YASKAWA

GA500

AC Mikré frekvenciavalté ipari alkalmazasokhoz
MUszaki kézikonyv

Tipus: CIPR-GA50CxXXXXXXXX

Modellek: 200 V-os osztalyu, egyfazisu bemenettel: 0.1-t61 4.0 kW-ig
200 V-os osztalyu, haromfazisu bemenettel: 0.1-t61 22 kW-ig
400 V-os osztalyu, haromfazisu bemenettel: 0.37-t6l 30 kW-ig
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1 Altalanos informacio {Ma

1 Altalanos informacioé

Ez a kézikonyv nem helyettesiti a muiszaki kézikonyvet. A termékek és a leirasok ebben a kézikdnyvben és a
kézikonyv tartalma elézetes értesités nélkiil valtozhat, mivel a termékeinket és a kézikdnyvet is folyamatosan
jobba tessziik felhasznaloink érdekében. Gy6z6djon meg rola, hogy mindig a legfrissebb valtozatat hasznalja a
kézikdnyvnek. Hasznalja a kézikonyvet a termék megfeleld telepitéshez, kabelezéshez, hangolashoz, és a
mikodtetéséhez.

Ez a kézikonyv letolthet a dokumentécios weboldalunkrél. A cimet keresse a kézikdnyvnek az utolsé oldalan.

2 Képzettség a kezeld felhasznalénak

A Yaskawa ezt a kézikonyvet olyan elektromos szakembereknek és mérnokoknek készitette, akiknek mar van
tapasztalata az AC frekvenciavalto telepitésében, hangolasdban, javitdsadban, ellendrzésében, és az alkatrészek
cseréjében. Olyan személyek, akiknek nincs megfelel6 technikai szakképesitésiik, kiskortiak, fogyatékos
személyek, vagy mentalis problémakban szenveddk, észlelési problémakban szenveddk, valamint
pacemakerrel rendelkez6 személyek nem hasznalhatjak, vagy miikodtethetik ezt a terméket.

3 Biztonsag

Alaposan olvassa el a biztonsagi iranymutatasokat telepités, kabelezés, illetve a termék miikddtetése elott.

@ A jelek magyarazata
A VESZELY Veszélyes helyzetet jelol, amit ha nem tudunk elkertlni, abban az esetben halalt, vagy komoly balesetet fog okozni.
A FIGYELEM Veszélyes helyzetet jelsl, amit ha nem tudunk elkeriilni, abban az esetben halalt, vagy komoly balesetet okozhat.

A VIGYAZAT Veszélyes helyzetet jelsl, amit ha nem tudunk elkeriilni, abban az esetben kis, vagy kézepesen sulyos balesetet okozhat.
SENERIER] Anyagi karra valo figyelmeztetd tizenet.

& Altalanos biztonsagi utasitasok

A Yaskawa Electric elektromos komponenseket gyart és forgalmaz, valtozatos ipari felhasznalasokhoz. A Yaskawa
termékeknek a valasztéka és alkalmazhatosdga az eszkoz tervezdjének a felelssége, illetve a vevde, aki végiil
Osszeszereli a készterméket. A felhasznald termékének a végsé rendszerben vald egyesitésének hogyanjaért a Yaskawa
nem felelds. Az Yaskawa termékeket nem szabad minden esetben beépiteni egy termékbe vagy formatervezésbe
kizardlagos vagy kizarolagos biztonsagi ellenérzé funkcioként. Minden vezérld funkeid ugy van megtervezve, hogy
dinamikusan észlelje a hibakat, és biztonsagosan miikddjon kivétel nélkiil. Minden termék, ami ugy van tervezve, hogy
egyesithetoek legyenek a részei a Yaskawa altal gyartottakkal, biztositani kell a végfelhasznalonak, ebbe beleértve a
megfelel6 figyelmeztetéseket €s itmutatasokat is a biztonsagos hasznalathoz és miikodtetéshez. Minden Yaskawatol
érkezo figyelmeztetést haladéktalanul at kell adni a végfelhasznalonak. A Yaskawa altal biztositott garancia csak a
termékek mindségére vonatkozik, egyetértésben a szabvanyokkal és leirasokkal, amik jelezve vannak ebben a
kézikdnyvben. A Yaskawa nem ajanl egyéb szavatossigot, sem kifejezettet, se nem hallgatolagosat. Sériilés, anyagi kar,
elvesztett lizleti lehet6ségek, amelyet a nem megfeleld tarolas, kezelés, vagy a gondatlan feliigyelet miatt tortént az On
vallalata, vagy vasarldja részérdl, az érvényteleniti a Yaskawa altal kinalt szavatossagot a termékre.

Megjegyzés:

A kézikonyvben talalhato biztonsagi lizenetek figyelmen kiviil hagyasa komoly sériilést, vagy halalt is okozhatnak. A Yaskawa nem

felelds a sériilésekért, vagy az eszkozben bekdvetkezett kar miatt, amennyiben a biztonsagi tizenetek figyelmen kiviil lettek hagyva.

«Olvassa el ezt a kézikonyvet alaposan, amikor az AC frekvenciavaltot felszereli, miikddteti és javitja.

«Vegyen figyelembe minden figyelmeztetést, jelzést, és értesitést.

«Minden munkat csak jovahagyott személyek végezzenek.

+Olyan helyre telepitsék a frekvenciavaltot, ami megfelel ezeknek a feltételeknek.

Aramiités veszélye. Ne nydljon bele, ne csatlakoztassa, vagy kapcsolja szét a kabelezést, ha a frekvenciavalté
aram alatt van. Javitas el6tt hizza ki az 6sszes eszk6zt az aramellatasbdl, és varjon legalabb addig, amig az a figyelmeztet6 tablan
1évé megjelélt id6 el nem telik. A belsé kondenzator feltéltve marad azutan is, miutan a frekvenciavalto fesziiltségmentesitve lett. A
toltést jelz6 LED kialszik, amikor a DC busz feszliltsége 50 Vdc ala csdkken. Az aramiités megelé6zése érdekében mindig varjon
legalabb annyi ideig, mint amekkora idé fel van tiintetve a figyelmeztet6 tablan. Amikor minden jelzés kialszik, tavolitsa el a boritast,
miel6tt megméri a veszélyes feszliltségeket, hogy biztos lehessen abban, hogy a frekvenciavalté biztonsagos. Ennek a figyelmen
kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést fog okozni.

A\ FIGYELEM| Tiizveszély. Ne csatlakoztassa az aramforras kabelezéséhez a frekvenciavalté kimeneti U/T1, V/T2, és W/T3 sor-
kapcsait. Csatlakoztassa az aramforras kabelezéséhez a f6 aramkér bemeneti R/L1, S/L2, és T/L3 sorkapcsait. Ennek a figyelmen
kiviil hagyasa halélt, vagy komoly sériilést okozhat..

A FIGYELEM Roncsolas veszeélye. Csak az arra kijeldlt személyek miikddtethetik a darut, vagy az emel6t, a frekvencia-
valtd mozgatasahoz. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat a lees6 berendezés miatt.
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A FIGYELEM Aramiités veszélye. Ne végezzen valtoztatasokat a frekvenciavaltd egészén, vagy a frekvvalté dramkérein.
Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat és érvényteleniti a szavatossagot. A Yaskawa nem
tehet6 felel6ssé olyan valtoztatasokért, amelyet a felhasznalé maga végzett a terméken.

A FIGYELEM Aramiités veszélye. Csak felhatalmazott személy végezze a telepitést, kabelezést, karbantartast,
atvizsgalast, alkatrészek cseréjét, és a frekvenciavalté javitasat. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly
serilést okozhat.

A FIGYELEM Aramiités veszélye. Mindig legyen foldelve a motor oldali féld sorkapocs. A motorhaz csatlakoztatésa halélt,
vagy komoly sériilést okozhat a nem megfeleléen féldelt berendezés miatt.

A\ FIGYELEM Aramiités veszélye. Ne dolgozzon a frekvenciavalton, vagy a frekvenciavalté kériil laza ruhazatban, vagy
ékszerben. Igazitsa meg a lazan hagyott ruhazatot, és vegyen le minden fém dolgot, mint példaul az éra, vagy a gydirik. Ennek
a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat.

A\ FIGYELEM Aramiités veszélye. A szivargasi aram a 4389A és a 4675A, 2xxxB/C and 4xxxB/C frekvenciavalto
modelleknél t6bb mint 3.5 mA. Az IEC/EN 61800-5-1: 2007-es szabvéany elbirja, hogy a felhasznalénak ugy kell kabeleznie,
hogy a tapellatas automatikusan kikapcsoljon, amennyiben a védelmi féld kabel szétkapcsol. A felhasznal6 csatlakoztathatja
a védelmi foldelés kabelét, amennyiben a minimalis keresztmetszeti teriilete 10 mm2 (réz kabel), vagy 16 mm2 (aluminium
kabel). Ezeknek a szabvanyoknak a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sértilést okozhat.

A\ FIGYELEM Hirtelen mozgas veszélye. Tavolitson el minden személyt, targyat, motort, és rakomanyt a frekvenciavalto
kézelebdl, mielbtt elinditja az automatikus hangolast. A frekvenciavalto és a motor hirtelen indulhat az automatikus hangolas
soran, ami halalt, vagy komoly sértilést okozhat.

A\ FIGYELEM Hirtelen mozgas veszélye. Tavolitson el minden személyt, és targyat a frekvenciavalté, a motor, és a gép
teriiletének a kbzelébdl, a csatolt fedelet, a tengelykapcsoldkat, a tengely kulcs, és a gép rakomanyat, miel6tt elinditja a
frekvenciavaltot. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat.

A\ FIGYELEM Tiizveszély. Ne hasznéljon a 6 aramkérén olyan tapellatast (Tul aram kategoéria Ill), amelynek nem
megfelel6 a fesziiltsége. Gybzbdjén meg réla, hogy a frekvenciavaltd névleges fesziiltsége igazodik a tapellatas
feszliltségéhez, miel6tt elinditja a frekvenciavaltot. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat.

A FIGYELEM Tizveszély. Ne helyezzen gyulékony, vagy égheté anyagokat a frekvenciavalto tetejére, és ne telepitsen a
frekvenciavalté kbézelébe gyulékony, vagy égheté anyagokat. Szerelje a frekvenciavaltot fém, vagy egyéb nem éghetd
anyaghoz. Ennek a figyelmen kivil hagyasa halélt, vagy komoly sértilést okozhat.

A FIGYELEM Tiizveszély. Huzzon meg minden sorkapocs csavart a megfelelé meghtzasi nyomatékkal. Olyan kapcsolatok,
amelyek tal lazak, vagy tul szorosak, rendellenes miik6dést okozhatnak, és karosithatja a frekvenciavaltot. A nem megfelelé
kapcsolatok is okozhatnak halalt, vagy komoly sériilést a tiiz altal.

A FIGYELEM Tiizveszély. Hizza meg a csavarokat egy kicsit a sz6g alatt a megadott értéktartomanyban. A
megadott tartomanyon kiviili sz6gben lévé meghtzasi csavarok karosithatjak a csatlakozéblokkot vagy tiiz alakulhat ki,
ha a csatlakozas laza.

A FIGYELEM Roncsolas veszélye. Hasznaljon emel6 mechanizmust a nagy frekv. valték mozgatasahoz, amennyiben
az sziikséges. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat a leesé berendezés miatt.

AXFIGYELEM Aramiités veszélye. Ne okozzon révidzérlatot a frekvenciavalté kimeneti aramkérén. Ennek a figyelmen
kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat.

A FIGYELEM Aramiités veszélye. Hasznaljon B tipusu Maradékaram Monitort/Maradékaram Berendezést (RCM/RCD) az
érintés elleni védelemhez, amennyiben a maradékaram miikddtetd védelmi eszk6z, vagy monitorozé eszkéz van hasznalatban,
amint az az IEC/EN 60755-ben el6 van irva. A frekvenciavalté okozhat maradékaramot a DC komponensekkel a védelmi
féldelvezetében. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat.

A FIGYELEM Aramiités veszélye. Féldelje az liresjarati pontot a frekvenciavalté tapellatasanal a 2xxxB/C and 4xxxA/B/C
modelleknél, igazodva az EMC iranyelveihez, mielbtt bekapcsolna az EMC sziir6t, vagy ha magas az ellenallas a féldelésben.
Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat.

A FIGYELEM Aramiités veszélye. Ne kapcsolja be régtdn a frekvenciavaltot, illetve ne miikbdtesse a periférikus
eszkdzbket, miutan a frekvenciavaltod kicsap egy biztositékot, vagy hibajelet ad az RCM/RCD-n. Varjon legalabb annyi ideig,
mint amennyi meg van hatarozva a figyelmeztetési tablan, és gy6z6dén meg réla, hogy minden jelzés kialudt. Ezutan
ellenérizze a kabelezést, és a periférikus eszk6z6k osztalyzasat, hogy megtalalja a probléma okat. Lépjen kapcsolatba a
Yaskawaval, miel6tt bekapcsolna a frekvenciavaltét, vagy periférikus eszkézt, ha a hiba oka nem ismert. Ennek a figyelmen
kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat, vagy karosithatja a frekvenciavaltot.

A\ FIGYELEM Tlzveszély. Telepitse a megfelelé aramkér révidzarlat elleni védelmét az érvényes kddok és a kézikényv
szerint. A frekvenciavalté olyan aramkérékhéz alkalmazhaté, amelyek nem tébb mint 100 000 RMS szimmetrikus ampert,
maximum 240 Vac-t (200 V osztaly), vagy legfeljebb 480 Vac-t (400 V osztaly) adnak. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa halalt,
vagy komoly sériilést okozhat.

A VIGYAZAT Roncsolés veszélye. Ne fogja a frekvenciavéltét az eliilsé boritasnél, vagy a sorkapocs boritasnél.
Megfelel6en hiizza meg a csavarokat, miel6tt mozgatna a frekvenciavaltét. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa kis, vagy
kézepesen sulyos balesetet okozhat. )

VIGYAZAT Egés veszélye. Ne érintse meg a forré frekvenciavalté hiitébordajat. Aramtalanitsa a frekvenciavaltot, varjon
minimum 15 percet, és gy6z6djén meg réla, hogy a hiitéborda mar hideg a hiitéventilator cseréjéhez. Ennek a figyelmen

kiviil hagyasa kis, vagy k6zepesen sulyos balesetet okozhat.
m A frekvenciavaltoé és az aramkori kartyak megérintésekor vegye figyelembe a helyes elektrosztatikus
kistilési (ESD) eljarasokat. A figyelmeztetés elmulasztasa ESD kart okozhat a frekvenciavalté aramkérében.

= 41=E1ES Ne csatlakoztassa, illetve ne hiizza ki a motort a frekvenciavaltébél, amig a frekvenciavalté még fesziiltsé-
get ad. A helytelen felszerelés sorozata karosithatja a frekvenciavaltot.

S:a1=E01=50 Ne végezzen ellenallasi fesziiltségprobat, vagy Megger tesztet a frekvenciavalton. A figyelmeztetés elmulasz-
tasa karosithatja a frekvenciavaltot.
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SIS Ne csatlakoztasson, vagy mikddtessen sérlilt berendezést, vagy olyan eszkézt, amelynek hianyoznak az
alkatrészei. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa kéarosithatja a frekvenciavaltét, és a csatlakoztatott eszkbzéket.

a1 =1=5 ) Szereljen be biztositékokat, és egy RCM/RCT-t. Ennek a figyelmen kivill hagyasa karosithatja a frekv. valtot.

SI=EILEEN Ne hasznéljon arnyékolatlan kébelt a vezériés kdbelezésénél. Hasznaljon &rnyékolt, csavart érpért vezeté-
ket, és foldelje le az arnyékoltat a frekvenciavalté féld sorkapcsahoz. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa elektromos interferen-

ciat és elégtelen rendszer teljesitményt okozhat.

m Ellenérizze a Fékez6 Egység és a Fékezési Ellenéllas Telepitési Kézikényvét TOBPC72060001, mielbtt
csatlakoztatna a dinamikus fékezési lehetéséget a frekvenciavaltdhoz. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa karosithatja a
frekvenciavaltot, és a fékezési aramkort.

Gyéz6djén meg réla, hogy minden csatlakozas megfeleld, miutan telepitette a frekvenciavaltot, és
csatlakoztatta a periférikus eszk6zbket. Ennek a figyelmen kiviil hagyasa karosithatja a frekvenciavaltot.

=S50 Ne csatlakoztasson fazisvezérlé kondenzatort vagy LC/RC zajsziir6t a kimeneti dramkorékhdz. Ennek a
figyelmen kiviil hagyasa karosithatja a frekvenciavaltét, a fazisvezérlé kondenzatorokat, az LC/RC zajszlir6ket és a
szivargas megszakitokat (ELCB, GFCl és RCM/RCD).

& Rendeltetésszerii hasznalat

Ez az AC frekvenciavalto elektromos berendezés, ami vezérli a sebességét €s a forgasi iranyat a motornak,

kereskedelmi alkalmazasokban. Ne hasznalja ezt a terméket egyéb funkciora.

1. Olvassa el és értelmezze az dsszes biztonsagi dvintézkedést.

2. Kabelezze és foldelje a frekvenciavaltot, ahogy az el van irva az alkalmazas szabvanyaiban, és a biztonsagi
ovintézkedésekben.

3. Rogzitse szorosan az 0sszes alkatrészét, és a véddburkolatot.

4. Mindig hasznalja a terméket a megfeleld kornyezeti kondiciokban, ahogy az a kézikonyvben is le van irva.

VNU=LVASNE Aramiités veszélye. Gyc’)’zéd{;()'n meg rola, hogy az ésszes elekiromos kapcsolat megfeleld, és szerelje fel a
frekvenciavalto burkolatat, miel6tt aram ala helyezné. Hasznalja a sorkapcsokat kizardlag a funkcioiknak megfeleléen. A nem

megfelel6 kabelezés, vagy féldelési kapcsolatok, és a nem megfeleld javitasa a védSburkolatoknak halalt, vagy komoly sérti-
lést okozhat.

AXNFIGYELEM Aramiités veszélye. Ne véltoztasson a frekvenciavélté egészén, vagy a frekvenciavalté aramkérein. Ennek a
figyelmen kiviil hagyasa halalt, vagy komoly sériilést okozhat és érvényteleniti a szavatossagot. A Yaskawa nem tehet6
felel6ssé olyan valtoztatasokért, amelyet a felhasznalé maga végzett a terméken.

¥ Jotallas és a felelosség kizarasa

« Ez a termék nem életmentd gépnek, vagy rendszerekhez lett tervezve, illetve gyartva.

« Lépjen kapcsolatba a Yaskawa képvisel6ivel, vagy a sajat Yaskawa tizletkotdjével, amennyiben terméket specidlis célok-
ra kivanja hasznalni, mint példaul személygépkocsikban hasznalt gépekhez, vagy rendszerekhez, az orvostudomanyhoz,
repiilégépekhez és a repiildgép iparhoz, atomerdmiivekhez, villamos energidhoz, vagy tenger alatti felhasznalashoz.

A\ FIGYELEM Személyi sériilés. A Yaskawa szigorti minéségellenérzési iranyelvekkel gyartotta ezt a terméket. Szereljen
megfelel6 biztonsagi eszkb6zOket a sériilés veszélyének minimalizalasanak érdekében, amennyiben a terméket olyan
alkalmazashoz kell szerelni, ahol a hiba élet-halal szituaciot, emberi élet elvesztését, vagy komoly balesetet, vagy fizikai
sértilést okozhat.

Magyar nyelvi
kézikonyv: 3


https://iramko.com

t:‘bw-arnka::r

www.iramko.com 1.2 Modellszam és adattabla ellen6rzés

1.2 Modellszam és adattabla ellenorzés

Kérjuk, vizsgalja meg a kdvetkez6 egységeket, miutan megkapta a frekvenciavaltot:

* Vizsgalja meg a frekvenciavaltét az épsége szempontjabdl. Ha a frekvenciavalté megsérult, azonnal
forduljon a beszallitéjahoz. A Yaskawa jotallas nem terjed ki a szallitas okozta karokra.

+ Vizsgalja meg a frekvenciavalté modellszamat, hogy megbizonyosodhasson arrdl, hogy a megfelel
modellt kapta meg. Vizsgalja meg a modellszamot a frekvenciavalté adattablajanak ,MODEL”
részében, hogy megbizonyosodjon arrél, hogy a megfelelé modellt kapta meg.

* Ha nem a megfelel6 terméket, vagy hibas terméket kapott, vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val,
vagy a legkdzelebbi értékesitési képviselbvel.

& Adattabla
4 N
cic: GASDxmemox REV :A
K HooEL: GIPR-GABDXOMIXNRI-KKKXXK
Uin AC3PH 200 - 240V
DC 270 - 340V
[(NDHD) | AC3PH 1.1AI0.7A
J INPUT DC 1.6A/1.0A
F 50/60Hz
U AC3PH 0- 480V
Pmot (ND/HD ) | 0.2kW/0.tkW
| ——|| OUTPUTI | (NDHD) | AC3PH 1.2A/0.8A
F 0-590Hz
H O/N: - xxxxe - X - Xxx MASS: 0.2 kg — =i sammiat | A
Cé ISP/2N0: XOXKKO0KRK0X —— PRG xxxxxg ,%% B
E —— | MAXSURROUNDINGAR TEMPERATURE : 50°C %
o)
@
>
D Z
YASKAWA ELECTRIC CORPORATION
MADE IN JAPAN
2-1 Kurosaki-shiroishi, Yahatanishi-Ku, | — C
Kitakyushu 806-0004 Japan
N\ %
A - Suly G - Termék szam
B - Frekvenciavalté szoftver verzié H - Sorozatszam
C - A Yaskawa Electric Corporation I - Kimeneti specifikaciok
székhelyének cime J - Bemeneti specifikaciok
D - Akkreditacios szabvanyok K - Frekvenciavalté modell

E - A kdrnyezeti hémérséklet maximuma
F - Védettség kialakitasa

1.1-es abra Adattabla informaciok példa

@ Hogyan értelmezze a modell szamat

Hasznalja az 1.2-es abra és az 1.1-es tablazat informacidit a frekvenciavalté modellszamanak
meghatarozasahoz.

CIPR - GA50 A 4 04 AB AA-CAAASA
| | T 1T 1T 1T 1T T T 17 1T T T T
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M 12 13 14 15
1.2-es abra Frekvenciavalté modell szama
Magyar nyelvii Angol nyelvi

kézikonyv: 4 kézikonyv: 21
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1.1-es tablazat Modell szam részletek

Szam

Leiras

Frekvenciavaltd

Termék sorozat

Foldrajzi kod

* A:Japan

* B:Kina

* C: Eurépa

+ T: Azsia (Szingapur, Taiwan, India és Korea)
* U: Amerika

Bemeneti tapellatas feszlltsége

» B: Egyfazisu AC 200V-os osztalyu

* 2: Haromfazisi AC 200V-os osztalyu
* 4: Haromfazisu AC 400V-os osztalyu

Névleges kimeneti aramerdsség
Megjegyzés:

Nézze meg a kdvetkez6 oldalt a tovabbi informaciokért.

EMC zajsziiré
* A: Nincs beépitett EMC sz(ir6
» E: Beépitett EMC szlirével

Védettség kialakitasa
* B: IP20/UL nyitott tipusu
* F:IP20/UL 1-es tipus

8 Kornyezeti specifikacié

9 Kialakitas felllvizsgalati sorrend
10 Vezérlé aramkor alaplap

11 Opcid

12 A: Szabvanyos

13 A: Szabvanyos

14 Billentytizet

15 Specidlis alkalmazasok

m Névleges kimeneti aramerdsség

Az 1.2-es, 1.3-as és 1.4-es tablazatban vannak feltlintetve a névleges kimeneti aramerdsség értékei.

Megjegyzés:
* A névleges kimeneti aramerdsség értékek azokra a frekvenciavaltokra vonatkoznak, amelyek szabvanyos specifikaciokkal
mikddnek.

*Csokkentse a kimeneti aramerésséget olyan alkalmazasoknal, ahol:
—A vivéfrekvenciat novelte

—Magas a kérnyezeti hémérséklet
—A frekvenciavaltok egymas mellé lettek telepitve

*A C6-01 [Normal/Heavy Duty Selection] segitségével valassza ki a Normal miikédési osztaly (ND) vagy a Nehéz
mikodési osztaly (HD) beallitast.

1.2-es tablazat Egyfazisu AC 200 V osztalyu frekvenciavalto

Nehé likodési tal
ez MUKOCOST oszty Normal miikédési osztaly
(HD)IC6-01 = 0] (ND)[C6-01 = 1]
(alapértelmezett)
Modell
Maximalisan 'g.llkalmazhaté Névleges kimeneti Maximalisan a'alkalmazhaté Névleges kimeneti
motorkimenet . . motorkimenet . .
kW (HP) aramerdsség (A) KW (HP) aramerésség (A)

B001 0.1 (1/6) 0.8 0.18 (1/6) 1.2

B002 0.25 (1/4) 1.6 0.37 (1/4) 1.9

B004 0.55 (1/2) 3.0 0.75 (3/4) 35

B006 1.1(1) 5.0 1.1 (1.5) 6.0

B010 1.5(2) 8.0 2.2(3) 9.6

B012 2.2 (3) 11.0 3.0 (3) 12.2

B018 4.0 (5) 17.6 - -

Angol nyelvi
kézikonyv: 22

Magyar nyelvii
kézikonyv: 5
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1.2 Modellszam és adattabla ellen6rzés

1.3-as tablazat Haromfazisi AC 200V-os osztalyu frekvenciavalto

Nehéz miikodési osztaly (HD)
[C6-01=0]
(alapértelmezett)

Normal miik6dési osztaly
(ND)[C6-01 =1]

Model Maximalisan e.\lkalmazhaté Névleges kimeneti Maximalisan e.\IkaImazhaté Névleges kimeneti
motorkimenet L . motorkimenet . .
kW (HP) aramerdésség (A) kW (HP) aramerdésség (A)

2001 0.1 (1/6) 0.8 0.18 (1/6) 12
2002 0.25 (1/4) 1.6 0.37 (1/4) 1.9
2004 0.55(1/2) 3.0 0.75 (3/4) 35
2006 1.1(1) 5.0 1.1 (L.5) 6.0
2008 1.1(1.5) 6.9 1.5(2) 8.0
2010 1.5(2) 8.0 22(3) 9.6
2012 2203) 11.0 3.0 (4) 12.2
2018 3.0 (4) 14.0 4.0 (5) 17.5
2021 4.0 (5) 17.6 5.5(5) 21.0
2030 5.5(7.5) 25.0 7.5 (10) 30.0
2042 7.5 (10) 33.0 11.0 (15) 42.0
2056 11.0 (15) 47.0 15.0 (20) 56.0
2070 15.0 (20) 60.0 18.5(25) 70.0
2082 18.5 (25) 75.0 22.0 (30) 82.0

1.4-es tablazat Haromfazisu AC 400V-os osztalyu frekvenciavalto

Nehéz ml"::léé;(f:i::]ztély (HD) Norm é': I;" “(':‘: sz_i t:sztély
S (alapértelmezett) (ND)t !
Maximalisan a.llkalmazhaté Névleges kimeneti Maximalisan 'f\IkaImazhaté Névleges kimeneti
motorkimenet L . motorkimenet . Y,
KW (HP) aramerdsség (A) kW (HP) aramerdsség (A)

4001 0.37 (1/2) 1.2 0.37 (1/2) 1.2
4002 0.55 (3/4) 1.8 0.75 (1) 2.1
4004 1.1(Q2) 34 1.5(2) 4.1
4005 15(3) 48 220) 5.4
4007 22(3) 5.6 3.0 (4) 7.1
4009 3.0(4) 7.3 4.0 (5) 8.9
4012 4.0 (5) 9.2 5.5(7.5) 11.9
4018 5.5(10) 14.8 7.5 (10) 175
4023 7.5 (10) 18.0 11.0 (15) 234
4031 11.0 (15) 24.0 15.0 (20) 31.0
4038 15.0 (20) 31.0 18.5 (25) 38.0
4044 18.5 (25) 39.0 22.0 (30) 44.0
4060 22.0 (30) 45.0 30.0 (40) 60.0

Magyar nyelvii
kézikonyv: 6

Angol nyelvii
kézikonyv: 23
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1.3 A vezérlési metédusok jellemzoi és eldnyei

Ez a meghaijté 5 kiilonféle vezérlési modszerrel rendelkezik, amelyek kéziil valaszthat a kiilonbdz6 alkalmazasoknal. Az

1.5-0s,1.6-0s és az 1.7-es tab

azat tartalmazza az informaciokat az egyes vezérlési médszerek jellemzdirdl.

1.5-0s tablazat a V/f vezérlés jellemzdi és elonyei

Vezérlési metodus valasztasa

Nyilt hurku VIf vezérlés
(v

Megjegyzések

Vezérelt motor

Indukciés motor

A1-02=0

Paraméter beallitasok -
(Alapértelmezett)

Alapvet6 vezérlés \i -

F6 alkalmazasok

+ Altalanos felhasznalasu valtoztathato sebességvezériés
« Olyan alkalmazasi kérnyezetbe, ahol tobb, mint egy
motor van csatlakoztatva egy frekvenciavaltéhoz

Maximalis kimeneti frekvencia

590 Hz

Sebesség vezérlés hatarértéke

1:40

Ez a valtoz6 vezérlés tartomanya.
Amikor ebben a médban csatlakoztatja és mikddteti a motorokat,
gondoljon a motor h8mérsékletének emelkedésére is.

Inditasi nyomaték

150% / 3 Hz

Ez a motornyomaték, amelyet a frekvenciavalté alacsony
fordulatszam mellett képes szolgaltatni inditasnal, valamint a
hozza tartozo6 kimeneti frekvencia (fordulatszam).

Gondoljon a frekvenciavalté kapacitasara, amikor alacsony
fordulatszamon nagy mennyiségl nyomatékra van sziiksége.

Automatikus hangolas *1

Forgo és vonalak kozotti ellendllas (altalaban
nem szilkséges)

Automatikusan bedllitjia az elektromos motor paramétereit.

Nyomaték hatarértékek

Nem

A motor maximalis nyomatékat vezérli a gépek és a terhelések
karosodasanak megel6zése érdekében.

Sebességkeresés *71

Igen

Azonnal megbecslli (vagy érzékeli) a motor fordulatszamat és
iranyat amikor leallasig halad, hogy a frekvenciavaltét a motor
ledllitasa nélkul gyorsan el tudja inditani.

Automatikus energiatakarékos vezériés *1

Igen

Automatikusan bedllitja a feszlltséget, amit a frekvenciavalté ad
at a motornak, hogy maximalizalja a motor hatékonysagat kis és
nagy terhelések esetén.

Magas csuszasu fékezés (HSB) *1

Igen

No6veli a motor veszteségét, igy a motor fékellenallas nélkil a
szokasosnal gyorsabban lassul le. A motor jellemz6i befolyasoljak
ezt a funkciot

Elére tovabbitas vezérlése

Nem

Kompenza ja a rendszer tehetetlenségének hatasait a sebesség
pontossaganak novelése érdekében, amikor a terhelés
megvaltozik.

KEB Ride-Thru funkci6 *1

Igen

Gyorsan és biztonsagosan allitja le a motort aramkimaradas alatt,
majd automatikusan inditja Ujra az azt megel6z6 fordulatszamon,
amikor a frekvenciavalté ismét energiat kap, anélkil, hogy a

motort kifutéssal lelassitana.

Tulgerjesztett lassitas *1

Igen

A V/f-et magasabbra dllitja a beallitasi értéknél a lassitas soran a
motor veszteségének ndvelése és a lassitasi id6 csokkentése
érdekében.

Tulfeszlltségcsokkentd funkcié *1 *2

Igen

Beallitja a sebességet a visszataplalas soran a tulfesziltség
elkerulése érdekében.

*1

Figyeljen ezekre a pontokra, amikor a funkciokat hasznalja:

« Amikor le tudja valasztani a motort és a gépet a teszt futtatas miatt, hasznalja a forgd automatikus hangolas funkciot.
A forgd automatikus hangolas utan a vezérl6t olyan tartomanyban kell beallitania, hogy ne legyen rezgés a gépen.

* A motor vesztesége novekszik a tulgerjesztett és a magas csuszasu fékezés soran. Hasznaljon legfeliebb 5% ED fékezési
gyakorisagot és 90 masodperces maximalis fékezési id6t. A csuszos fékezés elinditasa utan a motort nem szabad Ujrainditani,
amig le nem allt. Hasznaljon tulgerjesztett fékezést, hogy egy elére meghatarozott sebességgel rovidebb ideig lassitson.

*2 Ne hasznalja ezt a funkciét emelds alkalmazasnal.

1.6-os tablazat OLV vezérlés jellemzoi és elényei

Vezérlési metédus valasztasa

Nyilt hurku vektor
(OLV)

Megjegyzések

Vezérelt motor

Indukciés motor

Paraméter beallitasok

A1-02=2

Alapvetd vezérlés

Nyilt hurku aramer8sség vektor vezérlés

F6 alkalmazasok

+ Altalanos felhasznalasu valtoztathatd sebességvezériés

* Olyan alkalmazasokhoz, ahol magas
teljesitményre van sziikség gépi jeladd nélkil

Maximalis kimeneti frekvencia

590 Hz

Sebesség vezérlés hatarértéke

1:100

Ez a valtoz6 vezérlés tartomanya.
Amikor ebben a médban csatlakoztatja és mikdodteti a motorokat,
gondoljon a motor hémérsékletének emelkedésére is.

Angol nyelvii
kézikonyv: 24

Magyar nyelvii
kézikdonyv: 7
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1.3 A vezérlési metddusok jellemzébi és elbnyei

Nyilt hurka vektor

Vezérlési met6 al a
ezérlési metédus valasztasa (oLV)

Megjegyzések

Vezérelt motor Indukciés motor -

Ez a motornyomaték, amelyet a frekvenciavalté alacsony
fordulatszam mellett képes szolgaltatni inditasnal, valamint a
hozza tartozo6 kimeneti frekvencia (fordulatszam).

Gondoljon a frekvenciavalté kapacitasara, amikor alacsony
fordulatszamon nagy mennyiségl nyomatékra van sziiksége.

Inditasi nyomaték 150% /1 Hz *1

Automatikus hangolas*2 Forgd, mozdulatlan, vonalak kozétti ellenallas Automatikusan bedllitja az elektromos motor paramétereit.

A motor maximalis nyomatékat vezérli a gépek és a terhelések

Igen karosodasanak megel6zése érdekében.

Nyomaték hatarértékek *2

Azonnal megbecslli (vagy érzékeli) a motor fordulatszamat és
iranyat amikor leallasig halad, hogy a frekvenciavaltét a motor
ledllitdsa nélkil gyorsan el tudja inditani.

Automatikusan bedllitja a feszultséget, amit a frekvenciavalté ad
at a motornak, hogy maximalizalja a motor hatékonysagat kis és
nagy terhelések esetén.

No6veli a motor veszteségét, igy a motor fékellenallas nélkil a
szokasosnal gyorsabban lassul le. A motor jellemzéi befolyasoljak
ezt a funkciét.

Kompenzalja a rendszer tehetetlenségének hatasait a sebesség
pontossaganak névelése érdekében, amikor a terhelés
megvaltozik.

Gyorsan és biztonsagosan allitja le a motort aramkimaradas alatt,
majd automatikusan inditja Gjra az azt megel6z6 fordulatszamon,
amikor a frekvenciavalté ismét energiat ad, anélkil, hogy a motort
kifutassal lelassitana.

A V/f-et magasabbra dllitja a beallitasi értéknél a lassitas soran a
motor veszteségének ndvelése és a lassitasi id6 csokkentése
érdekében.

Beadllitja a sebességet a visszataplalas soran a tilfeszlltség
elkeriilése érdekében.

Sebességkeresés *2 Igen

Automatikus energiatakarékos vezériés *2 | Igen

Magas csuszasU fékezés (HSB) aktivalasa | Nem

El6re tovabbitas vezérlése Nem

KEB Ride-Thru funkcié *2 Igen

Tulgerjesztett lassitas *2 Igen

Igen

Tulfesziiltségcsdkkentd funkcié *2 *3

*1 Valassza meg a frekvenciavalté kapacitasat ennek megfeleléen.
*2  Figyeljen ezekre a pontokra, amikor a funkcidkat hasznalja:

» Amikor le tudja valasztani a motort és a gépet a teszt futtatés miatt, hasznalja a forgé automatikus hangolas funkcioét.
A forgd automatikus hangolas utan a vezérlét olyan tartomanyban kell beallitania, hogy ne legyen rezgés a gépen.

» Vektorvezérléshez hasznaljon 1: 1 frekvenciavalté/motor aranyt. Nem hasznalhato a vektorvezérlés, ha egy motorhoz egynél tdbb
frekvenciavaltd van csatlakoztatva. Ugy valassza ki a frekvenciavaltd kapacitasat, hogy a motor névleges aramerdssége a frekvenciavalto
névleges aramerdsségének a 50-100% -a legyen. Ha a vivéfrekvencia til magas, a frekvenciavaltd névleges arama csokken.

* A motor vesztesége novekszik a tulgerjesztett és a magas cslszasu fékezés soran. Hasznaljon legfeljebb 5% ED fékezési
gyakorisagot és 90 masodperces maximalis fékezési id6t. A csuszds fékezés elinditasa utan a motort nem szabad Ujrainditani,
amig le nem allt. Hasznaljon tulgerjesztett fékezést, hogy egy elére meghatarozott sebességgel révidebb ideig lassitson.

* A gyorsitas és a lassitas els6bbséget élvez a nyomatékhatarokkal szemben a nyilt hurku vektor vezérlésnél a gyorsitas és a
lassulas soran (lagyinditasi valtozasok). A frekvenciavalté csak addig fog miikddni, amig a fordulatszam a minimalis frekvencian
vagy a motor hatra iranyd forgasan nem fordul el, amikor a motor fordulatszama csdkken az allandé fordulatszam-szabalyozas
soran alkalmazott nyomatékhatarok miatt. Allitsa be az L7-07 beallitast 1-re [Torque Limit during Accel/Decel = Proportional &
Integral control], hogy a nyomatékhatarokat engedélyezze a gyorsitas és a lassitas soran (tekercseld alkalmazasoknal).

Ne hasznalja ezt a funkciot emel6s alkalmazasnal.

Atvétel

A (1

1.7-es tablazat az OLV/PM, AOLV/PM, és az EZOLYV vezérlés jellemzoi és elényei

PM fejlett nyilt hurku
vektor
(AOLV/PM)

PM nyilt hurku vektor
vezérlés
(OLV/PM)

EZ nyilt hurki vektor
vezérlés (EZOLV)

Vezérlési metédus

Megj ések
valasztasa egjegyzése

Indukciés motorok/PM

Vezérelt motor PM motor motorok/SynRM (szinkron -
vonakodé motor)
Paraméter beallitasok| A1-02 = 5 A1-02=6 A1-02=8 -

PM nyilt hurkd aramerésség
vektor vezérlés
(sebességvezéridvel)

Altalanos felhasznalast
véltoztathaté sebességvezérliés PM
motorokhoz

Olyan alkalmazasokhoz,
amelyeknél sziikséges a magas

PM nyilt hurku vektor vezérlés

Nyilt hurkt aramerésség
(sebességvezérld nélkil)

Alapvet6 vezérlés vektor vezérlés

« Altalanos felhasznalast valtoztatha- | *
t6 sebességvezériés PM motorhoz

F& alkalmazasok * Olyan alkalmazasokhoz, .

amelyeknél nem sziikséges a

Alacsony sebesség
nyomatéku

alkalmazasokhoz, példaul -
ventilatorokhoz és

magas szint( reakcioképesség szintli reakcioképesség és pumpakhoz
és pontos sebességvezérlés. pontos sebességvezérlés.
MaX|maI|_s kimeneti 590 Hz 270 Hz 120 Hz -
frekvencia
. i Ez a valtoz6 vezérlés tartomanya. Amikor
Seb’e§se’g vezérlés 1410 1:10 110 ebben a mddban csatlakoztatja és
hatarértéke . :

1:100 *1 *2 *3 mukodteti a motorokat, gondoljon a

motor hémérsékletének emelkedésére is.

Ez a motornyomaték, amelyet a
frekvenciavalté alacsony fordulatszam mellett
képes szolgaltatni inditasnal, valamint a hozz4
tartozé kimeneti frekvencia (fordulatszam).
Gondoljon a frekvenciavalto kapacitasara,
amikor alacsony fordulatszamon nagy
mennyiségli nyomatékra van szikksége.

100% / 5% sebesség

Inditasi nyomaték
100% / O perc-! *1

100% / 5% sebesség 100% / 10% sebesség

Automatikus hangolas *5

Mozdulatlan, mozdulatlan
ellendllas, forgd

Mozdulatlan, mozdulatlan
ellendllas, forgd

Vonalak kozétti ellenallas

Automatikusan beallitia az
elektromos motor paramétereit.

Magyar nyelvi
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Vezérlési metédus
valasztasa

PM nyilt hurka vektor
vezérlés
(OLV/PM)

PM fejlett nyilt hurku
vektor
(AOLV/PM)

EZ nyilt hurku vektor
vezérlés (EZOLV)

Megjegyzések

Indukciés motorok/PM

kentd funkcid
*5*6

Vezérelt motor PM motor motorok/SynRM (szinkron -
vonakodo motor)
A motor maximalis nyomatékat vezérli a
Nyomaték hatérértékek *5| Nem Igen Igen gépek és a terhelések karosodasanak
megel6zése érdekében.
Azonnal megbecsiili (vagy érzékeli) a
Igen (de NEM mikddik a motor fordulatszamat és iranyat
Sebességkeresés “5 | lgen Igen Futtatas parancs forditott amikor ledllasig halad, hogy a
iranyaban) frekvenciavaltot a motor leallitasa
nélkiil gyorsan el tudja inditani.
Automatikus Automatikusan beallitja a feszlltséget,

’ . . amit a frekvenciavalté ad at a motornak,
enelrgrfltailc(arekos Nem Igen (csak IPM motoroknal) Igen hogy maximalizalia a motor hatékonysagat
vezériés *5 kis és nagy terhelések esetén.

Magas cstszasu Noveli a motor veszteségét, igy a motor
fékezés (HSB) Nem (indukciés motor Nem (indukciés motor Nem fékellenallas nélkll a szokasosnal
Ktivala specifikus funkcio) specifikus funkcid) gyorsabban lassul le. A motor jellemzéi
aklivalasa befolyasoljak ezt a funkciét.
Kompenzalja a rendszer
Elére tovabbitas tehetetlenségének hatasait a sebesség
vezérlése *5 Nem Igen Nem pontossaganak novelése érdekében,
amikor a terhelés megvaltozik.
Gyorsan és biztonsagosan allitjia le a
. motort aramkimaradas alatt, majd
KEB Ride-Thru Igen Igen Igen automatikusan inditja jra az azt megeléz6
funkci6 *5 fordulatszamon, amikor a frekvenciavalto
ismét energiat ad, anélkl, hogy a motort
kifutéssal lelassitand.
A V/f-et magasabbra allitja a beallitasi
Tulgerjesztett Nem (indukcids motor Nem (indukciés motor Nem értéknél a lassitas soran a motor
lassitas specifikus funkcio) specifikus funkcio) veszteségének novelése és a
lassitasi id6 csokkentése érdekében.
Tulfesziltségcsok- Beallitja a sebességet a visszataplalas
Igen Igen Igen soran a tulfesziltség elkerilése

érdekében.

*1 Engedélyezett, amikor n8-57 = 1 [HFI Overlap Selection = Enabled].
*2 A forgo automatikus hangolas sziikséges.
*3  Vegye fel a kapcsolatot Yaskawa-val, vagy a legkézelebbi értékesitési képviselével a nem Yaskawa PM-motorok

mikodtetésével kapcsolatban (SSR1 sorozat standard el6irasok).

*4  Ennek megfelelen valassza ki a hajtas kapacitasat.

*5 Valassza meg a frekvenciavalté kapacitasat ennek megfeleléen.

» Amikor le tudja valasztani a motort és a gépet a teszt futtatas miatt, hasznalja a forgé automatikus hangolas funkciot.
A forgd automatikus hangolas utan a vezérlét olyan tartomanyban kell beallitania, hogy ne legyen rezgés a gépen.

* Vektorvezérléshez hasznaljon 1: 1 frekvenciavalté/motor aranyt. Nem hasznélhato a vektorvezérlés, ha egy motorhoz
egynél tdbb frekvenciavalté van csatlakoztatva. Ugy valassza ki a frekvenciavalté kapacitasat, hogy a motor névleges
aramer@ssége a frekvenciavaltdé névleges aramerésségének a 50—-100% -a legyen. Ha a vivéfrekvencia tul magas, a
frekvenciavalté névleges arama csokken.

*6  Ne hasznadlja ezt a funkciot emel6s alkalmazasnal.
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2.2 Telepitési kdrnyezet

2.2 Telepitési kornyezet

A telepités kornyezete fontos a termék élettartama szempontjabdl, valamint, hogy a frekvenciavalté teljesitménye
megfelelé-e. Ellenérizze, hogy a telepitési kornyezet megegyezik-e ezekkel a specifikaciokkal.

Koérnyezet

Feltételek

A felhasznalas terilete

Beltéri

Tapellatas Tulfesziiltség kategoria Il (IEC60664)
IP20/UL nyitott tipusu: -10 °C-tol +50 °C-ig (14 °F-tol 122 °F-ig)
Kéryezeti IP20/UL tipus 1: -10 °C-t6l +40 °C-ig (14 °F-t6l 104 °F-ig)
hgm,élﬁéklet * Ha a frekvenciavaltot hazba telepiti, hasznaljon hitéventilatort vagy légkondicionaldt, hogy a belsé levegé homérséklete az engedélyezett tartomanyban maradjon.
eallitasa

« Ne hagyja, hogy a frekvenciavalté megfagyjon.

Paratartalom

95%RH, vagy kevesebb
Ne engedje, hogy kondenzviz képz6djon a frekvenciavalton.

Tarolasi hémérséklet

-20 ° C és +70 ° C (-4 ° F-tol +158 ° F-ig) k6zott (rovid tava hdmérséklet szallitas kozben)

Koérnyez§ teriletek

2-es, vagy annal alacsonyabb szennyezettségi fok (IEC 60664-1)

Telepitse a frekvenciavaltot olyan teriletre, ahol nem lesz kitéve:

« Olajkédnek, mard vagy gyulékony gaznak vagy pornak

« Fémpornak, olajnak, viznek vagy mas nem kivant anyagnak

« Radioaktiv vagy gyulékony anyagoknak.

+ Artalmas gaznak vagy folyadékoknak

* Sonak

* Kodzvetlen napfénynek

Fat és mas gyulékony anyagokat ne taroljon a frekvenciavalté kdzvetlen kérnyezetében.

Legfeljebb 1000 m (3281 lab) magasban
Megjegyzés:
Csokkentse a kimeneti aramerésséget 1% -kal minden tovabbi 100 m (328 Iab) magassag utan, és a frekvenciavaltét 1000-4000 m
(3281 lab — 13123 lab) koézotti magassagba telepitse. A névleges fesziiltséget nem szikséges a kdvetkezd feltételek mellett csokkenteni:

Magassag
* A frekvenciavalto telepitése 2000 m magasra, vagy annal alacsonyabbra
* A frekvenciavalto felszerelése 2000—4000 m (6562 1ab - 13123 lab) kozé és a semleges pont féldelése a tapegységre.
Vegye fel a kapcsolatot Yaskawa-val vagy a legkdzelebbi értékesitési képvisel6vel, ha nem foldeli a semleges pontot.
Rezgés ¢ 10 Hz-t6l 20 Hz-ig: 1 G (9.8 m/s2, 32.15 ft/s2)

¢ 20 Hz-t8l 55 Hz-ig: 0.6 G (5.9 m/s2, 19.36 ft/s2)

A telepités iranya

Ugy telepitse a frekvenciavaltot fliggélegesen vagy vizszintesen, hogy elegendd legyen a légaram a meghaijté lehiitéséhez.

Tovabbi informéaciot a frekvenciavalté miiszaki utmutatéjaban talal.

MEGJEGYZES: Ne helyezze a frekvenciavaltd kézelébe a frekvenciavalté periférias eszkézeit, transzformatorait vagy
egyéb mas elektronikus eszkdzt. Védje a frekvenciavaltét az elektromos zavaroktdl, ha az alkatrészeknek a frekvenciavalté
kézelében kell lennie. A frekvenciavalté kbzelében Iévé alkatrészek az elektromos zavarok miatt a frekvenciavalté hibas
miikbdését okozhatjak.

MEGJEGYZES: Ne hagyja, hogy nem kivant targyak, példéul fémforgécs vagy kabeldarabok essenek a frekvenciavaltéba a
frekvenciavalto telepitése kbzben.

Helyezzen egy ideiglenes fedelet a frekvenciavaltéra amig a telepités tart. Inditas el6tt tavolitsa el az ideiglenes fedelet. A
nem kivant targyak a frekvenciavaltéban karosithatjak a frekvenciavaltot.
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2.3 Telepitési iranyok és tavolsagok

Telepitse a frekvenciavaltét a 2.1-es abra szerint gy, hogy megfelelé legyen a levegd aramlasa
a frekvenciavalto hitéséhez.

A - Fiiggéleges telepités C - Elforgatott telepités
B - Vizszintes telepités

2.1-es abra telepités iranya

€ Egy frekvenciavalto telepitése

A frekvenciavalto telepitéséhez hasznalja a 2.2-es abran megadott tavolsagokat. Ugyeljen arra, hogy
elegendd helye maradjon a kabelezéshez és a légaramlashoz.

; =9 | C er

1

Juud
=)

\

(
|
O

A - Minimum 50 mm (2 in) C - Minimum 100 mm (3.94 in) alatta és felette
B - Minimum 30 mm (1.18 in) minden oldalon D - Légmozgas iranya

2.2-es abra, Telepitési tavolsagok egy frekvenciavalto esetében

€ A frekvenciavalto telepitése vizszintesen

Ha a frekvenciavaltdkat vizszintesen telepiti, allitsa be az L8-12 = 40-es [Ambient Temperature
Setting = 40 °C] és az L8-35 = 1-es [Installation Method Selection = Side-by-Side Mounting] beallitast.
A frekvenciavaltok telepitéséhez hasznalja a 2.4-es és a 2.5-6s abran megadott tavolsagokat.
Ugyeljen arra, hogy elegendd helye maradjon a kdbelezéshez és a légaramlashoz. A B001-B012,
2001-2021 és a 4001-4012 frekvenciavaltd vizszintes telepitéséhez fel kell szerelnie egy kiils6

hatéventilatort.
A kils6 hltéventilatorral kapcsolatos tovabbi informaciokért nézze meg a 2.1-es tablazatot.

Angol nyelvii Magya"r nyelvii
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A - Légaramlas iranya
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A - Minimum 50 mm (2 in) E - Kiils6 hiitéventilator
B - Minimum 30 mm (1.18 in) minden oldalon F - 30 mm (1.18 in) a frekvenciavaltoé és a kiilsé
C - Minimum 100 mm (3.94 in) alatta hiitéventilator k6z6tt
D - Légmozgas iranya G - Minimum 120 mm (4.72 in) a kiilsé hiitéventila-

tor és a burkolat panel k6zo6tt
H - Hiitéborda magassaga

2.4-es abra telepitési tavolsagok fiiggoleges telepitésnél: B001 - B012, 2001 - 2021, és 4001 - 4012

C c
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D
A - Minimum 50 mm (2 in) C - Minimum 100 mm (3.94 in) alatta és felette
B - Minimum 30 mm (1.18 in) minden oldalon D - Légmozgas iranya

2.5-0s abra telepitési tavolsagok vizszintes telepitésnél: B018, 2030 - 2082, és 4018 - 4060
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2.1-es tablazat A kiils6 hiitéventilator miiszaki adatai vizszintes (padlo) telepitésnél

Légmozgas Allandé nyomas
(m3/perc) (Pa)

Modell

B001 - BOO4

2001 - 2006 0.18 minimum 63.7 minimum

B006 - B012
2008 - 2021 1.11 minimum 244 minimum
4001 - 4012

B018
2030 - 2082 Kulsé hitéventilator nem szikséges
4018 - 4060

€ Frekvenciavaltok telepitése egymas mellé

Ha a frekvenciavaltdkat egymas mellé telepiti, allitsa be az L8-35 = 1-re [Installation Method Selection
= Side-by-Side Mounting].

Nézze meg az értékek csokkentése a kornyezeti hémérséklettdl fliggben részt a 326. oldalon, és allitsa
be az értékek csOkkentését a kdrnyezeti hémérséklettdl fliggéen.

A

| Ijuzt
iA |C

A - Minimum 50 mm (2 in) C - Minimum 100 mm (3.94 in) alatta és felette
B - Minimum 30 mm (1.18 in) minden oldalon

]

AtB

2.6-0s abra Telepitési tavolsagok tobb, mint egy frekvenciavalto telepitésénél (egymas mellé).

Megjegyzés:
A kildonb6z6 méreti frekvenciavaltok telepitésénél a frekvenciavaltok tetejét igazitsa szintbe, ez megkdnnyiti majd
a hltéventilatorok cseréjét.

Angol nyelvii Magyar nyelvi
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2.6 A boritas eltavolitasal/visszahelyezése

VESZELY! Aramiités veszélye. Ne vizsgalja meg, ne csatlakoztassa és ne valassza le a fesziiltség alatt allé frekvenciavalté
vezetékeit. Szervizelés elbtt huzza ki a késziiléket a tapellatasbol, és varjon legalabb a figyelmeztetd cimkén megadott ideig.
A belsé kondenzator téltés alatt marad, miutan a frekvenciavaltot kikapcsoltak. A téltésjelzé LED kialszik, ha az egyenaramu
busz fesziiltsége 50 Vdc ala cs6kken. Ha az 6sszes jelz6fény kialudt, mérje meg a veszélyes fesziiltséget, hogy
megbizonyosodjon arrél, hogy a frekvenciavaltd biztonsagos-e. Ha fesziiltség alatt dolgozik a frekvenciavaltén, az sulyos
sériiléseket vagy halalt okozhat az aramiités kbvetkeztében.

4 Az elblap eltavolitasa
1. Hasznaljon laposfejii csavarhlzot a meghaijtod elblapjanak felnyitasahoz.
Hasznaljon olyan laposfejli csavarhuzot, amelynek a hegye szélessége legfeljebb 2,5 mm (0,1 hivelyk)
és a vastagsaga 0,4 mm (0,02 hiivelyk) vagy annal kisebb.

A - El6lap zar

2.7-es abra Kinyitas
2. Huzza le, majd huzassal vegye le a frekvenciavalto elélapjat.

2.8-as abra az el6lap eltavolitasa

€ Az elélap visszahelyezése
1. Forditott sorrendben ismételje meg a fenti Iépés sorozatot az elélap visszahelyezéséhez.

Megjegyzés:
Ugyeljen arra, hogy ne szoritsa oda a kabeleket vagy a jelvezetékeket az elélap és a frekvenciavaltd kézé, mielétt Gjra
felrakja a fedelet.

2.9-es abra Az eldlap visszahelyezése

Magyar nyelvi Angol nyelvii
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2. Hasznaljon laposfej(i csavarh(izét a meghaité el6lapjanak visszazarasahoz.
Hasznaljon olyan laposfeji csavarhizot, amelynek a hegye szélessége legfeljebb 2,5 mm (0,1 hiivelyk)
és a vastagsaga 0,4 mm (0,02 hivelyk) vagy annal kisebb.

%‘p

2.10-es abra az el6lap visszazarasa

A - Elélap zar

Angol nyelvii Magyar nyelvii
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2.7 A billentyiizet eltavolitasa és visszahelyezése

@ A billenty(izet eltavolitasa
Tavolitsa el az el6lapot.

Nyomja meg a billenty(izet jobb oldalan talalhaté filet, majd hizza elére a billentylizetet, hogy eltavolitsa azt
a frekvenciavaltébol.

2.11-es abra a billentyiizet eltavolitasa

@ A billentylizet visszahelyezése
Nyomja be el6re a billentylizetet, amig a horgok a helylkre nem kattannak.

Tegye vissza az el6lapot.

2.12-es abra a billenty(izet visszahelyezése
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*1 DC reaktor (opci6) *2 Fokers ollondllés 3 %4 *
PIVENEN ekezo ellenallas *3 *4 *5
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DC 24V tapellatas P
kimenet 24V ’ .
Maximum 150 mA +24V
Arnyékolt fold sorkapocs
Impulzus bemenet . MA
o RP Master sebesség referencia impulzus MB
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RS-485
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<
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kapcsold
L
Nyitas
Biztonsaai Torlés/
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[
[
! ! Biztonsagi
' 1 elektronikus eszkéz
i1 monitor kimenet
[
[
.
*1

h?mzo Q, 12 W)
W DIP kapcsold S2 *14

Csatlakozas a multifunkciés fotokapcsold kimenethez

3.1-es szabvanyos frekvenciavalté kapcsolasi rajza

Multifunkciés digitalis kimenet:
AC 250 V, Maximum 1 A

DC 30V, Maximum 1 A
Minimalis terhelés DC 5V, 10mA
(referencia érték)
[Alapértelmezett érték: Hiba]

|

Multifunkcids fot6 kapcsolo kimenet 1:
DC 48 V Maximum 50 mA
[Alapértelmezett érték: Futas kdzben]

V, Maximum 50 m.
[Alapértelmezett érték: Frekvencia
(Sebesség) egyezés 1]

Multifunkcids foté kapcsolé kimenet 2:
DC 4 i A

Impulzus kimenet

0 - 32 kHz (2 kQ)
[Alapértelmezett érték: Kimeneti
frekvencia]

Multifunkciés analég

monitor kimenet *16 *17

0-10V/4 - 20 mA (250 Q)

[Alapértelmezett érték: Kimeneti
frekvencia)

= Arnyékolt kabelt jelez

;%ﬁ Arnyékolt csavart érpara kabelt jelez

(© Nagyfesziiltségli aramkér sorkapcsot jelez

O Vezérlé daramkor sorkapcsot jelez

A kébelezési sorrendet hatarozza meg a frekvenciavaltd fesziiltségmentesitésére az MFDO segitségével. Ha a frekvenciavalto hibat jelez a hiba ujrainditasa

kozben, amikor a ,,hiba Ujrainditasi” funkciot hasznalja, akkor allitsa be az L5-02 = 1 [Fault Contact at Restart Select = Always Active] elemet a
frekvenciavalto kikapcsolasahoz. Legyen ovatos, ha cut-off szekvenciat hasznal. Az 1.5-02 alapértelmezett beallitasa 0 [Active Only when Not Restarting].

*2

Magyar nyelvii
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DC reaktor telepitésekor el kell tavolitani a jumpert az +1-es és +2-es sorkapcsok koziil.
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*3  Amikor visszataplalo atalakitot vagy visszataplald egységet hasznél, éllitsa be az L8-55 = 0 értéket [Internal DB Transistor
Protection = Disable]. Ha az L8-55 = 1 [Protection Enabled], a frekvenciavalto rF [Braking Resistor Fault] hibat fog észlelni.

*4  Ha visszataplalo atalakitot, visszataplalé egységet, fékellenallast vagy fékellenallas egységet hasznal, allitsa be az L3-04
= 0 [Stand Prevention for Decel = Disabled] beallitast. Ha az L3-04 = 1-re [General Purpose] van allitva, a frekvenciavalté
valészinlleg nem fog tudni leallni a megadott lassitasi id6 alatt.

*5  EREF tipusu fékellenallas hasznalatakor allitsa be az L8-01 = 1 [3% ERF DB Resistor Protection = Enabled] elemet, és
hatarozzon meg egy kabelezési sorrendet a frekvenciavaltd feszlltségmentesitésére az MFDO segitségével.

*6 A hitdventilator kabelezése az dnhiitéses motorokhoz nem sziikséges.

*7  Csatlakoztassa az opcionadlis perifériakat a -, +1, +2, B1 és B2 sorkapcsokhoz.

FIGYELEM! Tiizveszély. Csak a gyarilag ajanlott eszkbzbket és aramkérbket csatlakoztassa a B1, B2, -, +1 és +2
sorkapcsokra.

Ne csatlakoztasson AC tapellatast ezekhez a csatlakozokhoz. A helytelen kabelezés a frekvenciavaltot karosithatja, és
sulyos sértiléseket vagy halalt okozhat tiiz kialakulasa miatt.

*8  Akkor csatlakoztasson 24 V-os tapellatast a PS-AC sorkapcsokra a vezérléaramkoér miikédtetéséhez, amikor a
nagyfeszultségl aramkor tapellatasa ki van kapcsolva.

*9 Az MFDI tapegységének beallitasahoz (Sinking/Sourcing izemmad vagy belsé/kiilsé tapegység) helyezzen be vagy
tavolitsa el a jumpert az SC-SP vagy SC-SN sorkapcsok kozé.

MEGJEGYZES: Fennall a berendezés meghibasodasa. Ne zarja az SP-SN sorkapcsok kdzotti aramkort. Ha egyidejlileg
zarja le az aramkoroket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kdzott, akkor a frekvenciavaltd meghibasodhat.

» Sinking mod, belsé tapellatas: Helyezze be a jumpert az SC-SP sorkapcsok kézé az aramkér zarasahoz.
MEGJEGYZES: Fennall a berendezés meghibasodésa. Ne zérja az SC-SN sorkapcsok kozétti &ramkért. Ha
egyidejlileg zarja le az dramkéroket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok k6z6tt, akkor a frekvenciavalté
meghibasodhat.

» Sourcing mod, belsé tapellatas: Helyezze be a jumpert az SC-SN sorkapcsok kbzé az aramkér zarasahoz.
MEGJEGYZES: Fennall a berendezés meghibasodésa. Ne zérja az SC-SP sorkapcsok kézotti &ramkért. Ha
egyidejlileg zarja le az aramkéroket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kézétt, akkor a frekvenciavalto
meghibasodhat.

» Kils6 tapellatas: Tavolitsa el a jumpert az MFDI sorkapcsokrél. Az aramkért nem sziikséges lezarni az SC-SP és az
SC-SN sorkapcsok kdzott.

*10 A vezérldaramkor +V sorkapcsanak maximalis kimeneti aramkapacitasa 20 mA.

MEGJEGYZES: Fennall a berendezés meghibasodasa. Ne helyezzen jumpert a +V és a AC sorkapcsok kdzé&. Amennyiben
zarja az aramkoroket a fent emlitett sorkapcsok kézétt, az a frekvenciavalté meghibasodasat okozhatja.

*11 Az S1 DIP kapcsold beallitja az A2 sorkapcsot a feszliltség vagy az aramerdsség bemenetére. Az S1
alapértelmezett beallitdsa az aramerésség bemenet (,I” oldal).

*12 Ne foldelje a vezérl6aramkoér sorkapocs AC kivezetéseit, és ne csatlakoztassa azokat a frekvenciavalto keretéhez.
MEGJEGYZES: Ne féldelje a valtdéaramu vezérlaramkdr csatlakozéit, és csak az AC csatlakozokat csatlakoztassa a
termék hasznalati utasitasanak megfelel6en. Ha nem megfeleléen csatlakoztatja a valtéaramu sorkapcsokat, az
karosithatja a frekvenciavaltét.

*13 Csatlakoztassa a kiilsé 24V DC tapfesziltség pozitiv vezetékét a PS sorkapocshoz, a negativ vezetéket pedig az AC
sorkapocshoz.

MEGJEGYZES: Csatlakoztassa a PS és az AC sorkapcsokat a 24V-os tapellatashoz. Ha a kabeleket a nem megfelelé
sorkapcsokra csatlakoztatja, a frekvenciavalté karosodhat.

*14 Allitsa az S2 DIP kapcsolét ,BE” allasba, hogy engedélyezze ezaltal a lezaré ellenallast a MEMOBUS / Modbus
halozat utolsé frekvenciavaltéjanal.

*15 Csak a Sourcing médot hasznalja a biztonsagos letiltas beviteléhez.

*16 Hasznaljon tébbfunkcids analég monitor kimeneteket analdg frekvenciamérékkel, ampermérékkel, voltmérdkkel és
wattmérdkkel. Ne hasznalja a monitor kimeneteket visszacsatolo tipusu jelzékészilékekkel.

*17 Az S5 jumper az AM sorkapcsot beallitja a feszliltség vagy aramerésség kimenetére. Az S5 alapértelmezett beallitasa a
feszlltség kimenet (,V” oldal).

*18 Vegye le a H1 és a HC, valamint a H2 és a HC k&z6tti jumpereket a biztonsagos letiltas bemenet hasznéalatahoz.
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3.3 Nagyfesziltségii aramkor kabelezése

Ez a fejezet informacidkat biztosit a frekvenciavalté nagyfesziltségl aramkorének biztonsagos
és megfelel6 kabelezéséhez szikséges funkciokrol, miszaki leirasokrél és eljarasokrol.

MEGJEGYZES: Fennéll a berendezés kdrosodasa. Ne kapcsolja be és ne kapcsolja ki a frekvenciavaltt csak maximum 30
percenként egyszer. Ha gyakran kapcsolja be és ki a frekvenciavaltot, akkor a frekvenciavalté meghibasodhat.

Megjegyzés:

A forrasztott kdbelcsatlakozasok idével meglazulhatnak, ami nem megfeleld hajtésteljesitményt okozhat.

€ A motor és a nagyfesziiltség(i aramkori csatlakozasai

FIGYELEM! Aramiités veszélye. Ne csatlakoztassa az R/L1, S/L2, T/L3, L/L1, N/L2, U/T1, /T2, W/T3, -, +1, +2, B1 vagy B2
sorkapcsokat a féld sorkapocshoz. Ha ezeket a sorkapcsokat a féldeléshez csatlakoztatja, az a frekvenciavaltd karosodasat
vagy sulyos sériiléseket, esetleg halalt okozhat.

U/m1 Vim2

WIT3

) i€

@@

—~

Megjegyzés:

A sorkapcsok helye valtozhat a kilonb6z6 frekvenciavalté modelleknél.

A - DC busz sorkapocs
B - Csatlakoztassa a frekvenciavalté fold

sorkapcsahoz.

C - Foldelje a motor boritojat.

D - Haromfazisu motor
E - Hasznalja az R/L1, S/L2 és T/L3 sorkapcsokat

a haromfazisu tapellatas bemenetéhez. Hasznalja az

L/L1 és N/L2 sorkapcsokat az egyfazisu tapellatas
bemenetéhez.

F - Bemeneti védelem (biztositékok vagy megszakitok)

3.2-es abra A nagyfesziiltségili aramkor és a motor kabelezése

@ A nagyfesziiltségii aramkori sorkapocs konfiguralasa
A 3.1-es tablazat segitségével keresse meg a frekvenciavaltdhoz tartozé nagyfesziltségl aramkori

sorkapcsot.
3.1-es tablazat A nagyfesziiltségii aramkori sorkapocs konfiguralasa
Abra
Modell
Nem tartalmaz EMC sziir6t Tartalmaz EMC sziirét
B001 - B004 3.3-as abra 3.4-es abra
2001 - 2006 3.5-0s abra 3.6-0s abra
B006, BO10 3.7-es abra 3.8-as abra
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Abra
Modell
Beépitett EMC sziir6 nélkil Beépitett EMC sziirével
2008 - 2012, 4001 - 4009 3.9-es dbra 3.10-es abra
BO12 3.11-es abra 3.12-es abra
2018 -2021, 4012 3.13-as dbra 3.14-es abra
BO18 3.15-6s abra
2030, 2042, 4018, 4023 3.16-0s abra 3.17-es abra
2056, 4031, 4038 3.18-as abra 3.19-es abra
2070, 2082 3.20-as abra 3.21-es abra
4044, 4060 3.22-es abra 3.23-as abra

B A nagyfesziiltségil aramkor sorkapcsanak konfiguralasa

L/L1 N/L2 - +1 B1 B2 UM VIT2 WIT3

D @

3.3-as abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziiré nélkil)

L/L1 N/L2
- +

©® G

3.4-es abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziirével)

Angol nyelvii Magyar nyelvi
kézikonyv: 54 kézikonyv: 20



https://iramko.com

Qarnka

www.iramko.com 3.3 Nagyfeszultségl aramkor kabelezése

RIL1SIL2 TIL3 - +1 +2

@ S

3.5-0s abra A nagyfesziiltségl aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

\@1%1%)
RIL1 SIL2 TIL3

- +1 +2 UIT1 VT2

©® - D@

3.6-0s abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

w

D@

3.7-es abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)
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Bl B2 UIT1 VIT2 WIT3

D@

3.8-as abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziirével)

LIL1 NIL2

RILT SIL2 TIL3 - +1 +2 Bl B2 UTI VM2 WIT3

D@

3.9-es abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)

Z +1 +2 Bl B2 UT1 VT2 W

® @

3.10-es abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)
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L1 L2 BZ U/T 1 V T2

& OO

3.11-es abra A nagyfesziiltségli aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)

L/L1 NIL2 UIT 1 V/T2 WIT3

@ @@

3.12-es abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziirével)

R/L1 L2 - +1 +2 B2 UIT1 VIT 2 W/T 3

@@ @ @

3.13-as abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)
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R L1 S/L2 T/L3 - +1 +2

B2 UlT 1 V T2

e @@

3.14-es abra A nagyfesziiltségli aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

L/L1 N/L2 - B2 UM VIT2 WT3

00 60 GOAVO
© ®

3.15-6s abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (egyfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)

RIL1 SIL2 TIL3 - +1 +2 B1 B2 UlT1 V/T2W/T3

P o @ @

3.16-0s abra A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziir6é nélkiil)
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IL1 S/L2 TIL3

- +1 +2 B1 B2 UIT1 VlT2WIT3

P o o

3.17-es abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

RL1T SIL2 TL3 - +1 +2 um V/T2 W/T3
@l)-ﬂ@l}-ﬂ@ *@lﬂ.ﬂ@l}-ﬂ@ B1 B2 @l ( !
@©

e @

3.18-as abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil) n
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RIL1 SIL2 TIL3
@@=

- 1 +2 U/T /T /T3
@1}.{@1}.{@ B1 B2 l-(l@l-{l@

P e @@

3.19-es abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

RIL1 SIL2 TIL3 - +1

aO0 OO0

® P | (he

3.20-as abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)
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RIL1 SIL2 TIL3

(OHON®)

e e

3.21-es abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

RL1 SL2 T3 - +1 +2 Um V2 w3

e ®

3.22-es abra A nagyfesziiltségli aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziiré nélkiil)
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RL1 §IL2  TIL3

+1 +2 Umt Vvima2  WiTs

e ®

3.23-as abra A nagyfesziiltségili aramkor sorkapocs konfiguralasa (haromfazisu, beépitett EMC sziirével)

@ A nagyfesziiltségli aramkor sorkapocs funkcioi
Tekintse meg a 3.2-es tablazatban a frekvenciavalté nagyfesziiltségii aramkoér sorkapcsainak funkciait.

3.2-es tablazat A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs funkcioi

Sorkapocs Név
2001 - 2082 Funkcio
Modell B001 - B018
4001 - 4060
R/L1
S/L2 - Nagyfesziltségl aramkér tapellatas bemenet
T/L3 Fali dugaljhoz val6 csatlakoztatasra
L/L1 Nagyfesziiltségli
aramkor tapellatas -
N/L2 bemenet
uim
VIT2 Frekvenciavalté kimenet Frekvenciavalté kimenet A motor csatlakoztatdsahoz
WIT3
- ) " i " - +1 és +2: DC-reaktor csatlakoztatasahoz.
DC tapellatas bemenet DC tapellatas bemenet . .
+1 Megjegyzés:

DC reaktor kapcsolat Tavolitsa el a jumpert a +1 és a +2 sorkapcsok
+2 - - kézll az egyenaramu reaktor csatlakoztatasahoz.
B1 L 11 L 11 .

o L A fékezd ellendllas, vagy a fékez6 ellenallas egység
0 Fékez6 ellenallas kapcsolat csatlakoztatasahoz.
A frekvenciavalto foldeléséhez
@ Fold kabelezés » 200 V: D osztalyu foldelés (féldelés 100 Q, vagy annal kevesebbel)
* 400 V: C osztalyu foldelés (féldelés 10 Q, vagy anndl kevesebbel)

& Kabel valasztas

A nagyfeszultségi aramkor sorkapocs kabelezéséhez megfeleld kabelt valasszon.

Az eurdpai szabvanyoknak megfelel6 kabelmérékkel és meghuzasi nyomatékokkal kapcsolatban nézze
meg a nagyfeszultségl aramkor kabelmérék és meghuzasi nyomatékok fejezetet a 158. oldalon.

Az UL szabvanyoknak megdfelel6 kabelmérdkkel és meghuzasi nyomatékokkal kapcsolatban nézze
meg a nagyfesziltségl daramkoér kabelmérék és meghuzasi nyomatékok fejezetet a 177. oldalon.
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@ A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs és a motor kabelezése

Ez a fejezet a nagyfeszlltségli aramkor sorkapocs és a motor csatlakozoéinak kabelezésére vonatkozé
kulonféle Iépéseket, dvintézkedéseket és ellenbérzési pontokat mutatja be.

FIGYELEM! Tiizveszély. Ne csatlakoztassa a nagyfesziiltségli tapellatas kabeleit az U/T1, V/T2 és W/T3 hajtémotor
sorkapcsaihoz. Csatlakoztassa a nagyfesziiltségl tapellatas kabeleit az R/L1, S/L2 és T/L3 nagyfesziiltségli aramkér
sorkapocs bemeneti sorkapcsaihoz. A nem megfelelé kabelezés tiiz altali sulyos sériiléseket vagy halalt okozé balesetet
okozhatnak.

FIGYELEM! Hirtelen mozgas veszélye. Ha a motort az U/T1, V/T2 és W/T3 kimeneti sorkapcsokra csatlakoztatja, (igyeljen
arra, hogy a frekvenciavalté és a motor fazis sorrendjét is ehhez igazitsa. Ha a fazisok sorrendje nem megfelel6, akkor a
motor hatramenetben indulhat el. Ha a motor véletlentiil hatramenetben indul el, az komoly sériiléseket vagy halalt is okozhat.

MEGJEGYZES: Ne csatlakoztasson fazis segité kondenzatorokat, LC/RC zajsziir6ket vagy szivargasgétiokat (RCM/RCD) a
motor aramkéréhez. Amennyiben ezeket az eszkézbket a kimeneti aramkérokhdz csatlakoztatja, az a frekvenciavalté és a
csatlakoztatott berendezés karosodasat okozhatja.

m Kabelhossz a frekvenciavalté és a motor kozott

Ha a frekvenciavaltd és a motor kozotti kabelek tul hosszuak, a fesziltségcsokkenés a motorkabel
mentén csokkentheti a motor nyomatékat, altalaban alacsony frekvenciaju kimenetnél. Ha a motorokat
a hosszu motorkabellel parhuzamosan csatlakoztatja, az szintén probléma lehet. A frekvenciavalté
kimeneti aramer6ssége megnovekszik, amikor a kabel szivargasi arameréssége novekszik. A
szivargasi aramerésség novekedése tularamot okozhat és csokkenti az aramérzékelés pontossagat.

Hasznalja a 3.3-as tablazat értékeit a frekvenciavalté vivéfrekvenciajanak beallitasahoz. 100m (328
ft), vagy hosszabb motorkabelekkel rendelkezé rendszereknél, ha fémvezetékeket vagy izolalt
kabeleket hasznalnak minden fazishoz, akkor az noveli a szort kapacitast.

3.3-as tablazat Vivofrekvencia a frekvenciavalté és a motor kézotti kabelhossz fliggvényében

Kabelezési tavolsag a 50 m (164 ft) Maximum 100 m (328 ft) Maximum Tobb, mint 100m (328 ft)
frekvenciavalté és a motor kozott
Vivéfrekvencia 15 kHz, vagy kevesebb 5 kHz, vagy kevesebb 2 kHz, vagy kevesebb
Megjegyzés:

* A vivéfrekvencia beallitasahoz egy olyan frekvenciavaltonal, amely egynél tdbb motort Uzemeltet, szamitsa ki a kabel
hosszat az 6sszes csatlakoztatott motor vezetékének teljes tavolsagaként.

*Ha a frekvenciavalté és az indukcids motor kdzo6tti kabel hossza meghaladja a 100m-t (328 ft), allitsa be az A1-02 =0
[V /1] értéket.

* A frekvenciavalto és a PM motor kozo6tti maximalis kabelhossz 100m (328 ft).

*Ha a frekvenciavalté és a motor kéz6tti kabelhossz tul hosszu, amikor a kévetkezd értékek vannak megadva A1-02 = 6
[AOLV/PM], vagy 8 [EZOLV], akkor valtoztassa meg a beallitast A1-02 = 5 értékre [OLV/PM].

*Amennyiben PM-motort csatlakoztatott, sziikség lehet a tularam érzékelés beallitasara. Tovabbi informaciokért nézze
meg a L8-27: Tularam érzékel® pontossagot a 710 oldalon
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m Foldelés

Kdvesse az alabbi elévigyazatossagi eldirasokat a foldelésnél akkor is, ha egy frekvenciavaltot, és akkor
is, ha tébb frekvenciavaltot telepit egymas mellé.

FIGYELEM! Aramiités veszélye. Ellenérizze, hogy az arnyékolt kébel megfelel-e a miiszaki szabvanyoknak és a helyi
biztonsagi elbirasoknak. Az EN 61800-5-1: 2007-es szabvany elbirja, hogy az aramellatast ugy kell bekétnie, hogy az
automatikusan kikapcsoljon, amikor az arnyékolt féldelS vezeték lecsatlakozik. Ha bekapcsolja a belsé EMC szlirét, a
frekvenciavaltd szivargasi arama meghaladja a 3,5 mA-t. Hasznaljon zart hurku sorkapcsot olyan védévezeték
csatlakoztatdsahoz, amelynek keresztmetszete legalabb 10mm2 (rézhuzal). Amennyiben nem tartja be ezeket a
Sszabvéanyokat és elbirasokat, az sulyos sériilésekhez vagy halalhoz is vezethetnek.

FIGYELEM! Aramiités veszélye. A BxxxE, 2xxxE és 4xxxE frekvenciavélté modellek tapfesziiltségének semleges pontjat
foldelje az EMC iranyelvek betartasaval, mielétt bekapcsolna az EMC sz(irét, vagy amennyiben nagy ellenallasu foldelést
hasznal. Ha bekapcsolja az EMC sz(irét, de nem féldeli megfelel6en a semleges pontot, az sulyos sériiléseket vagy halalt is
okozhat.

FIGYELEM! Aramiités veszélye. Hasznaljon olyan fdldelést, amely megfelel az elektromos berendezések miiszaki
szabvanyainak, valamint a kabel minimalis hosszat hasznalja. A berendezés nem megfelel6 féldelése sulyos sériiléseket
vagy halélt okozhat a berendezés boritasan Iévé veszélyes elektromos potencial miatt.

FIGYELEM! Aramiités veszélye.
MegfelelGen foldelje a féld sorkapcsokat. Vegye figyelembe az allami és a helyi elektromos kabelezési szabalyokat a
helyes féldelési metédus kivalasztasanal. A maximalis féldelési ellenallas:
* 200 V osztaly: féldelés 100Q, vagy annal kevesebb
* 400 V osztaly: féldelés 10Q, vagy annal kevesebb
Amennyiben megérinti a nem foldelt elektromos berendezést, az sulyos sériiléseket vagy halalt is okozhat.
Megjegyzés:
*Csak a frekvenciavalto fold kabelét hasznalja a frekvenciavalto foldeléséhez. Ne ossza meg a féldelést mas
eszkozokkel, példaul hegesztégépekkel vagy nagyaramu elektromos berendezésekkel. A nem megfeleld
foldelés a frekvenciavaltd vagy a berendezés hibas miikodését okozhatja az elektromos zavarok miatt.

*Ha egynél tobb meghaijtét csatlakoztat ugyanahhoz a foldelé aramkorhdz, kdvesse a hasznalati Gtmutato utasitasait. A
nem megfeleld foldelés a frekvenciavaltd vagy a berendezés hibas mikodését okozhatja az elektromos zavarok miatt.

Ha egynél tobb frekvenciavaltot csatlakoztat, nézze meg a 3.24-es abrat. Ne hurkolja a féldelé kabeleket.

3.24-es abra Egynél tobb frekvenciavalté kabelezése

m A nagyfesziiltségli aramkor sorkapocs kabelezése

FIGYELEM! Aramiités veszélye. Miel6tt a nagyfesziiltségii d&ramkér sorkapcsait kabelezné, ellenérizze, hogy az MCCB és
az MC ki van-e kapcsolva. Ha megérinti az elektromos berendezést, amikor az MCCB és MC be van kapcsolva, az sulyos
sériiléseket vagy halalt is okozhat.

m Nagyfesziiltségii aramkor konfiguracioja

Az ebben a részben szerepl6 abrak a frekvenciavalté nagyfesziltségl aramkorének a kiilénb6z6
vazlatait mutatja be. A kapcsolatok megvaltoznak, ha a frekvenciavalté kapacitas megvaltozik. A
nagyfeszilltségl DC tapellatasa a vezérléaramot is taplalja.

Megjegyzés:
A BOO1A-B018A, a 2001A—2082A és a 4001A—4060A frekvenciavalté modelleknek nincs beépitett EMC sz{ir6jik.
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FIGYELEM! Tiizveszély. Ne csatlakoztasson fékellenallast a +1 vagy - sorkapcsokra. A fékellenallas csatlakoztatasahoz
hasznalja a B1 és B2 sorkapcsokat. Ha a fékellenallast nem a megfelel6 sorkapcsokhoz csatlakoztatja, az a frekvenciavaltoé
és a fékaramkor karosodasat, valamint sulyos sériiléseket és halalt is okozhat.

MEGJEGYZES: Ne hasznélja a negativ DC busz sorkapcsét ,-", mint féldel6 sorkapocs. Ez a sorkapocs magas
egyenfesziiltségd.
A nem megfelel6 kabelcsatlakozasok kéarosithatjak a frekvenciavaltot.

Modell Abra
B0O1 - B004 3.25-0s abra
B006 - BO18 3.26-0s abra
2001 - 2004, 4001 - 4004 3.27-es dbra
2006 - 2082, 4005 - 4060 3.28-as abra
B1 B2
T—T
+1 ‘ ‘ ‘
ps ©U/T1
L/L1 E an ‘ K Svrm2
N/L2
ZX ‘ o WIT3
©
\ EMC sz(ird |
E r(o
= EMC sziiré kapcsold . Vezérl6 PC
Alaplap hid alaplap

3.25-6s abra A frekvenciavalté nagyfesziiltségli aramkorének konfiguralasa 1

T—T

+1 ‘ ‘ ‘
5 U1
L/L1? T2
NL2© N | OWIT3

\ EMC sz(ird |

N‘F
N
I

= EMC sziiré kapcsold ., Vezérlé PC
Alaplap hid [ alaplap

3.26-o0s abra A frekvenciavalté nagyfesziiltségii aramkorének konfiguralasa 2
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B1 B2
T—T
7 ©UIm1
\ K O VIT2
‘ OWIT3
EMC sz(ird |
EMC szird kapcsolo 3 Vezérl6 PC
Alaplap hid [ alaplap

B1 B2
T—T
+1 © : ‘ .
+2
ps um
L i ‘ K EE VIT2
S/IL2 ©
ZE ‘ oOW/T3
T/IL3 ©
[CI®
\ EMC sz(r6
0
= EMC sziird kapcsol6 | |Vezeris PC
8 : Alaplap hid alaplap

3.28-as abra A frekvenciavalté nagyfesziiltségii aramkorének konfiguralasa 4
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3.4 A nagyfeszultségi aramkor sorkapocs kabelezési eljarasa

VESZELY! Aramiités veszélye. Ne probalja megvizsgalni, ne csatlakoztassa és ne valassza le a feszliltség alatt allo
frekvenciavaltd vezetékeit. Szervizelés el6tt huzza ki a készlilék minden tapellatasat, és varjon legalabb a figyelmezteté
cimkén megadott ideig. A belsé kondenzator téltés alatt marad, még azutan is, miutan a frekvenciavaltét kikapcsoltak. A
toltésjelz6 LED kialszik, ha az egyenaramu busz fesziiltsége 50 Vdc ala csékken. Ha az 6sszes jelzéfény kialudt, mérje meg
a veszélyes feszliltségeket, hogy megbizonyosodjon arrél, hogy a frekvenciavalto vizsgalata biztonsagos-e. Ha feszliltség
alatt szereli a frekvenciavaltét, az sulyos sériiléseket vagy halalt is okozhat az aramiités kévetkeztében.

€ A nagyfesziiltségii aramkor sorkapocs kabelezése

Kabelezze a nagyfeszlltségli aramkor sorkapcsot a hasznalati utasitasban megadottak szerint.
A sorkapocs kabelezése el6tt olvassa el az erre vonatkozo utasitasokat.

m Megjegyzés a nagyfeszultségii aramkor sorkapocs kabelezéséhez
Olvassa el ezeket a jegyzeteket, miel6tt a nagyfesziiltségl aramkoér sorkapcsat kabelezi.

* Hasznaljon UL-listan szerepl6, vinyl-bevonatu, szigetelt rézhuzalokat az olyan mikodtetéshez,
ahol a folyamatos maximalis megengedett hémérséklet 75°C, 600V-on.

» Tavolitsa el az 6sszes nem kivant targyat, amelyek a sorkapocs-kapcsolatok kdzelében vannak.

» Tavolitsa el a szigetelést a kabelek eltavolitasi hosszan, ahogy az a kézikényvben lathaté.

* Ne hasznaljon hajlitott vagy sérilt kabeleket. Hasznalat el6tt tavolitsa el a kabel sérilt végét. A nem
megfeleld csatlakozasok halalt vagy sulyos sérlléseket okozhatnak, amennyiben tiiz alakul ki.

* Ne forrasszon sodort huzalt. A forrasztott kabelcsatlakozasok idével meglazulhatnak, ami miatt
nem lesz megfeleld a frekvenciavalto teljesitménye.

» Ha sodrott huzalt hasznal, ellenérizze, hogy az 6sszes huzalszal csatlakozik-e. A sodrott vezetéket ne
csavarja tul. A nem megfelel6 csatlakozasok halalt vagy sulyos sérliléseket okozhatnak.

* A vezetéket helyezze teljes egészében a sorkapocsba. Tavolitsa el a szigetelést a kabelrél az
ajanlott hosszusagig, majd a kabelt a szigeteléssel egylitt illessze be a mianyag hazba.

* A csavarokhoz nyomaték-meghajtét, nyomaték-fogantyuat vagy nyomatékkulcsot hasznaljon.
Csavarhuzéra, vagy imbusz kulcsra lesz sziksége a kabel leszoritasahoz a sorkapocs részén.
Hasznaljon megfelel6 eszk6zoket, ahogyan az a termék kézikonyvében el6 van irva.

* Ha elektromos kéziszerszamot hasznal a sorkapocs csavarok meghuzasahoz, hasznaljon alacsony
fordulatszamot (300 - 400 ford/perc). Ennek a figyelmen kivll hagyasa a sorkapcsok csavarjait
megrongalhatja.

* Amennyiben a meglévé frekvenciavalté modellt cserélni kell, a huzalmérd tartomanyt ellenérizni kell,
mert nem feltétlenll fog megegyezni az Uj frekvenciavalté modell huzalméré tartomanyaval. A
megfeleld huzalméret megtalalhaté a frekvenciavaltd kézikdnyvében.

* A sorkapocscsavarokat 5 fokos szdégnél nagyobb szégben ne hizza meg. Ennek a figyelmen kivul
hagyasa a sorkapcsok csavarjait megrongalhatja. Amennyiben megseérilt a sorkapocs, forduljon a
Yaskawa-hoz vagy a legkdzelebbi értékesitési képvisel6hdz.

5°

HUYY

1 8/L2 T3

==——

3.29-es abra Megengedett meghtzasi szog
* Helyezze a csavarhuzét teljesen az imbusz aljzatba, a csavar meghuzasahoz.

* Amikor laposfeji csavarhuzéval hizza meg a csavarokat, tartsa a csavarhizét a csavarra
merélegesen. Gydz6djon meg réla, hogy a végét igazitsa a csavarhoronyhoz.

([ f .

3.30-as abra A csavarok meghuzasa laposfejii csavarhuzoval
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* Miutan csatlakoztatta a kabeleket a sorkapocshoz, el8szér csak enyhén hizza meg a vezetékeket,
hogy megbizonyosodjon arrél, hogy azok nem csusztak ki a csatlakozdkbal.

» Figyeljen arra, hogy a kabelezés ne sériljon meg. Amennyiben feszliltség lép fel a kabeleknél, a
csatlakozas kdzelében oldja a feszlltséget. Nézze meg a 3.31-es abrat.

A — Kabelbilincs

o

QL o©

O

3.31-es. abra Fesziiltségoldoé példa

3.4-es tablazat Ajanlott kabelezési eszk6zok

Bit Nyomaték meghajté modell Nyomatékkulcs
Cs’avar Csavar alakja Huzal méré Adapter g L .g . ) = L. )
mérete Modell Gyarté (meghuzasi nyomaték) | (meghuzasi nyomaték)
TSD-M 1,2NM
M3 s Bit SF-BIT-SL 0,5X3,0-70 | PHOENIX CONTACT (0.3-12N'm
(2.7 - 10.6 in'Ib))
TSD-M 3NM
M4 ] Bit SF-BIT-SL 1,0X4,0-70 | PHOENIX CONTACT (12-3.0Nm
(10.6 - 26.6 inlb))
<95 mm? TSD-M 3NM
o 1.2-3.0N'm
(AWG 10) ( N'1
M *1 [ Bit SF-BIT-SL 1,2X6,5-70 | PHOENIX CONTACT | (106-26.6in1b)
>30 mm? 4.1-45N'm
(AWG 8) (36.3 - 39.8 in‘lb) *2 *3
(5) , 5-9Nm
W Bit SF-BIT-HEX 5-50 PHOENIX CONTACT - . * %3
(WAF: 5 mm) (44.3 - 79.7 in'1b)

*1 A 2042, 2056, 4031, 4038, 4044 és 4060 frekvenciavalté modellek kabelezésekor valassza ki a megfelel§ szerszamokat a

huzalméréhoz.

*2 Hasznaljon 6,35 mm-es (0,25 hlvelykes) fejl foglalatot.
*3 Hasznaljon olyan nyomatékkulcsot, amelynél alkalmazni lehet a meghatarozott nyomatékmérési tartomanyt.

m Az IP20 sorkapocs védoburkolat eltavolitasa
Ezek a frekvenciavalték IP20 sorkapocsvéd@vel vannak ellatva. Tavolitsa el a boritast az alkalmazashoz.

Modell

Sorkapocs R/L1, S/L2, T/L3

Sorkapocs -

2042
4031, 4038

X

2056, 2070, 2082
4044, 4060
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1. Helyezzen egy laposfejii csavarhlzot a résbe az IP20 sorkapocs védéburkolat kampdjanak benyomasara.

A - Laposfejl csavarhuzé C - 1P20 sorkapocs védéfedél
B - Rés

3.32-es. abra Helyezze a csavarhuzo élét a résbe
2. A csavarhlzoval nyomja meg a kampot, hogy az elengedje az IP20 sorkapocs védéburkolatat.

A -IP20 sorkapocs védéfedél

3.33-as abra Az IP20 sorkapocs védéburkolatanak kioldasa
3. Tavolitsa el az IP20 sorkapocs védéburkolatat.

3.34-es. abra Az IP20 sorkapocs védéburkolatanak levétele

B A nagyfesziiltségl aramkor sorkapocs kabelezési eljarasa

Ha az R/L1, S/L2, T/L3 sorkapcsok, és a - sorkapocs rendelkeznek P20 sorkapocs véddburkolattal, tavolitsa
el azon sorkapcsok fedelét, ahol kabelezni fog.

1. Az el6készitett kabelvégeket helyezze a nagyfesziiltségli aramkor sorkapocsba.
Nézzen be a frekvenciavalté hazanak nyilasain, hogy megbizonyosodjon arrél, hogy megfeleléen
lettek a kabelek beszerelve a sorkapocsba.
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3.35-0s abra Az elektromos kabel beszerelése
Megjegyzés:
A +1 és +2 sorkapcsok kdz6tt jumper van. Tavolitsa el a jumpert, majd kabelezze a +1 és +2 sorkapcsokra.

2. Huzza meg a csavarokat a megadott nyomatékkal.

3.36-0s abra A sorkapocscsavarok meghuzasa

Elektromos telepités
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3.5 A vezérlo aramkor kabelezése

Ebben a szakaszban a vezérlé aramkor megfelelé kabelezéséhez tartozé informaciokat lathatja.

@ A vezérld aramkor csat

lakoztatasi diagramja

Kabelezze a frekvenciavalté vezérl6 aramkorét a 3.37-es abra szerint.

Frekvenciavalté

e i VeréGammke)*t V1 Jumperkapcsolo S5
re iranyd R XY OrAnalég monitor feszliltség/
mikodes/megallitas L LSt &@ e aramerdsség valaszté [V]
Hatra iranyu P I
miikodés/megallitis | i [S2 E@ lee
b I
KiilsG hiba 1 lss &@ g Bl
[
Hiba torlés D 134 @ Vil K
P .2 T —
Tébbfunkcios Tobblépcsds sebesség! ! DIP kapcsol6 S2
Digitalis referencia 1 (F6/Segéd kapcs.) 1 | S5 i@ Lezaro ellenallas
Bemenet Tobblépcsés sebesseg; ! BE/KI [KI]
(Alapértelmezett | |referencia 2 L S6 &@ DIP kapcsolé S1
beallitas) TekerGs referencia = 1 | I A2 fesfijltség/
- . o
\valasztas — S7 &@ aramerdsség valaszto [I]
b ISN Opcionalis csatlakozd
il
)

DC 24V tapellatas
kimenet 24V
Maximum 150 mA

{

+24V
E (G)

Arnyékolt fld sorkapocs MA
Impulzus bemenet = RP F& sebesség referencia impulzus - B
L (Maximum 32 kHz)
——+V Frekvencia beallitas tapellatas*s
0-10V o 10.5 V (Maximum 20 mA)
Dokal A1 MFAI 1
Frekvencia J 3 3 [Alapértelmezett beallitas: Frekvencia referencia]
cltérés y B 0-10V (20 kQ)
rexvencia [
hedlltés 4-20mA Jp L A2 MFAI 2 *4 _ . P1
potenciométer o [Alapértelmezett bedllitas: Hozzaadas a frekvencia referenciahoz] }z e L{ c1
o 0-10V (20 kQ) _
P 4-20 mA (250 0)/0 - 20 mA (250 Q) 1. P2
L} lacts IiE
. iR < 3
DC 24V Vezérls { | ov
VT mA [ |PS o2V tpetatis bomenst
I [ P 2114
T Lezaré ellenallas
K'SEM%BUS J/ . |o- ﬁ_f (120 Q, 172 W)
Maximum 115.2 kbps 1 ’1 H’ DIP kapcsold S2 *7 =<

Biztonsagi
kapcsolo

Biztonsagi
vezérlé

o
[
! Biztonsé&gi elektronikus
! leszk6z monitorozasi

\%

Tobbfunkciés digitalis kimenet:
AC 250 V, Maximum 1 A

DC 30 V, Maximum 1 A
Minimum terhelés DC 5V, 10mA
(referencia érték)
[Alapértelmezett beallitas: Hiba]

|

DC 48 V, Maximum 50 mA
[Alapértelmezett beallitas: Mikodés kézben]

JTébbfunkciés fotokapcsolé kimenet 1:
DC 48 V Maximum 50 mA
[Alapértelmezett bedllitas: Frekvencia
(sebesség) egyezés 1]

JTébbfunkciés fotokapcsolé kimenet 2:

MP s Impulzus kimenet:
'AC 1 0-32kHz (2 kQ)
‘ J [Alapértelmezett beallitas: Kimeneti

frekvencia]

Tobbfunkcids analég

monitor kimenet *9 *10

0-10 V/4 - 20 mA (250 Q)
[Alapértelmezett beallitas:
Kimeneti frekvencia]

=4 Arnyékolt kabelt jeldl

jéﬁArnyékolt csavart érparu kabelt jeldl

(©) A nagyfesziiltségli aramkér sorkapcsot jeldli
- IIIIZZIzzoIzzzzcozzocozzCsatlakozas a tébbfunkcids fotokapesold kimenethez O A vezérlé aramkor sorkapcsot jeldli
3.37-es abra A vezérlé aramkor csatlakoztatasi diagramja

*1 Csatlakoztasson 24 V-os tapegységet a PS-AC sorkapcsokra a vezérl6 aramkor mikodtetéséhez, mikdzben a nagyfesziiltség
aramkor tapellatasa ki van kapcsolva.
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*2 Az MFDI tapellatas beallitasahoz (Sinking/Sourcing tizemmodnal, vagy belsd/kiilsd tapellatasnal) az alkalmazastol fliggden tegyen be,
vagy tavolitson el jumpert az SC-SP, vagy SC-SN sorkapcsok koziil.
MEGJEGYZES: A berendezések meghibasodasa. Ne zarja le az SP-SN sorkapcsok kozétti aramkort. Ha egyidejiileg lezarja az
aramkoroket az SC-SP és az SC-SN sorkapesok kozott, akkor a frekvenciavaltdo meghibasodhat.

« Sinking mod, bels6 tapellatas: Tegye be a jumpert az SC-SP sorkapcsok kézotti aramkor bezarasahoz.
MEGJEGYZES: A berendezések meghibasodéasa. Ne zérja le az SC-SN sorkapcsok kbzétti aramkért. Ha egyidejiileg
lezarja az aramkéréket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kézétt, akkor a frekvenciavalté meghibasodhat.

« Sourcing mod, belsé tapegység: Tegye be a jumpert az SC-SN sorkapcsok kozotti aramkor bezarasahoz.
MEGJEGYZES: A berendezések meghibésodasa. Ne zérja le az SC-SP sorkapcsok kézotti &ramkért. Ha egyidejiileg
lezarja az aramkéréket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kdzétt, akkor a frekvenciavalté meghibasodhat.

« Kiilso tapellatas: Tavolitsa el a jumpert az MFDI sorkapcsokrdl. Az dramkort nem sziikséges lezarni az SC-SP és az SC-SN
sorkapcsok kozott.
*3 A +V sorkapocs maximalis kimeneti aramerdsség kapacitasa a vezérld aramkoron 20 mA.

MEGJEGYZES: A berendezések meghibésodasa. Ne tegyen jumpert a +V és az AC sorkapocs kdzé. Az dramkérék
lezarasa ezek kéz6tt a sorkapcsok kdzétt a frekvenciavalto meghibasodasat okozhatja.

*4 Az S1 DIP kapcsold beallitja az A2 sorkapcsot a fesziiltség vagy az aram bemenetére. Az S1 alapértelmezett beallitasa az aramerdsség
bemenet (,,I”” oldal).

*5 Ne foldelje a vezérld aramkor AC sorkapesat, és ne csatlakoztassa azokat a frekvenciavalté vazahoz.

MEGJEGYZES: Az AC vezérlé dramkér sorkapcsait ne foldelje. Az AC sorkapcsokat csak a termék hasznélati
utasitasanak megfelel6en csatlakoztassa. Ha nem megfeleléen csatlakoztatja az AC sorkapcsokat, attol
meghibasodhat a frekvenciavalté.
*6 A PS és AC sorkapcsokat ne forditva csatlakoztassa. Amennyiben ezt figyelmen kiviil hagyja, a frekvenciavaltdo meghibasodhat.
*7 Allitsa az S2 DIP kapcsolot BE allasba, hogy engedélyezze a lezard ellenallast az utolsé hajtasnal, amikor MEMOBUS/Modbus
kommunikaciot hasznal.
*8 A belso tapellatas biztonsagos letiltasa bemenettel torténd hasznalatdhoz hasznalja a sourcing modot.
*9 Hasznaljon tobbfunkcids analdg monitor kimeneteket analdg frekvenciamérdkkel, ampermérdkkel, voltmérdkkel és wattmérokkel. Ne
hasznalja a monitor kimeneteket visszacsatolo tipusi jelz6késziilékekkel.
*10 Az S5 jumper az AM sorkapcsot allitja be a fesziiltség vagy aram kimenetére. Az S5 alapértelmezett beallitasa a fesziiltség kimenet (,,V”
oldal).

*11 Vegye le a H1 és a HC, valamint a H2 és a HC kozotti jumpereket a biztonsagos letiltas bemenet hasznalatdhoz.

@ Vezérlé aramkori sorkapocs funkciok

A Hx-xx paraméterek beallitjak a tobbfunkcioés bemeneti és kimeneti sorkapcsok funkcioit.

FIGYELEM! Hirtelen mozgas veszélye. Kabelezze megfeleléen, majd ellenbrizze az ésszes vezérlé aramkért, hogy
meggy6zddhessen a vezérlé aramkorék megfelel6 miikbdésérdl. Ha olyan frekvenciavaltot hasznal, amelynél a vezérld
aramkérnek nem megfelel6 a kabelezése, vagy hibas a miikédése, az halalt vagy sulyos sériiléseket okozhat.

FIGYELEM! Hirtelen mozgas veszélye. Az Application Preset funkcié beallitasa elbtt ellendrizze a frekvenciavalté I/0O jeleit
és a kilsé sorozatokat. Az Application Preset funkcié beéllitdésakor (A1-06 # 0) megvaltoztatja a hajtas I/O sorkapocs
funkciéit, ami a berendezés szokatlan miikédését okozhatja. Ez sulyos sériiléseket vagy halalt okozhat.

MEGJEGYZES: A berendezések meghibasodasa. 30 percenként csak egyszer kapcsolja ki és be a frekvenciavaltot. A
slir(ibb ki-be kapcsolas hatasara a frekvenciavaltd meghibasodhat.

B Bemeneti sorkapcsok

A bemeneti sorkapcsokat és azok funkcio listajat megnézheti a 3.5-0s tablazatban.
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3.5-0s tablazat Tobbfunkciés bemeneti sorkapcsok

Tipus Sorkapocs Név (Alapértelmezett) Funkci6 (jel szintii)
s1 MFDI valasztas 1 « Fotokapcsol6
(BE: Elére iranyd miikodés, KI: megallitas) |* 24V, 6 mA
MEDI vélasztas 2 Megjegyzés: Az MFDI tapellatas beallitdsahoz (Sinking/Sourcing lizemmadnal, vagy
S2 ?as. . s T - belsé/kiilsé tapellatasnal) az alkalmazastol fliggéen tegyen be, vagy tavolitson el
(BE: Hatra iranyd miikddés, KI: megallitas) jumpert az SC-SP, vagy SC-SN sorkapcsok kozl.
. . * Sinking mod, belsé tapellatas: Tegye be a jumpert az SC-SP sorkapcsok kozotti
s3 MFDI valasztas 3 aramkor bezarasahoz.
Kuls6 hiba (N.O. Z p oz . -
(Kuis6 hiba (N-O.) MEGJEGYZES: A berendezések meghibasodasa. Ne zarja le az
s MFDI valasztas 4 SC-SN sorkapcsok kézétti aramkért. Ha egyidejiileg lezarja az
(Hiba térlés) aramkoéréket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kézétt, akkor a
frekvenciavalté meghibasodhat.
S5 MFDI valasztas 5 s ) 5d. belsd 1 s T beai it az SC-SN sork K
b . . * Sourcing mod, belsé tapegység: Tegye be a jumpert az SC-SN sorkapcsol
Digitalis (Tébblépcsds sebesség referencia 1) KozZott a’gramkijr beza’ra’géf?gz. 9- Tegy Jump P
bemenetek . . z . . . -
S6 MFDI vélasztas 6 MEGJEGYZES: A berendezések meghibasodasa. Ne zarja le az
(Tébblépcsés sebesség referencia 2) SC-SP sorkapcsok kézétti aramkért. Ha egyidejiileg lezarja az
aramkéréket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok k6zétt, akkor a
o MFDI vélasztas 7 frekvenciavalté meghibasodhat.
TekerGs parancs * Kiils6 tapellatas: Tavolitsa el a jumpert az MFDI sorkapcsokrdl. Az aramkoért nem
szlkséges lezarni az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kozott.
SN MFDI tapellatas OV MFDI tapellatas, 24V (legfeljebb 150 mA)
sc MEDI valasztas kizés MEGJEGYZES: A berendezések meghibésodésa. Ne zarja le az
SP-SN sorkapcsok kbzétti aramkért. Ha egyidejiileg lezarja az
sp MEDI tapellatas +24Vde aramkéroket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kozétt, akkor a
P frekvenciavélté meghibasodhat.
H1 Biztonsagos letiltas bemenet 1 Vegye le a H1 e’§ a ,HC, valamint a H2 és a HC koz6tti jumpereket a biztonsagos letiltas
bemenet hasznalatahoz.
* 24V,6 mA
« BE: Normal mikodés
Biztonsagos H2 Biztonsagos letiltas bemenet 2 + Kl: Szabadonfuté motor
letiltas * Belsé impedancia 4,7kQ
bemenet +_KI Minimum kikapcsolési id6 3ms.
Biztonsagos letiltas funkcié kdzos
HC Biztonsagos letiltas funkcié kézds MEGJEGYZES: Ne zérja az aramkort a HC és az SN sorkapcsok kézétt. Ha
lezarja ezeket a sorkapcsokat, az a frekvenciavalté meghibasodasahoz vezethet.
« Valaszfrekvencia: 0-32kHz
F& frekvencia referencia impulzus * Magas szintl terhelés: 30-70%
RP bemenet * Magas szinti fesziltség: 3,5V - 13,2V
(F6 frekvencia referencia) « Alacsony szint( feszlltség: 0,0V - 0,8V
« Bemeneti impedancia: 3kQ
+V A frekvencia bedllitas tapellatasa 10,5V (megengedett aramerdsség legfeljebb 20 mA)
Fé
frekvencia A1 MFAI1 Bemeneti fesziltség
referencia (F6 frekvencia referencia) * 0V -10V/100% (bemeneti impedancia: 20kQ)
Fesziiltség, vagy aramerésség bemenet: Hasznalja az S1 és H3-09 DIP kapcsolo6t
A2 MFAI2 [Terminal A2 Signal Level Select] a bemenet kivalasztasahoz.
(A1 sorkapoccsal egyditt) * 0V -10V/100% (bemeneti impedancia: 20kQ)
* 4mA - 20mA/100%, OmA - 20mA/100% (bemeneti impedancia: 250Q)
AC Frekvencia referencia k6zos ov

m Kimeneti sorkapcsok
Nézze meg a 3.6-0s és a 3.7-es tablazatot a kimeneti terminalokrdl, és azok funkciéirdl.

3.6-o0s tablazat Vezérlé aramkor kimeneti sorkapcsok

Tipus Sorkapocs Név (Alapértelmezett) Funkcio (jel szintti)
N.O. kimenet
MA ;
(Hiba) + Relé kimenet
* 30Vdc,10mA-1A
Digitalis kimenetek N.C. kimenet ’
MB (Hiba) * 250Vac,10mA-1A
* Minimalis terhelés: 5V, 10mA (referencia érték)
MC Digitalis kimenet kdzds
P1 Tébbfunkcids fotokapcsold
c1 kimenet 1 (mikddés kdzben) L
Toébbfunkciés « Fotokapcsol6 kimenet
fotokapcsolé kimenetek P2 . 48V, 2 mA-50 mA
Tobbfunkciés fotokapcsold
c2 kimenet 2 (sebesség egyezés)
Angol nyelvii Magyar nyelvii
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3.7-es tablazat Vezérl6 aramkor monitor kimeneti sorkapcsok

Tipus Sorkapocs Név (Alapértelmezett) Funkci6 (jel szintii)
MP Impulzus kimenet 32 kHz (maximum)
(Kimeneti frekvencia) Nézze meg a ,Impulzus kimenet” -et (86.oldal) a tovabbi informaciokért.

Valassza a fesziltség, vagy az aramerésség kimenetet.
* 0V-10V/0% to 100%
Monitor kimenet AM Analég monitor kimenet + 4 mA - 20 mA (Fogadé ajanlott impedanciaja 250Q)
(Kimeneti frekvencia) Megjegyzés:
Haszndlja az S5 jumpert és a H4-07 [Terminal AM Signal Level
Select]-et a jel tipusanak a beallitdsahoz.

AC Monitor kdzds ov

m Kiilso tapellatas bemeneti sorkapcsok
A klls6 tapellatas bemeneti sorkapcsainak a funkcidit nézze meg a 3.8-as tablazatban

3.8-as tablazat Kiils6 tapegység bemeneti csatlakozok

Tipus Sorkapocs Név (Alapértelmezett) Funkcio
N Szlinetmentes tapellatast szolgaltat a frekvenciavalté vezérlé aramkoréhez, a
P ) PS Kiils6 24V-os tapellatas b t
Kils6 tapellatas bemeneti uise 08 tapeliaias bemene billenty(izethez és az opcionalis alaplaphoz. 21,6VDC - 26,4VDC, 700mA
sorkapcsai
AC Kiils6 24V-os tapellatas fold ov

Riasztas kijelzd, kiils6 24 V-os tapegység hasznalata esetén

Ha kuls6 24V-os tapellatast hasznal, a frekvenciavalto riasztast észlel a 3.9-es tablazat szerint, ha az
02-23 [External 24V Powerloss Detection] és az 02-26 [Alarm Display at Ext. 24V Power] van beallitva
a nagyfesziiltségli aramkér tapellatasahoz. Allitsa be a riasztas kijelzését sziikség szerint.

Tapellatas
Frekvenciavaltd

DC 24V

Tapellatas bemenet PS

T

3.9-es tablazat Tapellatas és a riasztas kijelzo

Hleea o s - 02-23 02-26
Nagyfesziiltségdi aramkor Kiils6 24V tapellatas [Kiilsé 24V teljesitmény- | [Riasztas kijelzés a kiils6 Riasztas Kijelzés
tapellatas L 2 p :
vesztés észlelés] 24V tapon]
BE BE - - R
BE Kl 0 [Letiltott] - -
1 [Engedélyezett] - L24v [Loss of External Power
24 Supply]
Ki BE - 0 [Letiltott] A ,Készenlét” LED gyors
villogasa
- 1 [Engedélyezett] EP24v [External Power
24V Supply]

m Soros kommunikaciés sorkapcsok
Nézze meg a 3.10-es tablazatot a soros kommunikacios sorkapcsok, és azok funkcidinak listajaért.

3.10-es tablazat Soros kommunikaciés sorkapcsok

Tipus Sorkapocs Sorkapocs név Funkcio (Jel szint)
D+ Kommunikacios be- | MEMOBUS/Modbus kommunikacio
menet/kimenet (+) | Hasznaljon RS-485 kabelt a frekvenciavaltd
s * RS-485
csatlakoztatasahoz. MEMOBUS/Modbus ki ikéci6 orotokoll
Modbus k iKAGIG Kommunikacios Megjegyzés: Allitsa az S2 DIP kapcsol6t BE ) 0dbus kommunikacio protoko
0dbus kommunikacio D- kimenet (-) allasba, hogy engedélyezze a lezaré * Maximum 115.2 kbps

ellenallast a MEMOBUS/Modbus halézat
utolso frekvenciavaltéjaban.

AC Arnyékolt fld oV
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@ A vezérlé aramkor sorkapocs beallitasa
A vezérl6aramkor sorkapcsai a 3.38-as abran lathatd helyzetben vannak.

4 N\
5 MP RP AC D+ D- P1 C1 P2 C2
SSSSEss==s
NARANRARARARARI =
c AM AC A1 A2 V H1 H2 HC
SEESEE=S A
RARARARARA AR \
— I
PS S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 SN SC SP MA  MB MC
SEEEEEEEEEE B
R NARARARARARANINA =
- /
A - Sorkapocs (TB2) C - Sorkapocs (TB1-2)
B - Sorkapocs (TB1-1) D - Sorkapocs (TB1-3)
3.38-as abra A vezérl6 aramkor sorkapcsanak elrendezése
m Vezérlé aramkor huzalmérék és meghuzasi nyomatékok
Az ebben a szakaszban talalhato tablazatok segitségével valassza ki a megfelelé kabeleket.
Hasznaljon arnyékolt vezetéket a vezérld aramkoér sorkapcsanak kabelezéséhez. Hasznaljon krimpeld
hlvelyeket a kabelvégeknél, hogy a kabelezési eljaras kbnnyebbé és megbizhatdébba valjon.
3.11-es tablazat: Vezérlé6 aram huzalméroék és meghuizasi nyomatékok
Csupasz vezeték Krimpel6 hiivelyek
s°:f2,’:f o Hog e Ajanlott mérték | Alkalmazhaté mérték |  Ajanlott mérték | Alkalmazhaté mérték
mm2 (AWG) mm2 (AWG) mm2 (AWG) mm2 (AWG)
TB1-1 |PS, S1-S7, SN, SC, SP . Sodort kabel
TB1-2 |AM, AC, A1, A2, +V, H1, H2, HC 075 ?2'25_‘117')0 05 025-05
TB1-3 |MP, RP, AC, D+, D-, P1, C1, P2, C2 (18) : gf’z'gifr1kg'be' (20) (24 - 20)
TB2  |MA, MB, MC (24-16)

Krimpeld hiivelyek
Csatlakoztasson egy szigetelt hiivelyt, amikor krimpel& hivelyt kell hasznalnia. A krimpel6 hiivelyek
ajanlott kllsé méretei és modellszamai a 3.12-es tablazatban talalhatdéak meg.

Hasznaljon a CRIMPFOX 6-ot, a PHOENIX CONTACT gyart6 krimpel6 eszkdzét.

%L ij?

| 42

L

3.39-es abra A krimpel6 hiively kiils6 méretei

3.12-es tablazat Krimpelheté hiively modellek és méretek

Kabel méré
mm?2 (AWG) Modell L (mm) L1 (mm) @d1 (mm) ¢@d2 (mm)
0.25 (24) Al 0.25-6 YE 10.5 6.0 0.8 2.0
Al 0.25-6 BU
0.34 (22) Al 0.34-6 TQ 10.5 6.0 0.8 2.0
Al 0.5-6 WH
0.5 (20) Al 056 OG 12.0 6.0 1.1 25
Al 0.75-6 GY
0.75 (18) Al 0.75-6 WH 12.0 6.0 1.3 2.8
Al 1-6 RD
1.0 (17) Al 1-6 YE 12.0 6.0 1.5 3.0

Angol nyelvii
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@ A vezérlé aramkor sorkapcsanak kabelezése

FIGYELEM! Aramiités veszélye. Ne tavolitsa el a burkolatot vagy az érint6képerny6 dramkéréket, amig a frekvenciavalto fesziilt-
Ség alatt van. Ha megérinti a tapellatas alatt 1évé frekvenciavaltoé belsé alkatrészeit, az stlyos sériiléseket vagy halalt is okozhat.
MEGJEGYZES: Ne engedje, hogy a huzalvédék érintkezzenek mas jelvezetékekkel vagy berendezésekkel. Szigetelje a
huzalvédébket elektromos szalaggal vagy zsugorszigetel6vel. Ha nem szigeteli a huzalvédéket, az révidzarlatot okozhat és
ténkre teheti a frekvenciavaltot.

Megjegyzés:

*Hasznaljon 2-es osztalyu tapellatast a kiilsé tapegység csatlakoztatasanal a vezérl§ sorkapcsokhoz. Ha a periférias
eszk6zOk tapellatasa nem megfeleld, az csdkkentheti a frekvenciavaltod teljesitményét.

*Csatlakoztassa az arnyékolt kabel arnyékolasat is a megfelel6 foldi sorkapocshoz. A nem megfelel6 foldelés a
frekvenciavaltd, vagy a berendezés hibds miikddését okozhatja az elektromos zavarok miatt.

*Kulonitse el az MA, MB, MC, P1, C1, P2 és C2 érintkezdk kimeneti sorkapocs vezetékeit az egyéb vezérld aramkor
kabeleitél. A nem megfeleld kabelezési eljaras a frekvenciavaltd és a hozza csatlakoztatott berendezés hibas
miikodését okozhatja, és a frekvenciavalto kioldasat okozhatja.

«Kilonitse el a vezérlé aramkori kabeleket a nagyfesziiltségli aramkor kabeleitdl (R/L1, S/L2, T/L3, L/L1, N/L2, B1, B2, U/T1, V/
T2, WITS3, -, +1, +2 sorkapcsok), és az egyéb nagyfesziiltségli kdbelektél. Ha a vezérl6 aramkdr kébelei a nagyfesziltségii
aramkor kabelei egymashoz kozel helyezkednek el, az az elektromos zavarok miatt a frekvenciavalté és a berendezések nem
megfelelé miikddését okozhatjak.

El6szor a fold és a nagyfeszultségl aramkor sorkapcsait kabelezze, majd ezutan kabelezze a vezérl6
aramkor sorkapcsait.
1. Tavolitsa el az el6lapot a frekvenciavaltordl. Az S

billentylizetet.

3.40-es abra Vegye le az elélapot
2. Nézze meg az abrat, és kdbelezze a vezérl6 aramkort.

Hasznaljon laposfejli csavarhuzét, amelynek a szélessége legfeljebb 2,5 mm (0,1 hivelyk) és a
vastagsaga 0,4 mm (0,01 huvelyk) vagy annal kisebb.

FIGYELEM! Tiizveszély. Hizza meg az ésszes sorkapocs csavart a megfelel6 meghtzasi nyomatékkal. A tdl laza,
vagy tul szoros csatlakozasok nem megfelel6 miikédést és a frekvenciavalté meghibasodasat okozhatjak. A nem
megfelel6 csatlakozasok halalt vagy sulyos sértilést is okozhatnak a késébbi tiiz kialakulasa miatt.

Megjegyzés:
«Hasznaljon arnyékolt, csavart érparokat és foldelje azokat a frekvenciavalto fold sorkapcsahoz. A nem megfeleld foldelés
a frekvenciavaltd, vagy a berendezés hibas mikddését okozhatja az elektromos zavarok miatt.

*Ne hasznaljon 50 m-nél hosszabb vezérlé aramkdri kabeleket az analog frekvencia-referencia taplalasara egy tavoli
forrasbdl. Ha a vezérlé6 aramkor kabele tul hosszu, a rendszer teljesitménye nem lesz megfelel6.

A
A - Kabel krimpelt hiivellyel, vagy csupasz C - Ha nem hasznal krimpel6 hiivelyeket, tavolitson el
kabel, ahol a kabel kozepe enyhén csavart a kabel végérdl koriilbeliil 5,5 mm-t (0,21 hiivelyk) az
B - HGzza vissza az arnyékolast, és 6vatosan arnyékolasbal.

csavarja meg a végét az ujjaival

3.41-es abra: A vezérl6 aramkor kabelezési eljarasa
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Megjegyzés:

+Kdnnyebb, ha el6szér a TB1-1-et, majd azutan a TB1-2-6t, majd a TB1-3-at kabelezi.

*Ne forrassza a kabel kzepét. A forrasztott kabelcsatlakozasok meglazulhatnak, ami miatt a frekvenciavalté meghibasodhat.

*Az arnyékolt kabel csatlakozasi végének el6készitésével kapcsolatban nézze meg a 3.42-es abrat.

«Készitse el6 az arnyékolt csavart érparok kabeleinek a végeit a 3.42-es abran lathaté modon, hogy ezéltal analég
referenciat hasznaljon a kiils6 frekvencia-beallitd potenciométerrel a frekvencia beallitasahoz. Csatlakoztassa az
arnyékolast a frekvenciavaltd E (G) sorkapcsahoz.

)
)
vﬁ

C

A - Csatlakoztassa az arnyékolast a hajtas E (G) C - Szigetelje elektromos szalaggal vagy
sorkapcsahoz. zsugorszigetelével.

B — Kabel

3.42-es abra - Az arnyékolt kabel végének el6készitése
3. Helyezze vissza az elélapot.
Ha az S5-0s jumpert athelyezte, az el6lap felszerelése el6tt csatlakoztassa a billentylizetet.
Ha nem mozgatta az S5-6s jumpert, helyezze vissza az el6lapot.

Ugyeljen arra miel6tt visszateszi a fedelet, hogy nem szoritotta a kdbeleket, vagy a jelvezetékeket az
el6lap és a frekvenciavaltd kézé.

3.43-as abra Helyezze vissza az el6lapot.

€ Kapcsoldk és jumperek a sorkapocs panelen

A sorkapocs panelen kapcsolok vannak, hogy a frekvenciavalté I/O-jat a kilsé vezérléjelekhez lehessen
igazitani, a 3.44-es abra szerint.
Allitsa be a kapcsoldkat a sorkapcsok egyes funkcidinak a kivalasztasahoz.

@
<_
2m [[W] [
Qu| [W[] [m

3.44-es abra A kapcsolok elhelyezkedése

Angol nyelvii Magyar nyelvii
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3.13-as tablazat I/O sorkapcsok és a kapcsolok funkcioi

Pozicié Kapcsolé Sorkapocs Funkcioé Alapértelmezett
A S5 jumper kapcsol6 AM Beallitia az AM sorkapocs kimeneti modjat (feszilltség vagy aramerésség)| V (fesziiltség kimenet)
S1 DIP kapcsold A2 Beallitja az A2 sorkapocs bemeneti mddjat (feszlltség vagy aramerdsség)| | (daramerésség bemenet)
B

S2 DIP kapcsold

Engedélyezi és letiltia a MEMOBUS/Modbus
kommunikacios lezaré ellenallast.

Kl
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3.6 Vezérlo I/0O csatlakozasok

Ebben a szakaszban informacidkat talal a felsorolt vezérléaramkor 1/O jeleinek beallitasairol.

* MFDI (S1 - S7 sorkapcsok)

* Impulzus kimenet (MP sorkapocs)

MFAI (A2 sorkapocs)

MFAO (AM sorkapocs)

MEMOBUS/Modbus kommunikacié (D+, D-, AC sorkapcsok)

L]

@ A Sinking és a Sourcing maéd beallitasa

Zarja az aramkort az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kozétt, hogy beallitsa a Sinking/Sourcing
maodot és az MFDI sorkapcsok belsé/klilsé tapellatasat. A frekvenciavaltd alapértelmezett beallitasa a
bels6 tapegység Sinking médban.

MEGJEGYZES: Fennéll a berendezés meghibésodésa. Ne zarja az SP-SN sorkapcsok kézétti aramkért. Ha egyidejiileg
zarja le az aramkéréket az SC-SP és az SC-SN sorkapcsok kézétt, akkor a frekvenciavalté meghibasodhat.

Méd Bels6 tapellatas (SN-SP sorkapcsok) Kiils6 24V-os tapellatas
- H=( ~— =K
- #=( - #=(
Sinking mod ‘ | |
(NPN) ASN LSN
—= T ¢7‘
SC SsC
| 24V — | 24V
sP ‘ - 24Vdc tapellatas,SP ]
\ kimenet \
Sl R— —
q 1 r — -
— H=( H=
S7
e - B - B
- #= [ #=
Sourcing méd ‘ L |
(PNP) LSN SN
I:isc
| 24V 24V
Lsp K - 24Vdc tapellatas SP -
- ! kimenet \

€ Impulzus kimenet
Hasznalhatja az impulzus monitor kimeneti sorkapcsat Sourcing, vagy Sinking tzemmaddhoz.

» Sourcing mod hasznalatanal
A terhelési impedancia megvaltoztatja az impulzus kimend jelének fesziltségszintjét.

Terhelési impedancia Kimeneti fesziiltség
Ri(kQ) Vump(V)
1.5 kQ, vagy tébb 5V, vagy tébb
4.0 kQ, vagy tébb 8V, vagy tobb
10 kQ, vagy tébb 10V, vagy tébb

Megjegyzés:
A 3.45-6s abran szerepld képlet segitségével szamitsa ki a szikséges terhelési ellenallast (kQ) a VMP(V) kimeneti
fesziiltség noveléséhez.

Angol nyelvii Magyar nyelvii
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MP

Ve

RL=Vmp x2/(12 - Viwp)

AC

A - Terhelési impedancia
3.45-6s abra Kabelezés az impulzus kimenet felhasznalasahoz Source iizemmodban
* A Sinking Uzemmd&d hasznalata
A kuls6 tapellatas megvaltoztatja az impulzus kimend jelének fesziltségszintjét. Tartsa a kils6

forras fesziltségét 10,8 Vdc és 16,5 Vdc kozott. Allitsa be a terhelési impedanciat ugy, hogy az
aramerésség 16 mA, vagy annal alacsonyabb maradjon.

Kiils6 tapellatas (V) Terhelési impedancia (kQ) Sinking aramerésség (mA)

10.8 Vdc - 16.5 Vdc 1.0 kQ, vagy tébb 16 mA maximum

A - Kiils6 tapellatas C - Sinking aramerésség
B - Terhelési impedancia

3.46-o0s abra Kabelezés a Sinking méd impulzus kimenetének hasznalatahoz

€ A bemeneti jel beallitasa az A2-es MFAI sorkapocshoz

Hasznalja az A2 sorkapcsot a fesziiltség vagy aram jel beviteléhez. Allitsa be a jel tipusat a 3.14-es
tablazat szerint.

em (W] [
<_

3.47-es abra: Az S1 DIP kapcsolé elhelyezkedése
3.14-es tablazat Az A2 MFAI sorkapocs jelbeallitasai

DIP kapcsol6 beallitas Paraméter
Sorkapocs Bemeneti jel
Kapcsolé Beallitas Szam. Jelszint
Aramerdsség | 2: 4mA - 20mA/0% - 100% (bemeneti impedancia: 250Q)
bemenet (Alapértelmezett) 3: 0mA - 20mA / 0% - 100% (bemeneti impedancia: 250Q)
A2 S1 H3-09
Fesziltség v 0: 0V - 10V/0% - 100% (nulla hatarértékkel) (bemeneti impedancia: 20kQ)
bemenet 1: 0V - 10V/0% - 100% (nulla hatar nélkil) (bemeneti impedancia: 20kQ)
Megjegyzés:

Hasznaljon csipeszt vagy allvanyt, amelynek csucsszélessége kortlbelil 0,8 mm (0,03 hiivelyk), a DIP-kapcsoldk
beallitdsahoz.
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€ Az MFAO sorkapocs AM kimeneti jelének beallitasa

Allitsa az AM sorkapocs jelének tipusat fesziiltségre vagy aramerdsség kimenetre. A jel tipusanak
beallitasahoz hasznalja az S5 és a H4-07 jumpert [Terminal AM Signal Level Select].

3.48-as abra: Az S5 jumper-kapcsol6 elhelyezkedése

Paraméter
Sorkapocs Kimeneti jelek tipusa Jumper S5
Szam Jelszint
Feszlltség kimenet RN 0:0V-10 V
(alapértelmezett) O O]o|AM SV
AM H4-07

) RN
Aramerdsség kimenet O[O0 AM 2:4mA- 20 mA

@ A lezaré ellenallas bekapcsolasa a MEMOBUS/Modbus kommunikacié szamara

Amikor a frekvenciavalté az utolsoé slave egy MEMOBUS/Modbus kommunikacioban, allitsa az S2 DIP
kapcsolét BE allasba. Ez a frekvenciavaltd beépitett lezaro ellendllassal rendelkezik az RS-485
interfészhez.

—>
Q] (W] m
PN [os)
- m

3.49-es abra: Az S2 DIP kapcsol6 elhelyezkedése

3.15-0s tablazat A MEMOBUS/Modbus kommunikacids lezaré ellenallas beallitasa
S2 DIP kapcsolé

Leiras
BE

A beépitett lezaro ellendllas BE van kapcsolva.
KI (alapértelmezett)

A beépitett lezaré ellenallas Kl van kapcsolva.
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3.7 A frekvenciavalto PC-hez valo6 csatlakoztatasa

A frekvenciavaltonak mini B tipusu USB csatlakozéja van.

USB-kabellel (USB 2.0, tipus: A — mini B) csatlakoztathatja a frekvenciavaltét a szamitogép A-tipusti USB-
portjdhoz. Miutan csatlakoztatta a frekvenciavaltét a szamitdgéphez, a Yaskawa DriveWizard szoftver
segitségével megfigyelheti a frekvenciavalto teljesitményét és kezelheti a paraméterbeallitasokat.

J

ED

O VL |V oL

O ©) 10
A-PC C - USB 2.0, A tipusu — mini B kabel
B - A tipusu csatlakozo D — Mini B tipusu csatlakozo

3.50-es abra Csatlakozas a szamitogéphez (USB)
A Yaskawa azt javasolja, hogy az USB-kabelt arnyékolt kabelekkel csatlakoztatott
csatlakozokkal hasznalja.

A tipus miniB
VBUS |1 1| VBUS
USBD+ |2 2| USBD+
USBD- W USBD-
GND |4 5/ GND
SHELL SHELL

ARNYEK

3.51-es abra Ajanlott USB-kabel
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3.8 Kulso biztositoberendezés

Azoknal az alkalmazasoknal, amelyek nem kivant hatassal vannak a rendszerre, ha a frekvenciavalté
leall, tegyen biztositoberendezést az MFDO sorkapcsok kdzé, a H2-xx = E [MFDO Function Selection
= Fault] és a H2-xx = 6 [Drive Ready] értékek beallitasaval.

@ Frekvenciavalté készenlét

Amikor a frekvenciavaltdo mikodik, vagy készenlétben all a Futtatas parancs elfogadasara, akkor
aktivaloédik az MFDO sorkapocs, amely a frekvenciavalté készenlét [H2-xx = 6].

A kovetkez6 korulmények kozott a frekvenciavaltd készenlét ki van kapcsolva, és a frekvenciavalto
figyelmen kivll hagyja a futtatas parancsokat:

* A frekvenciavalté nincs aram alatt

* Hiba kdzben

* Probléma van a vezérl6 tapellatasaval

+ Van egy paraméter beallitasi hiba, amely nem engedi a frekvenciavaltét futni, bar a futtatas parancs lett betaplalva.
* Tulfeszlltség vagy alulfesziiltség hiba van jelen a futtatas parancs betaplalasakor

* A frekvenciavalté programozasi médban van.

@ Biztositoberendezés aramkor példa

Nézze meg a 3.52-es abrat, ahol a példaban két frekvenciavalto futtat egy alkalmazast, ami hasznalja a
frekvenciavalto készenlétet és a hiba kimeneti jeleket a vezérl6hoz valé kapcsolédashoz.

Sorkapocs Kimeneti jel Paraméter beallitasok a kimeneti jelekhez
MA, MB, MC Hiba H2-01 =E
P1-C1 Frekvenciavalté készenlét H2-02 =6
Frekvenciavalto 1 Vezérl6 (felsd)
MA Hiba c
. SA
4 Rel .
Futtatas S1 Hiba MB elé Maximum t% Hiba 1
MC 250 Vac =

&) Maximum 48 Vdc
. Vago diéda
i Relé E —T> K ;
P1] A |- Keszelét 1

(]
I IFrekvenciavaltd készenlét
" I(Fotokapcsol6 1)
Frekvenciavaltd : ‘
készenlét W
Frekvenciavalto 2 Vezérl6 (felsd)
MA 3
Futiatés | Relé SAMa _—
Ximu s .
SN 250 Vac | t»H'baz
sC Maximum 48 Vdc
i Vagé diéda
sP Rele ~ [ Keészelét 2
Frekvenciavalto készenlét
(Fotokapesold 1)
Frekvenciavalté
készenlét
Készelét 1 Készelét2 Hiba1  Hiba 2 Frekvenciavalté
Yo Mikodesi | Kkészenlét
Y aramkor
Frekvenciavalto Stop i
készenlét E Futtatas

EH

3.52-es abra Biztositoberendezés aramkor példa
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3.9 A fékellenallas telepitése

A fékellenallas vagy a fékellenallas egység (dinamikus fékezési opcid) segit a motor gyors és zokkendmentes
leallitasaban, ha nagy terhelési tehetetlenség all fenn. Ha a szokasosnal révidebb idé alatt prébalja meg lelassitani
a motort, hogy az szabadon futéssal alljon meg, akkor a motor gyorsabban fog forogni, mint a beallitott
frekvenciahoz igazodd szinkron sebesség. Ennek kovetkeztében a motor indukcids generatorra valik. A motor
tehetetlenségi energidja visszataplalasra kertl a frekvenciavaltéhoz, feltolti a meghajté DC busz kondenzatorat, és
néveli a fesziiltséget. Ha a feszlltség meghaladja a tulfesziiltség szintet, akkor ov [Overvoltage] riasztas Iép fel. A
tulfesziiltség hibak elkeriilése érdekében szlikséges a dinamikus fékezési lehetéség.

FIGYELEM!

Allitsa be az L3-04 = 0 [Stall Prevention during Decel = Disabled] beallitast, ha a frekvenciavaltot a kévetkezével miikddteti:

* visszataplalo atalakité
* visszataplalo egyseg
« fékellenallas

* fékellenallas egység.

Ha nem megfeleléen allitja be a paramétert, a frekvenciavalté lassulasa el fog huzédni, és ez sulyos sériiléseket vagy halalt is okozhat.

MEGJEGYZES: A berendezések meghibasodasa. Mielbtt dinamikus fékezési lehet6séget csatlakoztatna a frekvenciavaltéhoz,
ellendrizze, hogy a képzett személyzet elolvasta és be fogja tartani a fékberendezés és a fékellenallas egység telepitési utmutatéjat
(TOBPC72060001). Ha a telepitést végz6 személy nem olvassa el és nem tartja be a kézikdnyv utasitasait, vagy ha a személyzet
nem rendelkezik a megfelel6 képzettséggel/tudassal, akkor az karosithatja a frekvenciavaltot és a fékaramkort.

Megjegyzés:

«Vélassza ki a megfeleld méretét a fékaramkdrnek, hogy eloszlassa azt az erét, amely a terhelés megfelel6 id6ben térténé
lelassitasahoz sziikséges. Mielétt elinditja a frekvenciavaltét, ellendrizze, hogy a fékaram eloszlatja-e az energiat a beallitott

lassitasi idétartamra.

A dinamikus fékezés opcié telepitéséhez allitsa be az L8-01 = 0 [3% ERF DB Resistor Protection = Disabled] beallitast.

FIGYELEM! Tiizveszély. Ne csatlakoztasson fékellenallast a +1 vagy a - sorkapcsokra. A fékellenallas csatlakoztatasahoz
hasznalja a B1 és B2 sorkapcsot. Ha a fékellenallast nem a megfeleld sorkapcsokhoz csatlakoztatja, az a frekvenciavalté és a
fékaramkér meghibasodasat, valamint stlyos sériiléseket, és halalt is okozhat.

MEGJEGYZES: Csatlakoztassa a fékellenallasokat a frekvenciavaltéhoz, ahogy az a csatlakozési diagram példain is lathaté. Ha
a fékaramkéréket nem megfeleléen kabelezte be, az a frekvenciavalto, vagy a berendezés meghibasodasat okozhatja.

A Yaskawa ERF sorozatu fékellenallas frekvenciavaltohoz vald csatlakoztatasahoz allitsa be az L8-01

= 1 [Enabled] beallitast.

Nem ERF tipusu fékellenallas hasznalatahoz csatlakoztasson egy héterhelés-relét a frekvenciavalté és
a fékellenallas k6zé, majd allitson be egy aramkort a frekvenciavalté teljesitményének kikapcsolasahoz
a hoétulterhelés kioldo érintkezbin.

®Fékellenallas telepitése: ERF tipus
Csatlakoztassa a fékellenallast a BO0O1 és a B018, 2001-2021 és 4001—4012 frekvenciavalto
modellekhez, a 3.53-es abra szerint.

Fékellenallas hasznalatakor allitsa be az L8-01 = 1 [3% ERF DB Resistor Protection = Enabled] elemet,
és allitsa be a MFDO H2-01 - H2-03 paraméterek egyikének az értékét D-re [MFDO Function Selection =
Braking Resistor Fault]. Hasznaljon egy szekvenciat az aram kikapcsolasahoz az MFDO-val.

B1

Frekvenciavaltd Fékez ellenallas

B2

3.53-as abra ERF tipusu fékellenallas telepitése

¥ Fékellenallas egység telepitése: LKEB tipus
Csatlakoztassa a fékellenallas egységet a 3.54-es abra szerint. A fékellenallas egység

telepitéséhez allitsa be az L8-01 = 0 [3% ERF DB Resistor Protection = Disabled] beallitast.
Ez a termék beépitett fékezési tranzisztorral rendelkezik.

A fékellenallas egység tulmelegedésének elkertlése érdekében allitson be egy szekvenciat a
frekvenciavalté feszilltségmentesitésére a hétulterhelés relé kioldo érintkezdinél.
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Fékez6 ellenallas
egység (LKEB tipus)

B1

Frekvenciavalté

P 1
Hétulterhelés
relé
B2 B 2

3.54-es abra Fékellenallas egység telepitése: LKEB tipus

¥ Dinamikus fékezési opcio tulterhelés elleni védelem
A dinamikus fékezési opcid tulmelegedésének elkerilése érdekében allitson be egy szekvenciat a

frekvenciavalté feszlltségmentesitésére a hétulterhelés relé kioldd érintkezdinél.
RCM/RCD

(MCCB)
R—=x

200/400V  S—x

MC

T—=x

”””
TRX
=
MC MA
- TRX
77777777777777777777 fibarele

© S/L2
O TIL3

Frekvenciavalté

3.55-0s abra Példa a tapellatas megszakitasara a talmelegedés elkeriilése érdekében

FIGYELEM: Tiizveszély. Amennyiben fékezé egységet hasznal, hasznaljon hérelét a fékellenallason, és ugy allitsa be a hiba
csatlakozo kimenetét a fékezé ellenallason, hogy megszakitsa a frekvenciavalté nagyfesziiltségli tapellatasat a bemeneti
csatlakozoén keresztiil. A nem megfelel6 fékezd aramkér védelme okozhatja az ellenallasok tulmelegedését, ami sulyos

sériilést és halalt is okozhat.
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4.2 A billentytizet részeinek és funkcidinak az attekintése

‘ ElsInézet \

\ Hatso nézet \

e R

4.1-es abra A billenty(izet

4.1-es tablazat A billenty(izet részei és funkcioi

B

Szimbdlum Név Funkcio
i Atmend pont az USB kabel frekvenciavaltéhoz valé csatlakozasahoz a DriveWizard PC program tamogatasahoz és
A Atmend USB sorkapocs | a DriveWizard mobil alkalmazashoz. Hasznalja az USB kabelt (szabvanyos USB 2.0, A tipus — mini B) a
frekvenciavalté PC-hez, Android okostelefonhoz, vagy tablethez vald csatlakoztatdsahoz.
Helyi médban inditja el a frekvenciavaltét.
RUN billenty( Elinditja az automatikus hangolas maédot.

Megjegyzés:
Mielétt a billentylizettel miikddtetné a motort, nyomja meg a |Ke/;z(=} gombot a billentylizeten a helyi méd
beallitasahoz a frekvenciavalton.

STOP billenty(

C

Megallitja a frekvenciavaltot.
Megjegyzés:
Megallitas prioritasu aramkort hasznal. Nyomja meg a gombot a motor ledllitasahoz. Ugyanezt a hatast
éri el, amennyiben a futtatas parancs (tavoli méd) aktiv a kilsé futtatas parancs forrasan. A prioritas
letiltdsahoz allitsa be az 02-02 = 0 [STOP Key Function Selection = Disabled] beallitast.

LO/RE LED

A LED vilagit: A billentylizet vezérli a futtatads parancsot (helyi méd).
A LED nem vilagit: A vezérlé aramkor sorkapocs, vagy a soros atado egység vezérli a futtatads parancsot (tavoli mod).
Megjegyzés:
* HELYI: Hasznalja a billenty(izetet a frekvenciavaltd mikddtetéséhez. Hasznadlja a billentylizetet a futtatas és a
megallitas parancsok kiadasara, és a frekvencia referencia parancsra.
* TAVOLI: Hasznalja a vezérl aramkor sorkapcsat, vagy a soros atadd egységet a frekvenciavalté miikddtetéséhez.
Hasznalja a frekvencia referencia forras beviteléhez a b1-01-et és a futtatasi parancs forras kivalasztasahoz a b1-02-t.

ALM/ERR LED

B

A LED vilagit: A frekvenciavalto hibat észlelt.
A LED nem vilagit: Nincsen frekvenciavalté hiba, vagy riasztas.
A LED villog:
* Riasztas
* Mikodési hibak
« Automatikus hangolas hiba
Megjegyzés:
A LED vilagitani fog a hiba azonositasahoz, ha a frekvenciavalté hibat és egy riasztast észlel egyszerre.

READY LED

B ™

A LED vilagit: A frekvenciavaltd miikodik, vagy készen all a mikodésre.

A LED nem vilagit:

« A frekvenciavalté hibat észlelt.

» Nem észlelt hibat, és a frekvenciavalté fogadta a futtatas parancsot, de frekvenciavalté nem képes az inditasra. Példaul
programozasi modban van. A LED villog: A frekvenciavalté STo [Safe Torque OFF] allapotban van. A LED gyorsan
villog: A nagyfesziiltségli aramkor tapellatasanak a fesziiltségének olyan az értéke, ami a frekvenciavaltd névtabla
specifikacidjan nem szerepel, és a kiilsé 24V-os tapellatas az egyetlen, ami tapellatast biztosit a frekvenciavaltonak.
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Szimbélum

Név

Funkcio

RUN LED

&

A LED vilagit: A frekvenciavalté normal korilmények kozott mikodik.

A LED nem vilagit: A frekvenciavalté megallt.

A LED villog:

* A frekvenciavalto lassul a megallashoz.

» A frekvenciavaltdé megkapta a futtatas parancsot, de a frekvencia referencia OHz.

A LED gyorsan villog:

* Amikor a frekvenciavalté HELYI maodban van, a frekvenciavalté megkapta a futtatas parancsot az MFDI
sorkapcsoktol, és atvaltott TAVOLI modra.

» A frekvenciavalté megkapta a futtatds parancsot az MFDI sorkapcsoktdl, de a frekvenciavalté nincsen frekvenciavaltd
maédban.

« A frekvenciavalté gyors megallitas parancsot kapott.

* A biztonsagi funkcié ledllitotta a frekvenciavalté kimenetet.
+ A felhasznalé megnyomta a [WEIOl billentydit a billenty(izeten, mialatt a frekvenciavalto TAVOLI modban miikodott.

« A frekvenciavaltoé tapellatas alatt van aktiv futtatas paranccsal, a kbvetkezé beéllitassal: b1-17 = 0 [Run Command
at Power Up = Disregard Existing RUN Command].

Bal nyil billenty(

s

A kurzort balra mozgatja.

Fel/Le nyil billentyl
\'4

>
<

* Mas kijelzbre valt at.
» Kivalassza a paraméter szamokat, és ndveli/csdkkenti a beallitasi értékeket.

Jobb nyil billentyli (RESET)

v

* A kurzort jobbra mozgatja.
» A frekvenciavalté hibakat torli.

ENTER billenty(

8

* Paraméter értékek és beallitasok bevitele.
» Kivalasztja az aktualis médot, paramétert, vagy bedllitia a megadott értéket.

ESC billentyd * Visszamegy az el6z6 képernyére.
I ESC » Nyomja meg, és tartsa lenyomva a frekvencia referencia képernyére valo visszatéréshez (a kezdeti képerny®).
J LED kijelzé Megmutatja a paramétereket, hibékat, és az egyéb adatokat.
Valtja a frekvenciavalté vezérlését a futtatashoz és a frekvencia referenciahoz a billentylizet (HELYI) és az kiils6é
forras (TAVOLI) kdzott.
. - - Megjegyzés:
K LO/RE vélasztd billentyd « A HELYITAVOLI valasztas billentydi folyamatosan engedélyezve marad, miutan a frekvenciavalto megallt a
frekvenciavalto modban. Ha az alkalmazasnak nem szabadna valtani TAVOLIROL HELYIRE, mert annak
negativ hozadéka lenne a frekvenciavalté teljesitményére nézve, dlitsa az 02-01 = 0 [LO/RE Key Function
Selection = Disabled] bedllitast tiltasra. .
« A frekvenciavaltd nem fog valtani a HELY| és a TAVOLI koz6tt, amikor a futtatas parancs a kiilsé forrasrél érkezik.
REV LED A LED vilagit: A frekvenciavaltd fogadta a hatrafelé futas parancsot.
L L]
REV
DWEZ LED A LED vilagit: A frekvenciavalté mikddése DriveWorksEZ.
M ]
DWEZ
N RU-45-6s csatlakoz Csatlakozas a frekvenciavaltéhoz. Hasznélja az RJ-45 8 tis kabelt az UTP CAT5e-n keresztil a billentylizet

telepitéséhez olyan helyeken is, ahol nincs ott a frekvenciavalté.

VIGYAZAT! Hirtelen mozgés veszélye. Ha megvéltoztatia a vezéridforrast, amikor a b1-07 = 1 [LOCAL/REMOTE Run
Selection = Accept Existing RUN Command], a meghajté hirtelen elindulhat. Miel6tt megvaltoztatja a vezérléforrast, mindegyik
géppel dolgozé alkalmazott menjen el a frekvenciavaltd, a motor és a rakomany kérnyékérél. A hirtelen indulas sulyos

sértiléseket vagy halalt is okozhat.

@ A jelzéfény villogasanak allapota
A villogas és a gyors villogas kdzotti kildnbséget lathatja a 4.2-es abran.

Villogas J

Gyors villogas
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Frekvenciavalté kimeneti

frekvencia — " FUTAS | ! 'FUTAS
megallitas kézben, . |
/ 9_6H! i STOP STOP
Z | 1 : | |
Frekvencia beallitas ~ —3-HZT ! ! ! -
RUN LED \ K \ BE Villogag KI Villogag KI |

4.3-as abra A FUTAS jelz6 és a frekvenciavalté miikédése kozotti kapcsolat

@ Billentyiizet méd és menii kijelzés

Frekvenciavalté aram alatt

(FUTAS LED vilagit)
 —— -
— i - G
Frekvencia
referencia
>
3
=
=]
2
gX3
smE
Kimeneti frekvencia bt g s
o
‘4 Zm )
;"E =N
=
s
Kimeneti aramerésség © f_}. 3
‘4 388
m Megjegyzés: A frekvenciavaltd az aktualisan beallitott i
Kimeneti feszilltség értéket mutatja az ,XX” helyén. g
>
(o]
Monitor kijelzés =5
A XXXXX
I | XX-X
- EXH -
e
Megerbsitési mé(@ H f a XXXXX m .
ESC
XX-XX 3
<
- 1 Q
: s Mo
Beallitasi mo : = 3 5o
eallitasi mod itv) 2 XXXXX 5 r’?‘.@
~ ESC @ rZ 3
5h3
SoR
, ER)
(=
ool oo IR
= % s a
X}
5=
3
g
1 =
XXXXX B End]
-
4.4-es abra Billentylizet funkciok és kijelzési szintek
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4.3 A frekvenciavalto beallitasa altalanos célu beallitasi modban

A frekvenciavalté paraméterei betlicsoportokban vannak A-tél U-ig. A beallitasi moéd m csak
a leggyakrabban hasznalt paramétereket tartalmazza, amelyek megkénnyitik a frekvenciavalto

beallitasat. L\, \V7,
g — -~ B — - — R —
|
AV) AV AV) AV
BEl— »m—»ﬂ—»ﬂ»m
Y7,

S - Em
4.5-6s abra Paraméterek az altalanos célu beallitasi médban
A 4.2-es tablazat a beallitasi modban elérhetd paramétereket mutatja. A Beallitas médban nem lathat6

paraméterek eléréséhez hasznalja a m mendit.

4.2-es tablazat Paraméterek az altalanos célu beallitasi moédban

Felhasznaléi paraméter Paraméter Név

A2-01 A1-02 Vezérlé metddus valasztas

A2-02 b1-01 Frekvencia referencia valasztas 1

A2-03 b1-02 Futtatas parancs valasztas 1

A2-04 b1-03 Megallitasi metédus valasztas

A2-05 C1-01 Gyorsitasi id6 1

A2-06 C1-02 Lassitasi id6 1

A2-07 C6-01 Normal/nagy terhelés valasztas

A2-08 C6-02 Vivéfrekvencia valasztas

A2-09 d1-01 Referencia 1

A2-10 d1-02 Referencia 2

A2-11 d1-03 Referencia 3

A2-12 d1-04 Referencia 4

A2-13 d1-17 Tekerési referencia

A2-14 E1-01 Bemeneti AC tapellatas feszliltség

A2-15 E1-03 V/f minta vélasztas

A2-16 E1-04 Maximum kimeneti frekvencia

A2-17 E1-05 Maximum kimeneti fesziiltség

A2-18 E1-06 Alap frekvencia

A2-19 E1-09 Minimum kimeneti frekvencia

A2-20 El-13 Alap fesziiltség

A2-21 E2-01 Motorhoz kapcsol6dd aramerdsség (FLA)

A2-22 E2-04 Motor pélus szama

A2-23 E2-11 Motor névleges teljesitmény

A2-24 H4-02 Sorkapocs AM analdg kimeneti pontossag

A2-25 L1-01 Motor tulterhelés (oL 1) elleni védelem

A2-26 L3-04 Leesés megel6ézése lassulas kdzben
Angol nyelvii Magyar nyelvii
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Megjegyzés:
* Amikor megvaltoztatja az A1-02 [Control Mode Selection] beallitast, egyes paraméterek beallitasai automatikusan
megvaltoznak.

*Ez a kézikdnyv azokat a paramétereket is mutatja, amelyek nincsenek benne a Beallitasi médban. A m
menu segitségével allitsa be azokat a paramétereket, amelyek nem jelennek meg a Beallitds mddban.

« A kijelz6 paraméterei megvaltoznak, amikor az A1-06 [Application Preset] beallitas megvaltozik.

Magyar nyelvii Angol nyelvii
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4.4 Frekvenciavalté méd és Programozasi mod

A frekvenciavaltd billentylzet-kijelz6jén két mod van: Frekvenciavalté Gzemmaod és Programozasi mad.
* Frekvenciavalt6 méd

Ezt a médot hasznalja a frekvenciavaltd mikodtetéséhez. Az alabbi miiveletek elérheték:
— Medfigyelés mikddésének allapota (példaul kimeneti frekvencia, aramerdsség és fesziltség)
— Allitsa be azokat a paramétereket, amelyeket beallithat a frekvenciavalté miikodése kdzben (példaul
d1-01 - d1-17). Tovabbi informaciokért nézze meg a Paraméterezés részleteit a 459. oldalon.
* Programozasi méd
Ebben a médban allithatja be a paramétereket. Az alabbi miveletek elérhetdk:
— Vizsgalja meg és allitsa be az alapértelmezett beallitasokon kivili paramétereket (Megerésitési mod)

— Nézze meg és dllitsa be a frekvenciavaltd mikddéséhez sziikséges alapveté paramétereket (Beallitas méd)

— Az dsszes paraméter megtekintése és beallitasa (Paraméter-beallitasi méd)
— A motorparaméterek automatikus beallitdsa (Automatikus hangolas méd)

A 4.3-as tablazat informaciokat nyujt a / gombok megnyomasaval elérhetd funkciokrol.
Megjegyzés:
A b1-08 [Run Command Select in PRG Mode] paranccsal beallithatja a frekvenciavaltét ugy, hogy programozasi médban
elfogadja a Run parancsot kiilsé forrasbol.
+Allitsa a b1-08 = 0-ra [Disregard RUN while Programming] a Futas parancs kiils6 forrasbdl tdrténé elutasitasara programozasi médban.
«Allitsa be a b1-08 = 1-re [Accept RUN while Programming] a Futas parancs killsé forrasbol torténé elfogadasahoz programozasi médban.
+ Allitsa be a b1-08 = 2-re [Allow Programming Only at Stop], hogy megakadalyozza a Frekvenciavaltd izemmadbél a Programozasi médba vald valtast.

4.3-as tablazat Az lizemmodok attekintése

Méd LED kijelzé Leiras Leiras Referencia
Beadllithatja és megfigyelheti a frekvencia referenciakat. A frekvenciabeallitasi értékekkel és
azok megvaltoztatasaval kapcsolatos tovabbi informacidkért nézze meg a 114-es oldalt.
. Megjegyzés:
Frekvencia . ) L . . o L . o ilas
m ferencia Megvaltoztathatja, hogy mit jelenitsen meg a billentylzet kijelz8je, amikor a frekvenciavaltot R
ref . fesziiltség ala helyezi. Hasznalja az 01-02 [Monitor Selection at Power-up] bedllitast ennek
kijelzés a bedllitdsahoz. Amikor az A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], a kijelzési
egység %. . . . .
] 100% = Maximum kimeneti frekvencia
m Monitorozas | A billenty(izet a kbvetkez6t mutatja Ux-xx [Monitor]. )
kijelzés
m Kimeneti fesziilt{ Monitorozhatja a kimeneti fesziiltség referenciat. 335
Frekvencia- ség kijelzés Hasznalja az 01-01-et [User Monitor Selection] az elem megvaltoztatasahoz a képernysn.
valté mod - — - - - . .
(A motor Kimeneti aram- | Monitorozhatja a kimeneti aramerésséget.
mikddése és ergsség kijelzés h
a mikodés . . . ] i
ellendrzése Kimeneti Monitorozhatja a kimeneti frekvencidjat a frekvenciavaltonak.
allapot) frekvencia jel h
I~ (31~ A motor az elére iranyban forog.
I~ IZ LI: A motor hatra iranyban forog.
Elére/hatra Megjegyzés: ) o . o
menet Olyan alkalmazasokhoz, ahol a motor nem fordulhat hatra (példaul ventilatoroknal és _
4l . szivattyuknal), a b1-04 [Reverse Operation Selection] hasznalataval megakadalyozhatja a
valasztasa hatra iranyu forgast. _
_ L
A hatramenet bedllitasa: 1 L L/
- - - - -
Automatikus | A frekvenciavaltd automatikusan kiszamitja és bedllitia a motor paramétereit. 130
m hangolasi moéd 131
132
o m Paraméter Az Osszes paraméter lathato és beallithato. 116
Programozasi beallitasi méd
maod
(Paraméter Megnézheti és beallithatja a frekvenciavalté mikddéséhez sziikséges alapveté paramétereket.
beallitasok) m Beallitasi mod Megjegyzés: 115
A megjelenitett paraméterek megvaltoznak, ha az A1-06 [Application Preset] beallitasa
megvaltozik. Tovabbi informaciét a 129. oldalon talal.
Megerésités | Megvizsgalhatja és beallithatja azokat a paramétereket, amelyek nem tartoznak az 116
meni alapértelmezett beallitasok kdzé.
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@ Frekvenciavalté mod

Az alabbi mlveletek érhetbk el frekvenciavaltd modban:

* M{ikddtesse és allitsa le a frekvenciavaltot

* Nézze meg a frekvenciavalto allapotat (példaul frekvencia referencia, kimeneti frekvencia, kimeneti
aramer@sség és kimeneti feszlliség)

* Nézze meg, hogy van-e elem a riasztasoknal.

* Nézze meg a riasztasi el6zményeket.
Megjegyzés:
A frekvenciavalté mikddtetéséhez valassza a Frekvenciavalté mod lehet6séget. Valthat mas tizemmaodokra is, amikor a
frekvenciavalto leall, de az inditashoz Frekvenciavalté izemmadban kell lennie.

Ezek a |épések bemutatjak, hogyan allithatja be a frekvencia referenciaforrast HELYIRE (billenty(izet),
és hogyan allithatja be a frekvencia referenciat 0 Hz-rél 6 Hz-re.

oY) 2N\ 2\ Vg
@ -~ @FF — ) — g — ) — E
|

2N\ V4 4V,
L~ — gim — - — e - i —
|

. m

Megjegyzés:

A nem megfelel6 beallitas elkerllése érdekében a frekvencia referencia megadasa utan meg kell nyomnia az ENTER
gombot a megvaltoztatdsahoz. Allitsa be az 02-05 = 1 [Home Mode Freq Ref Entry Mode = Immediate / MOP-style]
lehet&séget a frekvencia referenciaérték megvaltoztatasara az ENTER gomb megnyomasa nélkiil.

4.6-os abra A frekvencia referencia beallitasa Frekvenciavalté izemmaédban

€ Programozasi méd

Programozasi modban paramétereket allithat be, vagy elvégezheti az automatikus hangolast. A
programozasi mod négy tovabbi méddal rendelkezik a kildnbdzé programozasi kdvetelményekhez:

» Megerdsitési mdd: Ebben az izemmddban megvizsgalhatja és beallithatja az alapértelmezett beallitasokon kivili paramétereket.
+ Bedllitasi méd: Ezt az lzemmddot hasznalhatja a frekvenciavaltdé mikédéséhez sziikséges minimalis
paraméterek megtekintéséhez és beallitdsahoz. Tovabbi informaciokért lasd a Megerésitett
paraméterek ellenbrzését és beallitasat (Megerdsités mend) a 116. oldalon.
» Paraméter beallitasi méd: Ezzel az Gzemmadddal megtekintheti és beallithatja az dsszes paramétert. n
» Automatikus hangolas méd: Ezt az Gzemmodot hasznalhatja az egyes vezérlési médokhoz
szilkséges motorparaméterek automatikus beallitasahoz.

Inditasi eljaras és probaizem

m Beallitasi méd
Beallitasi médban megnézheti és beallithatja a frekvenciavaltdé mikodéséhez sziikséges minimalis
paramétereket. Nézze meg a 4.7-es abrat.

Megjegyzés:

1. A Beallitdsi mod paramétereivel kapcsolatban a tovabbi informaciokért nézze meg a frekvenciavalté beallitasa altalanos
célu beallitasi mdéddal cimi részt a 112. oldalon, illetve az Automatikus paraméter beallitasokat az egyedi
alkalmazasokhoz optimalizalva (alkalmazas alapbeallitasok) a 129. oldalon.

2. Nyomjamegaz HFF/! ésa gombot az alkalmazasvalaszt6 képernydre valé jutashoz. Ha mdodositja a
beallitast, az optimalizalja az alkalmazas paraméterét. Az alapértelmezett beallitas 0 [General-purpose].

3. A kezddképernybhoz valo visszatéréshez nyomja meg az gombot. Ha masik paramétert is szeretne
megvaltoztatni Beallitasi médban, nyomja meg a ,vagy a _V_ gombot.

Véltoztassa meg a b1-01 [Frequency Reference Selection 1] értékét 1-rél [Analog Input] 0-ra [Keypad].

Magyar nyelvii Angol nyelvii
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Y7, Y7,

EE — ) - N — - — i —

Lﬁ—»ﬂ»m—ﬂ.—»m—»ﬂ

L RTRRT \\VU
ﬂ—' - 28 - B - © —

4.7-es abra Alapveté miikodési példak beallitasi médban

@ A paraméterbeallitaisok modositasa
A frekvencia referencia képerny6t lathatja.
Megjegyzés:
Nyomja meg és tartsa lenyomva az gombot, hogy barmilyen képernyérél visszatérjen a frekvencia referencia
képerny6hdz.
Ezzel a Iépéssel modosithatja a C1-01 [Acceleration Time 1] értékét 1,0s-rél (alapértelmezett) 2,0s-ra.

Y7, V7,

EEE — ) - N — - — i —

Lﬁ—»ﬂ»m—ﬂ.—»m—»ﬁ

L AV) AV» ﬂr,
E — ¢ - 2 - - © — G

4.8-as abra A paraméterbeallitasok legfontosabb miikodési példai

@ Ellenérizze és allitsa be a megvaltozott paramétereket (Megerdsités menii)
A frekvencia referencia képerny6t lathatja.
Megjegyzés:

Nyomja meg és tartsa lenyomva az gombot, hogy barmilyen képerny6rél visszatérjen a frekvencia referencia
képerny6hoz.

Hasznalja a Meger6sitési mdédot az dsszes olyan paraméter megtekintéséhez, amelyek nem az
alapértelmezett beéllitésok Ez nagyon hasznos Iehet ha példéul kicseréli a frekvenciavaltot Ha a

. Ez lehet6veé teszi a
megvaltozott paraméterek gyors eIereset es Ujbdli szerkesztését. A 4.9 -es abran lathatja az eljarast.

\V7, AV, 4V

e — - W — . — i —

Lﬂrﬂr X7
EEE — - -

4.9-es abra A megvaltozott paraméterek ellenérzése és beallitasa.
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@ A HELYI és a TAVOLI mod kozotti valtas

A HELYI méd lehet6vé teszi a billenty(izet hasznalataval a Futtatas parancsok bevitelét. A TAVOLI
mod lehetéveé teszi, hogy a billentylizeten kivil mas forrasokat is hasznalhasson a Futtatas parancsok
bevitele céljabdl.

VIGYAZAT! Hirtelen mozgés veszélye. Ha megvaltoztatia a vezéridforrast, amikor a b1-07 = 1 [LOCAL/REMOTE Run
Selection = Accept Existing RUN Command], a frekvenciavalto hirtelen elindulhat. Mielbtt megvaltoztatja a vezérl6forrast,
mindegyik géppel dolgozé alkalmazott menjen el a frekvenciavaltd, a motor és a rakomany kornyékérdl. A hirtelen indulas
sulyos sértiléseket vagy halalt is okozhat.

Hasznalhatja a D | vagy az MFDI funkciokat (LOCAL/REMOTE Selection) a HELYI és a TAVOLI
vezeérlés kdzotti valtashoz.
Megjegyzés:

1. A L) vilagit, ha a meghajté HELY| mddban van.

2. A Futtatas parancs megadasa kézben nem valthat a HELYI és a TAVOLI méd kézott.

m A LO/RE valasztégomb hasznalata a HELYI és a TAVOLI méd kodzétti valtashoz

A D gomb minden egyes megnyomasaval atvalt HELYI, majd a TAVOLI médba. A LED HELY!
modban vilagit.

\b
m ﬁ@ _> LO/RE ﬁ@ LO/RE D

4.10-es abra A LO/RE valasztégombbal valthat a HELYI és a TAVOLI méd kozott

m Az MFDI terminalok hasznalata (S1 - S7) a HELYI és a TAVOLI méd ko6zotti valtashoz

Ha a H1-xx = 1 értéket allitja be [MFDI Function Selection = LOCAL/REMOTE Selection], akkor
aktivalhatja, vagy kikapcsolhatja a sorkapcsot, hogy atkapcsoljon HELYI és a TAVOLI méd kdzott.
Allitsa be a H1-xx = 1 értéket a billentyiizeten 1évé LO/RE gomb letiltasahoz.

Az MFDI funkciokkal kapcsolatban nézze meg a H1: Digitalis bemenetek cimii részt a 603. oldalon.

Magyar nyelvi Angol nyelvii
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4.7 Billentyiizet miikodés

@ Digitalis karakter hozzarendelési tablazat
A LED billentylzeten lathatok a digitalis karakterek, ahogy az a 4.6-os tablazatban lathatoak.

4.6-os tablazat Digitalis karakter hozzarendelési tablazat

Karakterek LED kijelzé Karakterek LED kijelzé Karakterek LED kijelzé Karakterek LED kijelzé
0 "_—" 9 Ell 1 Il R I
1 ! A ,'-_,' J L h S l:_,
2 = B b K A T r
3 3 C L L L u i
4 Y D d M HELER s u
5 5 E £ N I w Licd =1
6 5 F f 0 I} X Nincs jelzés
7 " G 0 P jx Y Y
8 ,'_:,' H H Q o z Nincs jelzés

*1  Két szamjeggyel mutatva

€ A monitorozas bemutatasa

A frekvencia referencia kijelz6 a kiindulé képernyé.
Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6héz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billentyt.

Ezeket a |épéseket hasznalva fér hozza a m menihoz, és ellenérizheti a frekvenciavalto

miikddési allapotat.
\V7, 4V,

e — - N — . — | —

L ol — - - - — © — s

4.15-6s abra A paraméter beallitas értékeinek monitorozasa

€ A modositott paraméterek ellenérzése

A frekvencia referencia kijelz6 a kiindulé képernyé.

Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelzérél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6héz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billentyit.

A meger6sités modban lathatja az 6sszes paramétert, azokat is, amelyek nincsenek az
alapértelmezett beallitdsokban. Ez nagyon hasznos lehet, amikor kicseréli a frekvenciavaltét. Ezzel a
funkcidval gyorsan hozzaférhet, és Ujra médosithatja a megvaltozott paramétereket.

Angol nyelvii Magyar nyelvii
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4.16-os abra A megvaltozott paraméterek megtekintése

@ A gyors beallitasi paraméterek beallitasa és megnézése

A frekvencia referencia kijelz6 a kiinduld képernyd.
Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelzdrdl vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billenty(it.

A beallitasi méd mutatja a paraméterek beallitasait A2-01-t61 A2-32-ig [User Parameter 1 to User
Parameter 32]. Ezaltal gyorsan hozzaférhet, és megvaltoztatja ezeket a paramétereket.

Megjegyzés:
A beallitasi mod mindig az || ETETaIM jelet (A1-06 [Application Preset]) mutatja a lista tetején. Amikor valtoztatja a
beallitasokat, a beallitasok A2-01-t6l A2-32-ig meg fognak valtozni.

\V7, \V7,

EE — . - R — - — i —

Lﬁ—»ﬂ»m—»ﬂ—»m—»ﬂ

L — © - o

4.17-es abra A gyors beallitasi paraméterek beallitasa és megtekintése
Folytassa a paraméterek beallitasat, vagy nyomja meg, és tartsa lenyomva az gombot, hogy
visszatérjen a frekvencia referencia képernyére.

€ A paraméter beallitasok megvaltoztatasa

A frekvencia referencia kijelz6 a kiinduld képernyd.

Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelzdrél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billenty(it.

Ez a példa bemutatja, hogyan lehet megvaltoztatni a C1-01-et [Acceleration Time 1]. Allitsa be a
paramétert a szilkséges értékre.

Magyar nyelvii Angol nyelvii
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Y7,
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4.18-as abra A paraméter beallitasok megvaltoztatasa

Folytassa a paraméterek megvaltoztatasat, és nyomja meg az billenty(t, hogy visszatérjen a
frekvencia referencia képernyére.

@ Paraméterek biztonsagi mentése
A frekvencia referencia kijelzd a kiinduld képernyd.

Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelzérél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6héz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billentyt.

Ezeket a Iépéseket kdvetve tud biztonsagi mentést késziteni a frekvenciavaltdé paramétereirdl a billentylzetre.
A biztonsagi masolat készitésével idét nyerhet, amikor frekvenciavalté csere miatt Gjra be kell allitani a
paramétereket. Amennyiben egyszerre tobb frekvenciavaltét izemel be, masolhatja a paraméter beallitasokat
azokrol a frekvenciavaltordl, amelyiken mar befejez6dott a prébalizem, a tébbi frekvenciavaltora.

Megjegyzés:

*Gy6z6djon meg réla, hogy megallitotta a motort, mielétt a biztonsagi masolatot elkezdi késziteni.

* A frekvenciavaltd nem fogja elfogadni a futtatas parancsot, amig az a biztonsagi masolatot késziti.

+Allitsa be a 03-02 = 0-t [Copy Allowed Selection = Disabled], hogy megvédje az elmentett paramétereket a billenty(izeten.
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4.19-es abra A paraméterek biztonsagi masolatanak az elmentése

Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6héz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billentyit.

Angol nyelvii Magyar nyelvii
kézikonyv: 126 kézikonyv: 63
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@ A biztonsagi masolat paraméterek beirasa a frekvenciavaltoba

A frekvencia referencia kijelz6 a kiindulo képernyd.
Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billentyiit.

Ezeket a Iépéseket kdvetve tudja a biztonsagi mentéseket beirni a billentylizetrél masik frekvenciavaltékba.
Megjegyzés:
*Gy6z8djon meg rola, hogy megallitotta a frekvenciavaltot, mielétt vissza akarja allitani az elmentett biztonsagi masolatot.
« A frekvenciavalté nem fogja elfogadni a futtatas parancsot, amig az biztonsagi masolatot allit vissza.
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4.20-as abra A paraméterek biztonsagi masolatanak visszaallitasa.
Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6héz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billenty(it.

@ A billentylizet, és a frekvenciavalté paramétereinek megerésitése

A frekvencia referencia kijelzé a kiindulé képernyé.
Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva a

billentydit.

Ez az eljaras megerdsiti, hogy a paraméter beallitasok értéke, amiket a billenty(izet biztonsagi
mentése tartalmaz, megegyeznek a frekvenciavaltdban |évé paraméter beallitasok értékével.

Megjegyzés:
*Gy6z6djon meg rola, hogy a frekvenciavalté megallt, miel6tt elkezdi vizsgalni a paramétereket.
« A frekvenciavalté nem fogja elfogadni a futtatas parancsot, amig az biztonsagi masolatot allit vissza.
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4.21-es abra A billentylizet és a frekvenciavalté paramétereinek megerésitése

Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva a

billenty(it.

Magyar nyelvi Angol nyelvii
kézikonyv: 64 kézikonyv: 127
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€ Biztonsagi mentés paraméterek torlése a billenty(izetr6l
A frekvencia referencia kijelzd a kiinduld képernyd.
Megjegyzés:

Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6hdz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az

billentyit.

Ezeket a Iépéseket kovetve tudja a biztonsagi mentés paraméter beallitasait tordlni a billentylzetrdl.
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4.22-es abra A biztonsagi mentés paraméterek torlése

Amennyiben barmely kijelzérél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6héz, nyomja meg, és tartsa lenyomva az
ESC billentyt.

Angol nyelvii Magyar nyelvi
kézikonyv: 128 kézikonyv: 65
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4.8 Automatikus parameéter beallitas optimalizacié specifikus
alkalmazasokhoz (Alkalmazas testreszabasa)

A frekvencia referencia kijelz6 a kiindulé képerny®.
Megjegyzés:
Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva az
billenty(it.

Ezeket a Iépéseket kovetve tudja beallitani az alkalmazasok testreszabasat.
A frekvenciavaltdé mar rendelkezik testreszabott alkalmazasi modszerekkel, hogy a sziikséges
paraméterek jl beallithatéak legyenek a kiilénbdz6 alkalmazasokhoz. Hasznalja az || HEEaR] pontot
azon paraméterek megkereséséhez, amik automatikusan megvaltoztak az alkalmazas testreszabas
funkciéhoz az A1-06-ban.
Megjegyzés:
Miel6tt beallitia az A1-06-ot, gy6z8djén meg réla, hogy beallitotta az A1-03 = 2220, 3330-at [Initialize Parameters = 2-Wire
Initialization, 3-Wire Initialization], a paraméterek inicializalasahoz.
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4.23-as abra Automatikus paraméter beallitasok

Amennyiben barmely kijelz6rél vissza akar térni a frekvencia referencia kijelz6h6z, nyomja meg, és tartsa lenyomva az
billenty(it.

Megjegyzés:
*Hasznalja az automatikus hangolast, miutan beéllitotta az A1-06-ot az alkalmazashoz.

*Nem tudja kdézvetlenll beallitani az A1-06-ot. Az alkalmazas testreszabasanak beallitasahoz el6szér allitsa be az
A1-03 = 2220-at a paraméterek inicializalasahoz, majd utana allitsa be ezt a paramétert. Ha az 6sszes paraméter
inicializalasa problémaba Utkdzik, ne valtoztassa meg a beallitasokat.

* Amikor a frekvenciavalté alkalmazza az A1-06-os beallitast, az vissza fogja allitani az automatikusan regisztralt
paramétereket az A2-17 — A2-32 [User Parameters 17 to 32] kdzo6tt, amikor az A2-33 = 1 [User Parameter Auto
Selection = Enabled: Auto Save Recent Parms].

Magyar nyelvi Angol nyelvii
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11.1 Section Safety

11.1 Section Safety

ADANGER

Do not ignore the safety messages in this manual.

If you ignore the safety messages in this manual, it will cause serious injury or death. The manufacturer is not
responsible for injuries or damage to equipment.
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11.2 How to Read the Parameter List

11.2 How to Read the Parameter List

€ Icons and Terms that Identify Parameters and Control Modes

Icon Description

The parameter is available when operating the drive with V/f Control.

The parameter is available when operating the drive with Open Loop Vector Control.

The parameter is available when operating the drive with Open Loop Vector Control for PM.

The parameter is available when operating the drive with Advanced Open Loop Vector Control for PM.

The parameter is available when operating the drive with EZ Open Loop Vector Control.
Hex. Hexadecimal numbers that represent MEMOBUS addresses to change parameters over network communication.
RUN The parameter can be changed settings during run.

Expert The parameter that is available in Expert Mode only. */

*1  Set AI-01 = 3 [Access Level Selection = Expert Level] to display and set Expert Mode parameters on the keypad.

Note:

Gray icons identify parameters that are not available in the specified control method.
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11.3 Parameter Groups

11.3 Parameter Groups

Represents the type of product parameters.

Parameter Name Parameter Name
Al Initialization H7 Virtual MFIO selection
A2 User Parameters L1 Motor Protection
bl Operation Mode Selection L2 Power Loss Ride Through
b2 DC Injection Braking and Short Circuit Braking L3 Stall Prevention
b3 Speed Search L4 Speed Detection
b4 Timer Function L5 Fault Restart
b5 PID control L6 Torque Detection
b6 Dwell Function L7 Torque Limit
b8 Energy Saving L8 Drive Protection
Cl Accel & Decel Time nl Hunting Prevention
C2 S-Curve Characteristics n2 Auto Freq Regulator (AFR)
C3 Slip Compensation n3 High Slip/Overexcite Braking
C4 Torque Compensation nS Feed Forward Control
cs Automatic Speed Regulator (ASR: Automatic Speed n6 Online Tuning

Regulator)
n7 EZ Drive
C6 Carrier Frequency
nd PM Motor Control Tuning
dl Frequency Reference
nA PM Motor Control Tuning
d2 Reference Limits
ol Keypad Display
d3 Jump Frequency
02 Keypad Operation
d4 Frequency Ref Up/Down & Hold
] ] ] 03 Copy Keypad Function
do Field Weakening /Forcing
04 Maintenance Monitors
d7 Offset Frequency
o5 Log Function
El V/f Pattern for Motor 1
q DriveWorksEZ Parameters
E2 Motor Parameters
r DWEZ Connection 1-20
E3 V/f Pattern for Motor 2
TO Tuning Mode Selection
E4 Motor 2 Parameters
T1 Induction Motor Auto-Tuning
ES PM Motor Settings
T2 PM Motor Auto-Tuning
E9 Motor Setting
. ] T3 ASR and Inertia Tuning
F1 Fault Detection during PG Speed Control
T4 EZ Tuning
F6 Communication Options
. ] Ul Operation Status Monitors
F7 Communication Options
U2 Fault Trace
H1 Digital Inputs
o u3 Fault History
H2 Digital Outputs
U4 Maintenance Monitors
H3 Analog Inputs
us PID Monitors
H4 Analog Outputs
. u6 Operation Status Monitors
HS Modbus Communication
U8 DriveWorksEZ Monitors
Ho6 Pulse Train Input/Output

336
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11.4 A

Initialization Parameters

11.4 A: Initialization Parameters

€ A1: Initialization

No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
A1-00 Language Selection 0 457
(0100) Sets the language for the LCD keypad. 0-12)
RUN Note:
When you use A1-03 [Initialize Parameters] to initialize the drive, the drive will
not reset this parameter.
0 : English
1 : Japanese
2 : German
3 : French
4 : Italian
5 : Spanish
6 : Portuguese
7 : Chinese
8 : Czech
9 : Russian
10 : Turkish
11 : Polish
12 : Greek
Al1-01 Access Level Selection 2 457
(0101) Sets user access to parameters. The access level controls which parameters the keypad 0-3)
RUN will display, and which parameters the user can set.
0 : Operation Only
1 : User Parameters
2 : Advanced Level
3 : Expert Level
A1-02 | Control Method 0 458
(0102) Selection Sets the control method for the drive application and the motor. 0,2,5,6,8)
0 : V/f Control
2 : Open Loop Vector
5 : PM Open Loop Vector
6 : PM Advanced Open Loop Vector
8 : EZ Vector Control
A1-03 Initialize Parameters 0 459
(0103) Sets parameters to default values. (0-3330)
0 : No Initialization
1110 : User Initialization
2220 : 2-Wire Initialization
3330 : 3-Wire Initialization
A1-04  |Password 0000 460
(0104) Entry point for the password set in 47-05 [Password Setting]. The user can view the (0000 - 9999)
settings of parameters that are locked without entering the password. Enter the correct
password in this parameter to change parameter settings.
Al1-05 Password Setting 0000 460
(0105) Set the password to lock parameters and prevent changes to parameter settings. Enter (0000 - 9999)
the correct password in A1-04 [Password] to unlock parameters and accept changes.
A1-06 Application Preset 0 461
(0127) Sets the drive to operate in selected application conditions. (0-28)
0 : General-purpose
1 : Water Supply Pump 2
2 : Conveyor
3 : Exhaust Fan
4 : HVAC Fan
5 : Air Compressor
6 : Crane (Hoist)
7 : Crane (Traveling)
8 : Conveyor 2
A1-07 | DriveWorksEZ Function 0 473
(0128) |Selection Sets the drive to operate with DriveWorksEZ. 0-2)
0 : DWEZ Disabled
1 : DWEZ Enabled
2 : Enabled/Disabled wDigital Input
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11.4 A: Initialization Parameters

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
Al-11 Firmware Update Lock 0 474
(111D) Protects the drive firmware. When you enable the protection, you cannot update the 0, 1)
Expert drive firmware.
0 : Disabled
1 : Enabled
Al-12  |Bluetooth ID - 474
(1564) Sets the password necessary to use Bluetooth to control the drive with a smartphone or (0000 - 9999)
tablet.
€ A2: User Parameters
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
A2-01 to A2-32 | User Parameters 1 to 32 Parameters in General- 474
(0106 - 0125) You can select a maximum of 32 parameters for the drive and save the values to Purpose Setup Mode
parameters A2-01 to A2-32. Use Setup Mode to show the saved parameters. You can (Determined by A1-06)
immediately access these saved parameters.
Note:
When the 471-06 [Application Preset] value changes, the settings for 42-01 to A2-32
change.
A2-33 User Parameter Auto Determined by A1-06 474
(0126) Selection Sets the automatic save feature for changes to parameters 42-17 to A2-32 [User 0, 1)
Parameters 17 to 32].
0 : Disabled: Manual Entry Required
1 : Enabled: Auto Save Recent Parms
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11.5 b: Application

11.5 b: Application

€ b1: Operation Mode Selection

No. Name Description II.)efauIt Ref.
(Hex.) (Setting Range)
b1-01 Frequency Reference 1 476
(0180) Selection 1 Sets the input method for the frequency reference. 0-4)
0 : Keypad
1 : Analog Input
2 : Memobus/Modbus Communications
3 : Option PCB
4 : Pulse Train Input
b1-02 Run Command Selection 1 478
(0181) 1 Sets the input method for the Run command. 0-3)
0 : Keypad
1 : Digital Input
2 : Memobus/Modbus Communications
3 : Option PCB
b1-03 Stopping Method 0 478
(0182) Selection Sets the method to stop the motor after removing a Run command or entering a Stop 0-3,9)
command.
Note:
When A1-02 = 5, 6, 8 [Control Method Selection = OLV/PM, AOLV/PM, EZOLV],
the setting range is 0, 1, 3.
0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : DC Injection Braking to Stop
3 : Coast to Stop with Timer
9 : Stop with Constant Distance
b1-04 Reverse Operation 0 481
(0183) Selection Sets the reverse operation function. Disable reverse operation in fan or pump 0, 1)
applications where reverse rotation is dangerous.
0 : Reverse Enabled
1 : Reverse Disabled
b1-06 Digital Input Reading 1 482
(0185) Sets the number of times that the drive reads the sequence input command to prevent 0, 1)
malfunction because of noise.
0 : Single Scan
1 : Double Scan
b1-07  |LOCAL/REMOTE Run 0 482
(0186) Selection Sets drive response to an existing Run command when the drive receives a second Run 0, 1)
command from a different location.
0 : Disregard Existing RUN Command
1 : Accept Existing RUN Command
b1-08 Run Command Select in 0 482
(0187) PRG Mode Sets the conditions for the drive to accept a Run command entered from an external 0-2)
source when using the keypad to set parameters.
0 : Disregard RUN while Programming
1 : Accept RUN while Programming
2 : Allow Programming Only at Stop
bl-14 Phase Order Selection 0 483
(01C3) Sets the phase order for output terminals U/T1, V/T2, and W/T3. This parameter can 0, 1)
align the Forward Run command from the drive and the forward direction of the motor
without changing wiring.
0 : Standard
1 : Switch Phase Order
bl-15 Frequency Reference 0 483
(01C4) Selection 2 Sets the input method for frequency reference 2. 0-4)
0 : Keypad
1 : Analog Input
2 : Memobus/Modbus Communications
3 : Option PCB
4 : Pulse Train Input
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11.5 b: Application

No. Default
Name Description K Ref.
(Hex.) (Setting Range)
bl-16 Run Command Selection 0 485
(01C5) 2 Sets the input method for Run Command 2 when the user switches the control circuit 0-3)
terminals ON/OFF to change the Run command source.
0 : Keypad
1 : Digital Input
2 : Memobus/Modbus Communications
3 : Option PCB
bl-17 Run Command at Power 0 486
(01C6) Up Sets drive response when energizing a drive that has an external Run command. Set this 0, 1)
parameter in applications where energizing or de-energizing the drive enables the Run
command.
0 : Disregard Existing RUN Command
1 : Accept Existing RUN Command
b1-35 Digital Input Deadband 0.0 ms 486
(1117) Time Sets the deadband time for MFDIs. (0.0 to 100.0 ms)
Expert
4 b2: DC Injection Braking and Short Circuit Braking
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b2-01 DC Injection/Zero Determined by A1-02 486
(0189) SpeedThreshold Sets the frequency to start DC Injection Braking or Short Circuit Braking. (0.0 - 10.0 Hz)
Note:
This parameter is available when b/-03 = 0 [Stopping Method Selection = Ramp to
Stop].
b2-02 DC Injection Braking 50% 487
(018A) Current Sets the DC Injection Braking current as a percentage of the drive rated current. (0 - 75%)
b2-03 DC Inject Braking Time 0.00's 487
(018B) at Start Sets the DC Injection Braking Time at stop. (0.00 - 10.00 s)
b2-04 DC Inject Braking Time Determined by A1-02 487
(018C) at Stop Sets the DC Injection Braking Time at stop. (0.00 - 10.00 s)
2-08 Magnetic Flux oLV 0% 488
(0190) Compensation Value Sets how much current the drive injects when DC Injection Braking at Start starts (0 - 1000%)
(Initial Excitation) as a percentage of E2-03 [Motor No-Load Current].
b2-12 Short Circuit Brake Time 0.00 s 488
A ets the Short Circuit Braking time at start. .00 -25.50's
01BA) @ Start Sets the Short Circuit Braking ti (0.00 - 25.50
b2-13 | Short Circuit Brake Time A1-02=8:0.00's 488
BB ets the Short Circuit Braking time at stop. ther than A1-02 = 8:
01 @ Stop Sets the Short Circuit Braking ti Other than A1-02 =8
0.50 s
(0.00 - 25.50 s)
b2-18 Short Circuit Braking 100.0% 489
(0177) Current Sets the Short Circuit Braking Current as a percentage of the motor rated current. (0.0 - 200.0%)
Note:
Parameter A1-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the motor
rated current.
* 41-02 =5, 6 [OLV/PM, AOLV/PM]: E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)]
* A1-02 = 8 [EZOLV]: E9-06 [Motor Rated Current (FLA)]
€ b3: Speed Search
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b3-01 Speed Search at Start Determined by A1-02 492
(0191) Selection Sets the Speed Search at Start function where the drive will perform Speed Search with 0, 1)
each Run command.
0 : Disabled
1 : Enabled
b3-02 SpeedSearch Determined by A1-02 492
(0192) Deactivation Current Sets the current level that stops Speed Search as a percentage of the drive rated output (0 - 200%)
current. Usually it is not necessary to change this setting.

340
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11.5 b: Application

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b3-03  |Speed Search _ 205 492
(0193) Deceleration Time Sets the deceleration time during Speed Search operation. Set the length of time to (0.1-10.05)
decelerate from the maximum output frequency to the minimum output frequency.
Note:
When A1-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], this parameter takes effect
only in Expert Mode.
b3-04 V/f Gain during Speed Vit Determined by 02-04 493
(0194) Search Sets the ratio used to reduce the V/f during searches to reduce the output current during (10 - 100)
speed searches.
b3-05 Speed Search Delay 02s 493
(0195) Time Sets the Speed Search delay time to activate a magnetic contactor installed between the (0.0 - 100.0 s)
drive and motor.
b3-06 Speed Estimation Determined by 02-04 493
(0196) Current Level 1 Sets the level of current that flows to the motor during Speed Estimation Speed Search (0.0-2.0)
Expert as a coefficient of the motor rated current. Usually it is not necessary to change this
setting.
b3-07 Speed Estimation 1.0 493
(0197) Current Level 2 Sets the level of current that flows to the motor during Speed Estimation Speed Search (0.0-3.0)
Expert as a coefficient of E2-03 [Motor No-Load Current] or E4-03 [Motor 2 Rated No-Load
P Current]. Usually it is not necessary to change this setting.
b3-08 Speed Estimation ACR P Determined by A1-02 493
(0198) Gain Sets the proportional gain for the automatic current regulator during Speed Estimation and 02-04
Expert Speed Search. Also adjusts speed search responsiveness. Usually it is not necessary to (0.00 - 6.00)
P change this setting.
b3-09 |Speed Estimation ACR I Determined by A1-02 493
(0199) Time Sets the integral time for the automatic current regulator during Speed Estimation Speed (0.0 - 1000.0 ms)
Expert Search. Also adjusts speed search responsiveness. Usually it is not necessary to change
P this setting.
b3-10 Speed Estimation 1.05 494
(019A) Detection Gain Sets the gain to correct estimated frequencies from Speed Estimation Speed Search. (1.00 - 1.20)
Expert
b3-14 Bi-directional Speed Determined by A1-02 494
(019E) Search Sets the direction of Speed Search to the direction of the frequency reference or in the and b3-24
motor rotation direction as detected by the drive. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
Note:
* When E9-01 = 0 [Motor Type Selection = Induction (IM)] and A1-02 =0, 2, or 8
[Control Method Selection = V/f, OLV, or EZOLV], the default settings change
when the setting of b3-24 [Speed Search Method Selection] changes.
—b3-24 = 1 [Speed Estimation]: Refer to 425.
—b3-24 = 2 [Current Detection 2]: 0
* When E9-01 = 1 or 2 [Permanent Magnet (PM), Synchronous Reluctance
(SynRM)] and A1-02 = 0 or 8 [V/f; EZOLV], refer to 425.
When you set 41-02, b3-24, and E9-01, set b3-14.
b3-17 Speed Est Retry Current 150% 494
(01F0) Level Sets the current level for the search retry function in Speed Estimation Speed Search as (0 -200%)
Expert a percentage where drive rated current is a setting value of 100%.
b3-18 |Speed Est Retry 0.10s 494
(01F1) Detection Time Sets the length of time that the drive will wait to retry Speed Estimation Speed Search (0.00 - 1.00 s)
Expert when too much current flow stopped the Speed Search.
b3-19 Speed Search Restart 3 times 494
(01F2) Attempts Sets the number of times to restart Speed Search if Speed Search does not complete. (0 - 10 times)
b3-24 | Speed Search Method 2 495
(01C0) Selection Sets the Speed Search method when you start the motor or when you restore power after (1,2)
a momentary power loss.
Note:
* When 41-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], the default setting
changes when the setting for £9-01 [Motor Type Selection] changes.
—E9-01 = 0 [Induction (IM)]: 2
—E9-01 = 1, 2 [Permanent Magnet (PM), Synchronous Reluctance (SynRM)]: 1
* When you set b3-24, it will trigger the drive to initialize b3-14 [Bi-directional
Speed Search]. After you set b3-24, set b3-14.
1 : Speed Estimation
2 : Current Detection 2
b3-25 Speed Search Wait Time 05s 495
(01C8) Sets the length of time the drive will wait to start the Speed Search Retry function. (0.0-30.05)
Expert
b3-26 Direction Determination 1000 495
01C7) Level Sets the level to find the motor rotation direction. Increase the value if the drive cannot (40 to 60000)
Expert find the direction.
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No. e Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b3-29 Speed Search Back-EME 10% 495
(077C) Threshold Sets the induced voltage for motors that use Speed Search. The drive will start Speed (0-10%)
Expert Search when the motor induced voltage level is the same as the setting value. Usually it
P is not necessary to change this setting.
b3-31  |Spd Search Current 150 495
(0BCO) Reference Lyl Sets the current level that decreases the output current during Current Detection Speed (1.50 - 3.50)
Expert Search.
332 | Spd Search Current 1.20 496
(0BC1) Complete Lvl Sets the current level that completes Speed Search. (0.00 - 1.49)
Expert
b3-33  |Speed Search during Uv 1 496
(0B3F) Selection Sets the function that starts Speed Search at start-up if the drive detects a Uv 0, 1)
Expert [Undervoltage] when it receives a Run command.
0 : Disabled
1 : Enabled
b3-54 | Search Time 400 ms 496
(3123) Sets the length of time that the drive will run Speed Search. (10 - 2000 ms)
b3-55 Current Increment Time 10 ms 496
(3124) Sets the length of time that the drive will increase the current from zero current to the (10 - 2000 ms)
Expert setting value of b3-06 [Speed Estimation Current Level 1].
b3-56 InverseRotationSearch Determined by 02-04 497
(3126) WaitTime Sets the wait time until the drive starts inverse rotation search after it completes forward (0.1-5.05s)
search when you do inverse rotation search during Current Detection Speed Search.
b3-61 |Initial Pole Detection 50 497
(1B96) Response Gain Sets the responsiveness for initial motor magnetic pole calculation when 4/-02 = 6 (-20.0 - +20.0)
Expert [Control Method Selection = AOLV/PM]. Set b3-61 > 0.0 for an ordinary IPM motor.
It is automatically set if High Frequency Injection Tuning is used.
Note:
« Set n8-35 = 1 [Initial Pole Calculation Method = High Frequency Injection] to
enable this parameter.
« Set n8-41 [HFI P Gain] to adjust the responsiveness for initial motor magnetic
pole calculation when 47-02 = 5 [OLV/PM].
€ b4: Timer Function
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b4-01 | Timer Function ON- 0.0 498
(01A3)  |Delay Time Sets the ON-delay time for the timer input. (0.0 - 3000.0's)
b4-02 | Timer Function OFF- 0.0 498
(01A4) |Delay Time Sets the OFF-delay time for the timer input. (0.0 - 3000.0 5)
b4-03 | Terminal M1-M2 ON- 0ms 498
(0B30) Delay Time Sets the delay time until the contact is turned ON after the function set with H2-01 turns (0 - 65000 ms)
Expert ON.
b4-04 | Terminal M1-M2 OFF- 0ms 498
(0B31) Delay Time Sets the delay time to deactivate the contact after the function set in H2-01 deactivates. (0 - 65000 ms)
Expert
b4-05 | Terminal M3-M4 ON- 0ms 498
(0B32) Delay Time Sets the delay time to activate the contact after the function set in H2-02 activates. (0 - 65000 ms)
Expert
b4-06 | Terminal M3-M4 OFF- 0ms 498
(0B33) Delay Time Sets the delay time to deactivate the contact after the function set in /2-02 deactivates. (0 - 65000 ms)
Expert
b4-07 | Terminal P2 ON-Delay 0ms 498
(0B34) Time Sets the delay time until the contact is turned ON after the function set with H2-03 turns (0 - 65000 ms)
Expert ON.
b4-08 | Terminal P2 OFF-Delay 0ms 498
(0B35) Time Sets the delay time to deactivate the contact after the function set in /#2-03 deactivates. (0 - 65000 ms)
Expert
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4 b5: PID control

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b5-01 PID Mode Setting 0 504
ets the type o control. -
01AS S h f PID 1 0-8
0 : Disabled
1 : Standard
2 : Standard (D on feedback)
3 : Fref + PID Trim
4 : Fref + PID Trim (D on feedback)
5 : Same as 7series & prior, b5-01=1
6 : Same as 7series & prior, b5-01=2
7 : Same as 7series & prior, b5-01=3
8 : Same as 7series & prior, b5-01=4
Note:
Use settings 5 to 8 when the drive is a replacement for a previous generation drive.
b5-02 | Proportional Gain (P) 1.00 505
(01A6) Sets the proportional gain (P) that is applied to PID input. (0.00 - 25.00)
RUN
b5-03 Integral Time () 1.0s 505
(01A7) Sets the integral time (I) that is applied to PID input. (0.0-360.0's)
RUN
0504 |Integral Limit 100.0% 505
(01A8) Sets the upper limit for integral control (I) as a percentage of the Maximum Output (0.0 - 100.0%)
RUN Frequency.
Note:
Parameter 471-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-05 Derivative Time (D) 0.00's 505
(01A9) Sets the derivative time (D) for PID control. This parameter adjusts system (0.00 - 10.00 s)
RUN responsiveness.
b5-06  |PID Output Limit 100.0% 505
ets the maximum possible output from the controller as a percentage of the .0 - 100.0%
01AA Sets th i ibl fi he PID 11 f th 0.0 - 100.0%
RUN Maximum Output Frequency.
Note:
Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-07 PID Offset Adjustment 0.0% 506
(01AB) Sets the offset for the PID control output as a percentage of the Maximum Output (-100.0 - +100.0%)
RUN Frequency.
Note:
Parameter A47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-08  |PID Primary Delay Time 0.00s 506
(01AC) Constant Sets the primary delay time constant for the PID control output. Usually it is not (0.00 - 10.00 s)
RUN necessary to change this setting.
Expert
b5-09  |PID Output Level 0 506
(01AD) Selection Sets the polarity of the PID output. 0, 1)
0 : Normal Output (Direct Acting)
1 : Reverse Output (Reverse Acting)
bS-10 | PID Output Gain Setting 1,00 506
(01AE) Sets the amount of gain to apply to the PID output. (0.00 - 25.00)
RUN
b5-11 PID Output Reverse 0 506 4
(01AF) Selection Sets the function that enables and disables reverse motor rotation for negative PID 0, 1) §
control output. GE)
0 : Lower Limit is Zero ©
1 : Negative Output Accepted g
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b5-36 [PID Feedback High Detection Lvl] to cause Excessive PID Feedback [FbH].

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b5-12 Feedback Loss Detection 0 507
(01B0) Select Sets the drive response to PID feedback loss/excess. Sets drive operation after the drive 0-5)
detects PID feedback loss/excess.
0 : Digital Out Only, Always Detect
1 : Alarm + Digital Out, Always Det
2 : Fault + Digital Out, Always Det
3 : Digital Out Only, @ PID Enable
4 : Alarm + Digital Out, @PID Enable
5 : Fault + Digital Out, @PID Enable
bS-13  [PID Feedback Loss 0% 507
(01B1) Detection Lvl Sets the level that triggers PID Feedback Loss [FbL] detection as a percentage of the (0-100%)
Maximum Output Frequency.
Note:
Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* 41-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-14  |PID Feedback Loss 10s 508
(01B2)  |Detection Time Sets the length of time that PID Feedback must be less than b5-13 [PID Feedback Loss (0.0-25.55)
Detection Lvl] to detect PID Feedback Loss [FbL].
b5-15 PID Sleep Function Start Determined by A1-02 508
(01B3) Level Sets the output level that triggers the PID Sleep function. (0.0 - 590.0)
b5-16 | PID Sleep Delay Time 0.0s 508
(01B4) Sets a delay time to start or stop the PID Sleep function. (0.0-25.55)
b5-17 | PID Accel/Decel Time 0.0s 508
(01B5) Raises or lowers the PID setpoint using the acceleration and deceleration times set to (0.0 - 6000.0 s)
RUN the drive. This is a soft-starter for the PID setpoint.
b5-18 | b5-19 PID Setpoint 0 508
(01DC) Selection Sets the function that enables and disables b5-19 [PID Setpoint Value]. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
b5-19 | PID Setpoint Value 0.00% 508
(01DD) Sets the PID setpoint when b5-18 = 1 [b5-19 PID Setpoint Selection = Enabled]. (0.00 - 100.00%)
RUN
520 |PID Unit Selection I 509
(01E2) Sets the number of digits to set and show the PID setpoint. 0-3)
0 : 0.01Hz units
1:0.01% units
2 : min-!
3 : User Units
b5-34 | PID Output Lower Limit 0.0% 509
(019F) Level Sets the output lower limit for the PID control as a percentage of the Maximum Output (-100.0 - +100.0%)
RUN Frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* 41-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-35 | PID Input Limit Level 1000.0% 509
(01A0) Sets the output upper limit for the PID control as a percentage of the Maximum Output (0.0 - 1000.0%)
RUN Frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* 41-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-36 |PID High Feedback 100% 509
(01A1) Detection Lvl Sets the level that triggers Excessive PID Feedback [FbH] as a percentage of the (0 - 100%)
Maximum Output Frequency.
Note:
Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 + 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* 41-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-37 | PID High Feedback 105 510
(01A2) Detection Time Sets the length of time that the PID feedback signal must be more than the level set in (0.0-25.55)
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Sel].
0 : Absolute
1 : Bi-directional (+/-)

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b5-38  |PID User Unit Display Determined by b5-20 510
(01FE) Scaling Sets the value that the drive sets or shows as the PID setpoint when at the maximum (1 - 60000)
output frequency.
bS-30 | PID User Unit Display Determined by b5-20 510
(01FF) Digits Sets the number of digits to set and show the PID setpoint. 0-3)
0 : No Decimal Places (XXXXX)
1 : One Decimal Places (XXXX.X)
2 : Two Decimal Places (XXX.XX)
3 : Three Decimal Places (XX.XXX)
b5-40 Frequency Reference 0 510
(017F) Monitor @PID Sets the contents for monitor UI-01 [Frequency Reference] in PID control. 0, 1)
0: U1-01 Includes PID Output
1: U1-01 Excludes PID Output
b5-47  |PID Trim Mode Output 1 511
(017D) Reverse Sel Sets reverse motor rotation when the PID control output is negative. 0, 1)
0 : Lower Limit is Zero
1 : Negative Output Accepted
b5-53 PID Integrator Ramp 0.0 Hz 511
(0B8F) Limit Sets the responsiveness of PID control when the PID feedback changes quickly. (0.0 - 10.0 Hz)
RUN
bS5 | PID Feedback Monitor 000 511
(OBE1) Selection Sets the monitor (Ux-xx) used as the PID Feedback. Set the x-xx part of the Ux-xx (000 - 999)
[Monitor].
bS-56 | PID Feedback Monitor 1.00 512
(0BE2) Gain Sets the gain for the monitor set in b5-55 [PID Feedback Monitor Selection]. (0.00 - 10.00)
bS-57 | PID Feedback Monitor 0.00 512
(11DD) Bias Sets the bias for the monitor specified in 5-55 [PID Feedback Monitor Selection]. (-10.00 - +10.00)
b5-58 to b5-60: | PID Setpoints 2 to 4 0.00% 512
(1182 - 1184) Sets the PID setpoint when Hl-xx = 3E or 3F [MFDI Function Selection = PID (0.00 - 100.00%)
RUN Setpoint Selection 1/2]. This value is a percentage of the maximum output frequency.
Note:
Parameter A7-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-61 |PID Trim Mode Lower 0 512
(119A) Limit Sel Sets the function that adjusts the PID output in relation to the frequency reference. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
b5-62 |PID Trim Mode Lower 0.00% 512
(119B) Limit Value Sets the PID Trim Mode Lower Limit Value as a percentage of the maximum output (0.00 - 100.00%)
frequency.
Note:
Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
b5-63  |PID Differential FB 000 513
(119C) Monitor Sel Selects the monitor (Ux-xx) used as the PID Differential Feedback. Set the x-xx part of (000 - 999)
the Ux-xx [Monitor].
b5-64 |PID Differential FB 1.00 513
(119D) Monitor Gain Sets the gain for the monitor specified in 5-63 [PID Differential FB Monitor Sel]. (0.00 - 10.00)
b5-65 |PID Differential FB 0.00 513
(119F) Monitor Bias Sets the bias for the monitor specified in b5-63 [PID Differential FB Monitor Sel]. (-10.00 - +10.00)
b5-66 |PID Feedback Monitor 0 513
(11DE) Level Sets the signal level for the monitor specified in b5-55 [PID Feedback Monitor 0, 1)
Selection].
0 : Absolute
1 : Bi-directional (+/-)
bS-67 |PID Differential FB 0 513
(11DF) Monitor Lvl Sets the signal level for the monitor specified in b5-63 [PID Differential FB Monitor 0, 1)
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b5-89 | Sleep Method Selection 0 513
(0B89) Sets sleep and wake up operation when using PID. 0, 1)
RUN 0 : Standard
1 : EZ Sleep/Wake-up
b5-90  |EZ Sleep Unit 0 513
(0B90) Sets the measurement units for »5-91 [EZ Sleep Minimum Speed] and b5-92 [EZ Sleep 0, 1)
Level].
0 : 0.1Hz units
1 : rev/min
b5-91 EZ Sleep Minimum 0.0 Hz or 0 min-! (r/min) 514
(0B91) Speed Sets the minimum speed for the EZ Sleep/Wakeup function. This parameter uses the (0.0 to 590.0 Hz or 0 to
largest value from b5-91, b5-34 [PID Output Lower Limit Level], and d2-02 [Frequency | 35400 min-! (r/min))
RUN -
Reference Lower Limit].
592 |EZ Sleep Level 0.0 Hz or 0 min-! (r/min) 514
(0B92) Sets the value that the output frequency or motor speed must be less than for longer than | (0.0 to 590.0 Hz or 0 to
RUN b5-93 [EZ Sleep Time] to enter Sleep Mode. 35400 min-! (r/min))
5-93 EZ Sleep Time 505 514
(0B93) Sets the length of time that the output frequency or motor speed must be less than 55-92 (0.0 - 1000.0 s)
RUN [EZ Sleep Level] to enter Sleep Mode.
b5-94 EZ Sleep Wake-up Level 0.00% 514
(0B94) Sets the level at which the drive resumes operation when exiting Sleep Mode. (0.00 - 600.00%)
RUN
b5-95 | EZ Sleep Wake-up Mode 0 514
(0B95) Sets the wake-up mode to use when exiting Sleep Mode. 0, 1)
0 : Absolute
1 : Setpoint Delta
b5-96 EZ Sleep Wake-up Time 1.0s 515
(0B96) Sets the EZ Wake-up time. (0.0 - 1000.0 s)
RUN
€ b6: Dwell Function
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b6-01 Dwell Reference at Start 0.0 515
(01B6) Sets the output frequency that the drive will hold momentarily when the motor starts. (Determined by A1-02)
b6-02 |Dwell Time at Start 0.0s 515
(01B7) Sets the length of time that the drive will hold the output frequency when the motor (0.0-10.0s)
starts.
b6-03 Dwell Reference at Stop 0.0 515
(01B8) Sets the output frequency that the drive will hold momentarily when ramping to stop the | (Determined by A1-02)
motor.
b6-04 | Dwell Time at Stop 005 516
(01B9) Sets the length of time for the drive to hold the output frequency when ramping to stop (0.0-10.0s)
the motor.
€ b8: Energy Saving
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b8-01 Energy Saving Control 0 516
(01CC) Selection Sets the Energy-saving control function. 0-2)
0 : Disabled
1 : Enabled
2 : Automatic Optimization
Note:
When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], you can only select
setting 2 in Expert Mode.
b8-02 Energy Saving Gain oLV Determined by A1-02 516
01CD) Sets the gain for Energy-saving control. 0.0 -10.0
( g gy g
RUN
Expert
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
b8-03 Energy Saving Filter OLV Determined by Al- 516
(01CE) Time Sets the responsiveness for Energy-saving control. 02, C6-01 and 02-04
RUN (0.00 - 10.00 s)
Expert
b8-04 Energy 'Saving Vit Determined by C6-01, 516
(01CF) Coefficient Value Sets the Energy-saving control coefficient to maintain maximum motor efficiency. The E2-11, and 02-04
Expert default setting is for Yaskawa motors. (0.00 - 655.00)
b8-05 Power Detection Filter Vit 20 ms 517
(01D0) Time Sets the time constant to measure output power. (0-2000 ms)
Expert
b8-06 Search Operation VIf 0% 517
Voltage Limit ) ati ., 0
(01D1) Sets the voltage limit for Search Operation as a percentage of the motor rated voltage. (0 - 100%)
Expert
b8-16  |PM E-Save Coefficient 1.00 517
(01F8) Ki Sets torque linearity. This parameter uses the Ki value from the motor nameplate. (0.00 - 3.00)
Expert Usually it is not necessary to change this setting.
b8-17  |PM E-Save Coefficient 1.00 517
(01F9) Kt Sets torque linearity. This parameter uses the Kt value from the motor nameplate. (0.00 - 3.00)
Expert Usually it is not necessary to change this setting.
b8-18 | E-Save d-axis Current 0.100's 518
(01FA) FilterTime Sets the d-axis current reference filter time constant. (0.000 - 5.000 s)
Expert
b8-19  |E-Save Search Determined by A1-02 518
(0B40) Frequency Sets the frequency of Energy-saving control search operations. Usually it is not (10 - 300 Hz)
Expert necessary to change this setting.
b8-20 E-Save Search Width 1.0 degrees 518
(0B41) Sets the amplitude of Energy-saving control search operations. (0.1 - 5.0 degrees)
Expert
b8-21 PM E-Save Scarch Gain 0.3Hz 518
(0B42) Sets the gain of Energy-saving control search operations. (0.1 -20.0 Hz)
Expert
b8-22  |PM E-Save Search LPF 10.0 Hz 518
(0B43) Cutoff Freq Sets the frequency of the filter used to extract the high-efficiency phase from search (1.0 - 30.0 Hz)
Expert operations. Usually it is not necessary to change this setting.
b8-23 PM E-Save Search Limit 15.0 degrees 518
(0B44) Sets the search operations output limit. Usually it is not necessary to change this setting. (0.0 - 30.0 degrees)
Expert
b8-24 PM E-Save High Freq AOLVIPM 200.0 Hz 519
(0B45) ACR Gain Sets the gain for high-frequency current control. (100.0 - 1000.0 Hz)
Expert
b8-25  |PM E-Save Search Start 10.0% 519
(0B46) Level Sets the start level for search operations. (0.0 - 100.0%)
Expert
b8-26  |PM E-Save Power 0.0% 519
(0B47) Setpoint Sets a value to increase torque accuracy. (-10.0 - +10.0%)
Expert
b8-28 Over Excitation Action 0 519
(0B8B) Selection Sets the function for excitation operation. 0, 1)
Expert 0 : Disabled
1 : Enabled
b8-29 Energy Saving Priority 0 519
(0B8C) Selection Sets the priority of drive response between changes to the load or Energy-saving 0, 1)
control. Enable this to prioritize energy-saving control. Disable this to prioritize
tracking related to fast load changes, and prevent motor stall.
0 : Priority: Drive Response
1 : Priority: Energy Savings
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11.6 C: Tuning

€ C1: Accel & Decel Time

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
Cl1-01 Acceleration Time 1 10.0s 521
(0200) Sets the length of time to accelerate from zero to maximum output frequency. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-02 Deceleration Time 1 10.0 s 522
(0201) Sets the length of time to decelerate from maximum output frequency to zero. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-03  |Acceleration Time 2 10.0's 522
(0202) Sets the length of time to accelerate from zero to maximum output frequency. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
Cl-04 |Deceleration Time 2 10.0's 522
(0203) Sets the length of time to decelerate from maximum output frequency to zero. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-05 Acceleration Time 3 10.0s 522
(0204) Sets the length of time to accelerate from zero to maximum output frequency. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-06 Deceleration Time 3 10.0s 522
(0205) Sets the length of time to decelerate from maximum output frequency to zero. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-07 | Acceleration Time 4 10.0s 522
(0206) Sets the length of time to accelerate from zero to maximum output frequency. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-08  |Deceleration Time 4 10.0s 523
(0207) Sets the length of time to decelerate from maximum output frequency to zero. (0.0 - 6000.0 s)
RUN
C1-09 |Fast Stop Time 10.0's 523
(0208) Sets the length of time that the drive will decelerate to zero for a Fast Stop. (0.0 - 6000.0 s)
RUN Note:
* Decelerating too quickly can cause an ov /Overvoltage] fault that shuts off the
drive while the motor to coasts to a stop. Set a Fast Stop time in C/-09 that
prevents motor coasting and makes sure that the motor stops quickly and safely.
* When L2-29 = 0 [Kinetic Energy Backup Method = Single Drive KEB Ride-Thru
1] and you do KEB Auto-Tuning, the drive will automatically set C/-09. If you
must not change the Fast Stop time, do not do KEB Tuning.
Cl-10 | Accel/Decel Time 1 523
(0209) | Setting Units Sets the setting units for C1-01 to C1-08 [Accel/Decel Times 1 to 4], C1-09 [Fast Stop .1
Time], L2-06 [Kinetic Energy Backup Decel Time], and L2-07 [Kinetic Energy Backup
Accel Time].
0:0.01 5 (0.00 to 600.00 s)
1:0.15(0.0 to 6000.0 s)
Cl-11 Accel/Decel Time Determined by A1-02 523
(020A) Switching Frequency Sets the frequency at which the drive will automatically change acceleration and (0.0 - 590.0 Hz)
deceleration times.
Cl-14 Accel/Decel Rate 0.0 Hz 524
(0264) Frequency Sets the base frequency used to calculate acceleration and deceleration rates. (0.0 - 590.0 Hz)
RUN
€ C2: S-Curve Characteristics
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
C2-01 S-Curve Time @ Start of Determined by A1-02 526
(020B) Accel Sets the S-curve acceleration time at start. (0.00 - 10.00 s)
€202 |S-Curve Time @ End of 020 526
(020C) Accel Sets the S-curve acceleration time at completion. (0.00 - 10.00 s)
C2-03 S-Curve Time @ Start of 020s 526
(020D) Decel Sets the S-curve deceleration time at start. (0.00 - 10.00 s)
C2:04  |S-Curve Time @ End of 0.00's 526
(020E) Decel Sets the S-curve deceleration time at completion. (0.00 - 10.00 s)
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€ C3: Slip Compensation

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
C3-01 Slip Compensation Gain Determined by A1-02 526
(020F) Sets the gain for the slip compensation function. Usually it is not necessary to change (0.0-2.5)
RUN this setting.
Note:
Correctly set these parameters before changing the slip compensation gain:
* E2-01 [Motor Rated Current (FLA)]
* E2-02 [Motor Rated Slip]
* E2-03 [Motor No-Load Current]
C3-02 Slip Compensation Determined by A1-02 526
(0210) Delay Time Sets the slip compensation delay time when speed is unstable or when the slip (0 - 10000 ms)
RUN compensation response is too slow. Usually it is not necessary to change this setting.
C3-03 Slip Compensation Limit 200% 527
(0211) Sets the upper limit for the slip compensation function as a percentage of the motor (0 -250%)
rated slip.
C3-04 Slip Compensation at 0 527
(0212) Regen Sets the slip compensation function during regenerative operation. 0-2)
0 : Disabled
1 : Enabled Above 6Hz
2 : Enabled Above C3-15
C3-05 Output Voltage Limit oLV 0 527
(0213) Selection Sets the automatic reduction of motor magnetic flux when the output voltage is 0, 1)
saturated.
0 : Disabled
1 : Enabled
C3-16 Vout Modulation Limit oLV 90.0% 528
(0261) Start Lvl Sets the modulation factor that starts the output voltage limit operation when C3-05 = 1 (70.0 - 90.0%)
Expert [Output Voltage Limit Selection = Enabled].
C3-17 Vout Modulation Limit oLV 100.0% 528
(0262) Max Level Sets the modulation factor used with C3-18 [Output Voltage Limit Level] for the output (85.0 - 100.0%)
Expert voltage limit operation when C3-05 = I [Output Voltage Limit Selection = Enabled)].
C3-18 Output Voltage Limit OLV 90.0% 528
(0263) Level Sets the maximum drop width of the voltage reference when C3-05 = I [Output Voltage (50.0 - 100.0%)
Expert Limit Selection = Enabled].
321 |Motor28lp Vit Determined by E3-01 528
(033E) Compensation Gain Sets the gain for the motor 2 slip compensation function. Usually it is not necessary to (0.0-2.5)
RUN change this setting.
Note:
Correctly set these parameters before changing the slip compensation gain:
* E4-01 [Motor 2 Rated Current]
* E4-02 [Motor 2 Rated Slip]
* E4-03 [Motor 2 Rated No-Load Current]
€322 [Motor 2 Slip Comp Determined by E3-01 528
(0241) Delay Time Sets the slip compensation delay time for motor 2 when speed is unstable or when the (0 - 10000 ms)
RUN slip compensation response is too slow. Usually it is not necessary to change this
setting.
€323 |Motor2Slip 200% 529
(0242) Compensation Limit Sets the upper limit for the slip compensation function as a percentage of the motor 2 (0 -250%)
rated slip.
C3-24 Motor 2 Slip Comp 0 529
(0243) during Regen Sets the slip compensation during regenerative operation function for motor 2. 0-2)
0 : Disabled
1 : Enabled Above 6Hz
2 : Enabled Above C3-15
C3-29 Slip Compensation Gain 0.0 529
(1B5D) @ Low Spd Sets the gain for the slip compensation function in the low speed range. Usually it is not (0.0-2.5)
Expert necessary to change this setting.

YASKAWA SIEPC71061753A GA500 Technical Manual

349

Parameter List



11.6 C: Tuning

€@ C4: Torque Compensation

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
C4-01 Torque Compensation Determined by A1-02 530
(0215) Gain Sets the gain for the torque compensation function. Use this parameter value for motor (0.00 - 2.50)
RUN 1 when operating multiple motors.
Note:
When 41-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], you cannot change this
parameter during drive run.
C4-02 Torque Compensation Determined by A1-02 530
(0216) Delay Time Sets the torque compensation delay time. Usually it is not necessary to change this (0 - 60000 ms)
RUN setting.
Note:
If 41-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], you cannot change the setting
while the drive is running.
C4-03 Torque Compensation @ oLV 0.0% 530
(0217) FWD Start Set the amount of torque reference for forward start as a percentage of the motor rated (0.0 - 200.0%)
torque.
C4-04 Torque Compensation @ oLV 0.0% 531
(0218) REV Start Sets the amount of torque reference for reverse start as a percentage of the motor rated (-200.0 - 0.0%)
torque.
C4-05 Torque Compensation oLV 10 ms 531
(0219) Time Sets the starting torque constant to use with C4-03 and C4-04 [Torque Compensation @, (0 - 200 ms)
FWD/REV Start].
C4-06 Motor 2'T0rque Comp oLV 150 ms 531
(021A) Delay Time Sets the value if ov [Overvoltage] occurs with sudden changes in the load, at the end of (0 - 10000 ms)
acceleration, or at the start of deceleration.
C4-07 Motor 2 Torque Vi 1.00 531
(0341) Compensation Gain Sets the gain for motor 2 torque compensation function when using the Motor Switch (0.00 - 2.50)
RUN function.
€423 | Current Control Gain 1.00 531
(1583) Current control gain. Usually it is not necessary to change this parameter. (0.50 - 2.50)
RUN
Expert
€ C5: Automatic Speed Regulator (ASR: Automatic Speed Regulator)
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
€501 | ASR Proportional Gain 1 | (R Determined by A1-02 534
(021B) Sets the gain to adjust ASR response. (0.00 - 300.00)
RUN Note:
When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.
€502 | ASR Integral Time 1 Vi Determined by A1-02 534
(021C) Sets the ASR integral time. (0.000 - 60.000 s)
RUN Note:
When 41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.
€503 | ASR Proportional Gain 2 | (I Determined by A1-02 534
(021D) Sets the gain to adjust ASR response. (0.00 - 300.00)
RUN Note:
When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.
€504 | ASR Integral Time 2 vt Determined by A1-02 534
(021E) Sets the ASR integral time. (0.000 - 60.000 s)
RUN Note:
When 41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.
C5-05 ASR Limit Vit 5.0% 534
(021F) Sets the ASR output limit where E1-04 [Maximum Output Frequency] is 100%. (0.0 - 20.0%)
Note:
When A41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.
506 | ASR Delay Time Determined by A1-02 535
(0220) Sets the filter time constant of the torque reference output from the speed loop. Usually (0.000 - 0.500 s)

it is not necessary to change this setting.
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No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
€507 | ASR Gain Switchover Determined by A1-02 535
(0221) Frequency Sets the frequency where the drive will switch between these parameters: (Determined by A1-02)
C5-01 and C5-03 [ASR Proportional Gain 1/2]
C5-02 and C5-04 [ASR Integral Time 1/2]
C5-08 ASR Integral Limit 400% 535
(0222) Set the upper limit of the ASR integral amount as a percentage of the rated load. (0 - 400%)
C5-12 Integral Operation @ Vit 0 535
(0386) Accel/Decel Sets ASR integral operation during acceleration and deceleration. 0, 1)
0:No
1:Yes
Note:
When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.
C5-29 Speed Control Response 1 536
(0B18) Sets the level of speed control responsiveness. Usually it is not necessary to change this 0, 1)
Expert setting.
0 : Standard
1 : High Performance 1
€539 | ASR Primary Delay 0.000's 536
(030D) Time Const 2 Sets the filter time constant used when the torque reference is output from ASR. (0.000 - 0.500 s)
Usually it is not necessary to change this parameter.
€ C6: Duty & Carrier Frequency
No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
C6-01 Normal / Heavy Duty 0 536
(0223) Selection Sets the drive duty rating. 0, 1)
0 : Heavy Duty Rating
1 : Normal Duty Rating
C6-02 Carrier Frequency Determined by A1-02, 537
(0224) Selection Sets the carrier frequency for the transistors in the drive. C6-01, and 02-04
1:2.0kHz (Determined by A1-02)
2 :5.0 kHz (4.0 kHz for AOLV/PM)
3:8.0kHz
4:10.0 kHz
5:12.5kHz
6:15.0 kHz
7 : Swing PWM1 (Audible Sound 1)
8 : Swing PWM2 (Audible Sound 2)
9 : Swing PWM3 (Audible Sound 3)
A : Swing PWM4 (Audible Sound 4)
B : Leakage Current Rejection PWM
F : User Defined (C6-03 to C6-05)
Note:
The carrier frequency for Swing PWM 1 to 4 is equivalent to 2.0 kHz.
C6-03 Carrier Frequency Upper Determined by C6-02 538
(0225) Limit Sets the upper limit of the carrier frequency. Set C6-02 = F [Carrier Frequency (1.0 - 15.0 kHz)
Selection = User Defined (C6-03 to C6-05)] to set this parameter.
C6-04 Carrier Frequency Lower \Zi Determined by C6-02 538
(0226) Limit Sets the lower limit of the carrier frequency. Set C6-02 = F [Carrier Frequency (1.0 - 15.0 kHz)
Selection = User Defined (C6-03 to C6-05)] to set this parameter.
C6-05 Carrier Freq Proportional | Wk Determined by C6-02 539
(0227) Gain Sets the proportional gain for the carrier frequency. Set C6-02 = F [Carrier Frequency (0-99)
Selection = User Defined (C6-03 to C6-05)] to set this parameter.
C6-09 |Carrier Freq at 0 539
(022B) Rotational Tune Sets the Auto-Tuning carrier frequency. Usually it is not necessary to change this 0, 1)
setting.
0:5kHz
1 : Use C6-03
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11.7 d: Reference Settings

€ d1: Frequency Reference

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
d1-01  |Reference 1 0.00 Hz 542
(0280) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].
Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

d1-02  |Reference 2 0.00 Hz 542
(0281) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].

Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/0.01% (100% = E1-04)].

d1-03  |Reference 3 0.00 Hz 543
(0282) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
Selection].
RUN
Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

d1-04  |Reference 4 0.00 Hz 543
(0283) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].

Note:

When A41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =17[0.01% (100% = E1-04)].

d1-05  |Reference 5 0.00 Hz 543
(0284) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
Selection].
RUN
Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/0.01% (100% = E1-04)].

d1-06  |Reference 6 0.00 Hz 543
(0285) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is o/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

d1:07  |Reference 7 0.00 Hz 543
(0286) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
Selection].
RUN
Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/0.01% (100% = E1-04)].

d1-08  |Reference 8 0.00 Hz 544
(0287) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].

Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

d1-09  |Reference 9 0.00 Hz 544
(0288) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is o/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

d1-10  |Reference 10 0.00 Hz 544
(028B) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
Selection].
RUN
Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

dl-11 |Reference 11 0.00 Hz 544
(028C) Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit (0.00 - 590.00 Hz)
RUN Selection].
Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].
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No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

d1-12
(028D)
RUN

Reference 12

Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit
Selection].

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is o/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

0.00 Hz
(0.00 - 590.00 Hz)

544

di-13
(028E)
RUN

Reference 13

Sets the frequency reference in the units from 0-03 [Frequency Display Unit
Selection].

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is o/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

0.00 Hz
(0.00 - 590.00 Hz)

545

d1-14
(028F)
RUN

Reference 14

Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit
Selection].

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is o1-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

0.00 Hz
(0.00 - 590.00 Hz)

545

di-15
(0290)
RUN

Reference 15

Sets the frequency reference in the units from 01-03 [Frequency Display Unit
Selection].

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1[0.01% (100% = E1-04)].

0.00 Hz
(0.00 - 590.00 Hz)

545

d1-16
(0291)
RUN

Reference 16

Sets the frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit
Selection].

Note:

When 41-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 01-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

0.00 Hz
(0.00 - 590.00 Hz)

545

di-17
(0292)
RUN

Jog Reference

Sets the Jog frequency reference in the units from 0/-03 [Frequency Display Unit
Selection]. Set Hl-xx = 6 [MFDI Function Select = Jog Reference Selection] to use the
Jog frequency reference.

Note:

When A1-02 = 6 [Control Method Selection = AOLV/PM], the default setting is 0/-
03 =1/[0.01% (100% = E1-04)].

6.00 Hz
(0.00 - 590.00 Hz)

545

d2: Reference Limits

No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

d2-01
(0289)

Frequency Reference
Upper Limit

Sets maximum limit for all frequency references. The maximum output frequency is
100%.

Note:

Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]

* A1-02 = 8: E9-02 [Motor Max Revolutions]

100.0%
(0.0 - 110.0%)

546

d2-02
(028A)

Frequency Reference
Lower Limit

Sets minimum limit for all frequency references. The maximum output frequency is
100%.

Note:

Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]

* A1-02 = 8: E9-02 [Motor Max Revolutions]

0.0%
(0.0 - 110.0%)

546

d2-03
(0293)

Analog Frequency Ref
Lower Limit

Sets the lower limit for the master frequency reference (the first frequency of the multi-
step speed reference) as a percentage. The maximum output frequency is 100%.
Note:

Parameter A7-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8: E1-04 [Maximum Output Frequency]

* 41-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]

0.0%
(0.0 - 110.0%)

546
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€ d3: Jump Frequency

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
d3-01 Jump Frequency 1 0.0 Hz 547
(0294) Sets the median value of the frequency band that the drive will avoid. (Determined by A1-02)
d3-02 Jump Frequency 2 0.0 Hz 547
(0295) Sets the median value of the frequency band that the drive will avoid. (Determined by A1-02)
d3-03 Jump Frequency 3 0.0 Hz 547
(0296) Sets the median value of the frequency band that the drive will avoid. (Determined by A1-02)
d3-04 | Jump Frequency Width 1.0 Hz 547
(0297) Sets the width of the frequency band that the drive will avoid. (Determined by A1-02)
€ d4: Frequency Ref Up/Down & Hold
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
d4-01 Freq Reference Hold 0 548
(0298) Selection Sets the function that saves the frequency reference or the frequency bias (Up/Down 2) 0, 1)
after a Stop command or when de-energizing the drive.
Set HI-xx [MFDI Function Selection] to one of these values to enable this parameter:
e A [Accel/Decel Ramp Hold]
e 10/11 [Up/Down Command]
e 75/76 [Up/Down 2 Command]
0 : Disabled
1 : Enabled
44-03 Up/Down 2 Bias Step 0.00 Hz 550
(02AA) Frequency Sets the bias that the Up/Down 2 function adds to or subtracts from the frequency (0.00 - 99.99 Hz)
RUN reference.
d4-04  |Up/Down 2 Ramp 0 550
(02AB) Selection Sets the acceleration and deceleration times for the Up/Down 2 function to apply the 0, 1)
RUN bias to the frequency reference.
0 : Use Selected Accel/Decel Time
1 : Use Accel/Decel Time 4
d4-05 | Up/Down 2 Bias Mode 0 551
(02AC) Selection Sets the function that saves the bias value to the drive when you open or close the two o, 1)
RUN Up/Down 2 Commands [Hl-xx = 75, 76]. Set d4-03 [Up/Down 2 Bias Step Frequency]
= (.00 before you set this parameter.
0 : Hold when Neither Up/Down Closed
1 : Reset when Neither / Both Closed
d4-06 Frequency Ref Bias (Up/ 0.0% 551
(02AD) Down 2) Saves the bias value from the Up/Down 2 Command where the Maximum Output (-99.9 - +100.0%)
Frequency is 100%.
Note:
Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
d4-07 | Analog Freq Ref 1.0% 551
(02AE) Fluctuate Limit If the frequency reference changes for more than the level set to this parameter, then the (0.1 - 100.0%)
RUN bias value will be held. The value is set as a percentage of the Maximum Output
Frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* 41-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* 41-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
d4-08 Up/Down 2 Bias Upper 100.0% 552
(02AF) Limit Sets the upper limit of the Up/Down 2 bias as a percentage of the Maximum Output (0.0 - 100.0%)
RUN Frequency.
Note:
Parameter A1-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
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from the frequency reference.
Note:

Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]

* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
d4-09 | Up/Down 2 Bias Lower 0.0% 552
(02B0) Limit Sets the lower limit of the Up/Down 2 bias as a percentage of the Maximum Output (-99.9 - 0.0%)
RUN Frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
d4-10 | Up/Down Freq Lower 0 552
(02B6) Limit Select Sets the lower frequency limit for the Up/Down function. 0, 1)
0 : Greater of d2-02 or Analog
1:d2-02
d4-11 Bi-directional Output 0 552
(02B7) Selection Sets the function that changes the frequency reference to a Bi-Directional internal 0, 1)
frequency reference.
0 : Disable
1 : Enabled
d4-12 Stop Position Gain 1.00 553
(02B8) Sets the gain to adjust the stopping accuracy. Set this parameter when 57-03 = 9 (0.50 - 2.55)
[Stopping Method Selection = Stop with Constant Distance].
€ d6: Field Weakening /Forcing
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
d6-01 Field Weakening Level \i 80% 554
(02A0) Sets the drive output voltage as a percentage of E/-05 [Maximum Output Voltage] when (0 - 100%)
Hl-xx = 63 [Field Weakening] is activated.
d6-02 Field Weakening \i 0.0 Hz 554
(02A1) Frequency Limit Sets the minimum output frequency to start field weakening. (0.0 - 590.0 Hz)
d6-03 Field Forcing Selection oLV 0 554
(02A2) Sets the field forcing function. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
d6-06 Field Forcing Limit oLV 400% 554
(02A5) Sets the limit value for field forcing to increase the motor excitation current reference as (100 - 400%)
a percentage of E2-03 [Motor No-Load Current]. Usually it is not necessary to change
this setting.
€ d7: Offset Frequency
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
d7-01 Offset Frequency 1 0.0% 555
(02B2) Uses HI-xx = 44 [MFDI Function Select = Add Offset Frequency 1 (d7-01)] as a (-100.0 - +100.0%)
RUN percentage of the Maximum Output Frequency to add or subtract the set frequency to/
from the frequency reference.
Note:
Parameter 47-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
d7-02 Offset Frequency 2 0.0% 555
(02B3) Uses HI-xx = 45 [MFDI Function Select = Add Offset Frequency 2 (d7-02)] as a (-100.0 - +100.0%)
RUN percentage of the Maximum Output Frequency to add or subtract the set frequency to/
from the frequency reference.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
d7-03 Oftset Frequency 3 0.0% 555
(02B4) Uses HI-xx = 46 [MFDI Function Select = Add Offset Frequency 3 (d7-03)] as a (-100.0 - +100.0%)
RUN percentage of the Maximum Output Frequency to add or subtract the set frequency to/
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€ E1: V/f Pattern for Motor 1

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E1-01 Tnput AC Supply Voltage 200 V Class: 230 V, 400 557
(0300) Sets the drive input voltage. V:400 v
. . . 3 (200 V Class: 155 to 255
NOTICE: Set parameter E1-01 to align with the drive input V, 400 V Class: 310 to
voltage (not motor voltage). If this parameter is incorrect, the 510V)
protective functions of the drive will not operate correctly and it
can cause damage to the drive.
E1-03 | V/fPatter Selection F 557
(0302) Sets the V/f pattern for the drive and motor. You can use one of the preset patterns or (Determined by A1-02)
you can make a custom pattern.
0 : Const Trq, 50Hz base, 50Hz max
1 : Const Trq, 60Hz base, 60Hz max
2 : Const Trq, SOHz base, 60Hz max
3 : Const Trq, 60 Hz base, 72 Hz max
4 : VT, 50Hz, 65% Vmid reduction
5: VT, 50Hz, 50% Vmid reduction
6 : VT, 60 Hz, 65% Vmid reduction
7 : VT, 60 Hz, 50% Vmid reduction
8 : High Trq, 50Hz, 25% Vmin Boost
9 : High Trq, 50Hz, 65% Vmin Boost
A : High Trq, 60 Hz, 25% Vmin Boost
B : High Trq, 60 Hz, 65% Vmin Boost
C : Const Trq, 60 Hz base, 90 Hz max
D : Const Trq, 60 Hz base, 120 Hz max
E : Const Trq, 60 Hz base, 180 Hz max
F : V/f Pattern Selection
Note:
* When A1-02 = 2 [Control Method Selection = OLV], settings 0 to E are not
available.
« Set the correct V/f pattern for the application and operation area. An incorrect V/f
pattern can decrease motor torque and increase current from overexcitation.
E1-04 Maximum Output Determined by A1-02 562
(0303) Frequency Sets the maximum output frequency for the V/f pattern. and E5-01
(Determined by A1-02
and E5-01)
EI-05  |Maximum Output 200.0 562
(0304) Voltage Sets the maximum output voltage for the V/f pattern. (200 V Class: 0.0 - 255.0
V, 400 V Class: 0.0 -
510.0 V)
E1-06 Base Frequency Determined by A1-02 562
(0305) Sets the base frequency for the V/f pattern. and E5-01
(0.0 - E1-04)
E1-07 Mid Point A Frequency Determined by A1-02 562
(0306) Sets a middle output frequency for the V/f pattern. (0.0 - E1-04)
E1-08 Mid Point A Voltage Determined by Al- 563
(0307) Sets a middle output voltage for the V/f pattern. 02, C6-01 and 02-04
(200 V Class: 0.0 - 255.0
v,
400 V Class: 0.0 - 510.0
E1-09 Minimum Output Determined by A1-02 563
(0308) Frequency Sets the minimum output frequency for the V/f pattern. and E5-01
(Determined by A1-02,
E1-04, and ES-01)
EI-10  |Minimum Output Determined by A1-02 563
(0309) Voltage Sets the minimum output voltage for the V/f pattern. (200 V Class: 0.0 to
255.0 V, 400 V Class:
0.0to 510.0 V)
El-11 Mid Point B Frequency 0.0 Hz 563
(030A) Sets a middle output frequency for the V/f pattern. (0.0 - E1-04)
Expert
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v,
400 V Class: 0.0 - 510.0
V)

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
El-12 | Mid Point B Voltage 00V 563
(030B) Sets a middle point voltage for the V/f pattern. (200 V Class: 0.0 to
Expert 255.0V, 400 V Class:
P 0.0 to 510.0 V)
El-13 Base Voltage 0.0V 563
(030C) Sets the base voltage for the V/f pattern. (200 V Class: 0.0 - 255.0
Expert V,400 V Class: 0.0 -
P 510.0 V)
€ E2: Motor Parameters
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E2-01 Motor Rated Current Determined by 02-04, 190
(030E) (FLA) Sets the motor rated current in amps. C6-01
(10% to 200% of the
drive rated current)
E2-02 | Motor Rated Slip Determined by 02-04, 564
(030F) Sets motor rated slip. -
(0.000 - 20.000 Hz)
E2-03 | Motor No-Load Current Determined by 02-04, S64
(0310) Sets the no-load current for the motor in amps when operating at the rated frequency -
and the no-load voltage. (0 to E2-01)
E2-04 Motor Pole Count 4 565
(0311) Sets the number of motor poles. (2-120)
Note:
* When 41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], the maximum value is 120.
* When 47-02 = 2 [OLV], the maximum value is 48.
E2-05 Motor Line-to-Line Determined by 02-04, 565
(0312) Resistance Sets the line-to-line resistance for the motor stator windings. -
(0.000 - 65.000 )
E2-06 | Motor Leakage Determined by 02-04, 565
(0313) Inductance Sets the voltage drop from motor leakage inductance when the motor is operating at the -
rated frequency and rated current. This value is a percentage of Motor Rated Voltage. (0.0 - 60.0%)
E2-07 Motor Saturation oLV 0.50 565
(0314) Coefficient | Sets the motor iron-core saturation coefficient at 50% of the magnetic flux. (0.00 - 0.50)
E2-08 Motor Saturation oLV 0.75 565
(0315) Coefficient 2 Sets the motor iron-core saturation coefficient at 75% of the magnetic flux. (E2-07 - 0.75)
E2-09 Motor Mechanical Loss oLV 0.0% 566
(0316) Sets the mechanical loss of the motor. It is set as a percentage of E2-11 [Motor Rated (0.0 - 10.0%)
Expert Power]. Usually it is not necessary to change this setting.
E2-10 Motor Iron Loss v/t Determined by 02-04, 566
(0317) Sets the motor iron loss. -
(0- 65535 W)
E2-11 Motor Rated Power Vit Determined by 02-04, 566
(0318) Sets the motor rated output in the units from 0/-58 [Motor Power Unit Selection]. C6-01
(0.00 - 650.00 kW)
€ E3: V/f Pattern for Motor 2
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E3-01 Motor 2 Control Mode Vit 0 567
(0319) Selection Sets the control method for motor 2. 0,2)
Note:
When you change this setting, the drive will set all parameters that are dependent on
this parameter to their default settings.
0 : V/f Control
2 : Open Loop Vector
E3-04 Motor 2 Maximum Determined by E3-01 567
(031A) Output Frequency Set the maximum output frequency for the motor 2 V/f pattern. (40.0 - 590.0 Hz)
E3-05 Motor 2 Maximum Determined by E3-01 567
(031B) Output Voltage Sets the maximum output voltage for the motor 2 V/f pattern. (200 V Class: 0.0 - 255.0
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(0.00 - 650.00 kW)

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E3-06 Motor 2 Base Frequency Determined by E3-01 567
(031C) Sets the base frequency for the motor 2 V/f pattern. (0.0 - E3-04)
E3-07  |Motor 2 Mid Point A Determined by E3-01 567
(031D) Frequency Sets a middle output frequency for the motor 2 V/f pattern. (0.0 - E3-04)
E3-08  |Motor 2 Mid Point A Determined by E3-01 567
(031E) Voltage Sets a middle output voltage for the motor 2 V/f pattern. (200 V Class: 0.0 - 255.0
v,
400 V Class: 0.0 - 510.0
E3-09  |Motor 2 Minimum Determined by E3-01 567
(031F) Output Frequency Sets the minimum output frequency for the motor 2 V/f pattern. (0.0 - E3-04)
E3-10  |Motor 2 Minimum Determined by E3-01 568
(0320) Output Voltage Sets the minimum output voltage for the motor 2 V/f pattern. (200 V Class: 0.0 - 255.0
v,
400 V Class: 0.0 - 510.0
E3-11 | Motor 2 Mid Point B 0.0 Hz 568
(0345) Frequency Sets a middle output frequency for the motor 2 V/f pattern. Set this parameter to adjust (0.0 - E3-04)
Expert the V/f pattern for the constant output range. Usually it is not necessary to change this
p parameter.
E3-12  |Motor 2 Mid Point B 0.0V 568
(0346) Voltage Sets a middle output voltage for the motor 2 V/f pattern. Set this parameter to adjust the | (200 V Class: 0.0 to
Expert V/f pattern for the constant output range. Usually it is not necessary to change this 255.0 V, 400 V Class:
P parameter. 0.0 t0 510.0 V)
E3-13 | Motor 2 Base Voltage 0.0V 568
(0347) Sets the base voltage for the motor 2 V/f pattern. Set this parameter to adjust the V/f (200 V Class: 0.0 to
Expert pattern for the constant output range. Usually it is not necessary to change this 255.0 V, 400 V Class:
p parameter. 0.0to 510.0 V)
€ E4: Motor 2 Parameters
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E4-01 Motor 2 Rated Current Determined by 02-04, 568
(0321) Sets the motor rated current for motor 2 in amps. C6-01
(10% to 200% of the
drive rated current)
E4-02  |Motor 2 Rated Slip Determined by 02-04, 569
(0322) Sets the motor rated slip for motor 2. -
(0.000 - 20.000 Hz)
E4-03  |Motor 2 Rated No-Load Determined by 02-04, 569
(0323) Current Sets the no-load current for motor 2 in amps when operating at the rated frequency and 3
the no-load voltage. (0 to E4-01)
E4-04 | Motor 2 Motor Poles 4 569
(0324) Sets the number of poles for motor 2. (2-120)
E4-05 | Motor 2 Line-to-Line Determined by 02-04, 569
(0325) Resistance Sets the line-to-line resistance for the motor 2 stator windings. B
(0.000 - 65.000 Q)
E4-06 Motor 2 Leakage Determined by 02-04, 570
(0326) Inductance Sets the voltage drop from motor 2 leakage inductance as a percentage of Motor Rated Ce-01
Voltage when motor 2 operates at the rated frequency and rated current. (0.0 - 60.0%)
E4-07 Motor 2 Saturation oLV 0.50 570
(0343) Coefficient 1 Sets the motor 2 iron-core saturation coefficient at 50% of the magnetic flux. (0.00 - 0.50)
E4-08 Motor 2 Saturation oLV 0.75 570
(0344) Coefficient 2 Sets the motor 2 iron-core saturation coefficient at 75% of the magnetic flux. (E4-07 - 0.75)
E4-09 Motor 2 Mechanical oLV 0.0% 570
(033F) Loss Sets the mechanical loss of motor 2. It is set as a percentage of E4-11 [Motor 2 Rated (0.0 - 10.0%)
Expert Power]. Usually it is not necessary to change this setting.
E4-10 Motor 2 Iron Loss Vi Determined by 02-04, 570
(0340) Sets the motor iron loss for motor 2. -
(0- 65535 W)
E4-11 Motor 2 Rated Power v/t Determined by 02-04, 570
(0327) Sets the motor rated power in the units from 0/-58 [Motor Power Unit Selection]. 3
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€ E5: PM Motor Settings

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E5-01 | PM Motor Code FFFF 571
(0329) Selection Sets the motor code for Yaskawa PM motors. The drive uses the motor code to (0000 - FFFF)
automatically set some parameters to their correct settings.
E5-02 PM Motor Rated Power Determined by 02-04, 571
(032A) Sets the PM motor rated output in the units from 01-58 [Motor Power Unit Selection]. a
(0.10 - 30.00 kW)
E5-03 Motor Rated Current Determined by 02-04, 191
(032B) (FLA) Sets the PM motor rated current (FLA). a
(10% to 200% of the
drive rated current)
E5-04 | PM Motor Pole Count 4 572
(0320) Sets the number of PM motor poles. (2-120)
Note:
When 41-02 = 5, 6 or 8 [OLV/PM, AOLV/PM or EZOLV], the maximum value is
48.
E5-05  |PM Motor Resistance 0.1000Q 572
(032D) (ohms/phase) Sets the resistance per phase of a PM motor. Set 50% of the line-to-line resistance. (0.000 - 65.000 Q)
E5-06  |PM d-axis Inductance 1.00 mH 572
(032E) (mH/phase) Sets the PM motor d-axis inductance. (0.00 - 300.00 mH)
E5-07 PM g-axis Inductance 1.00 mH 572
(032F) (mH/phase) Sets the PM motor g-axis inductance. (0.00 - 600.00 mH)
E5-09  |PM Back-EMF Vpeak 0.0 mV/(rad/sec) 572
(0331) (mV/(rad/s)) Sets the peak value of PM motor induced voltage. (0.0 - 2000.0 mV/(rad/s))
ES-24  |PM Back-EMF L-L 200 V class: 100.0 mV/ 573
(0353) Vrms (mV/rpm) Sets the RMS value for PM motor line voltage. min!
400 V class: 200.0 mV/
min-!
(0.0 - 6500.0 mV/min-!)
ES-25 Polarity Estimation 0 573
(035E) Timeout Sets the function that switches polarity for initial polarity estimation. Usually it is not 0, 1)
Expert necessary to change this setting.
0 : Disabled
1 : Enabled
€ E9: Motor Setting
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E9-01 Motor Type Selection 0 573
(11E4) Sets the type of motor. (0to2)
0 : Induction (IM)
1 : Permanent Magnet (PM)
2 : Synchronous Reluctance (SynRM)
E9-02 Maximum Speed Determined by E9-01 573
(11E5) Sets the maximum speed of the motor. (40.0 - 120.0 Hz)
E9-03  |Rated Speed Determined by E9-01 574
(11E6) Sets the rated rotation speed of the motor. (100 - 7200 min-!)
E9-04 Base Frequency Determined by E9-01 574
(11E7) Sets the rated frequency of the motor. (40.0 - 120.0 Hz)
E9-05  |Motor Rated Voltage 200 V Class: 200.0 V, 574
(11E8) Sets the rated voltage of the motor. 400 V:400.0 V
(200 V Class: 0.0 - 255.0
V,400 V Class: 0.0 -
510.0 V)
E9-06 Motor Rated Current Determined by E9-01 191
(11E9) (FLA) Sets the motor rated current in amps. and 02-04
(10% to 200% of the
drive rated current)
E9-07 Motor Rated Power Determined by E9-02 574
(11EA) Sets the motor rated output in the units from 0/-58 [Motor Power Unit Selection]. and 02-04
(0.00 - 650.00 kW)
E9-08  |Motor Pole Count 4 574
(11EB) Sets the number of motor poles. (2 to 120)
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
E9-09  |Motor Rated Slip 0.000 Hz 575
(11EC) Sets the motor rated slip. (0.000 - 20.000 Hz)
E9-10 Motor Line-to-Line Determined by 02-04 575
(11ED) Resistance Sets the line-to-line resistance for the motor stator windings. (0.000 - 65.000 )
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11.9 F: Options

€ F1: Fault Detection in PG Speed Control

No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

F1-02
(0381)

Encoder Signal Loss
Detect Sel

i
Sets the method to stop the motor or let the motor continue operating when the drive
detects PGo [Encoder (PG) Feedback Loss].
0 : Ramp to Stop
: Coast to Stop
: Fast Stop (Use C1-09)
: Alarm Only

B W N =

: No Alarm Display
Note:

When 41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

1
©0-4

576

F1-03
(0382)

Overspeed Detection
Selection

Vit

Sets the method to stop the motor or let the motor continue to operate when the drive
detects oS [Overspeed].

0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only
Note:

When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

(0-3)

576

F1-04
(0383)

Speed Deviation
Detection Select

U

Sets the method to stop the motor or let the motor continue to operate when the drive
detects dEv [Speed Deviation].

0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only
Note:

When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

(0-3)

577

F1-08
(0387)

Overspeed Detection
Level

Sets the detection level of oS [Overspeed] as a percentage when the maximum output
frequency is 100%.
Note:
* Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
—A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]

—A1-02 = 8: E9-02 [Motor Max Revolutions]
* When 41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP

Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

115%
(0 - 120%)

577

F1-09
(0388)

Overspeed Detection
Delay Time

Sets the length of time that the speed feedback must be more than the F/-08 level to
cause oS [Overspeed].

Note:

When 41-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

Determined by A1-02
(0.0-2.05s)

578

FI1-10
(0389)

Speed Deviation
Detection Level

Sets the detection level of dEv [Speed Deviation] as a percentage when the maximum
output frequency is 100%.
Note:
* Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
—A1-02 # 8 [EZOLV]: EI-04 [Maximum Qutput Frequency]
—A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]

* When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

10%
(0 - 50%)

578
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No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

Fl-11
(038A)

Speed Deviation Detect
DelayTime

Sets the length of time that the difference between the frequency reference and speed
feedback must be more than the level in F7-10 to cause dEv [Speed Deviation].

Note:

When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

0.5s
(0.0-10.0s)

578

Fl1-14
(038D)

Encoder Open-Circuit
Detect Time

Vi
Sets the length of time that the drive must not receive a pulse signal to cause PGo
[Encoder (PG) Feedback Loss].
Note:

Motor speed and load conditions can cause ov [Overvoltage] and oC [Overcurrent]
faults.

When A1-02 = 0 [Control Method Selection = V/f], set H6-01 = 3 [Terminal RP
Pulse Train Function = Speed Feedback (V/F Control)] to enable this parameter.

2.0s
(0.0 -10.0's)

578

¢ F6:

Communication Options

No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

F6-01
(03A2)

Communication Error
Selection

Sets the method to stop the motor or let the motor continue operating when the drive
detects bUS [Option Communication Error].

0 : Ramp to Stop

1 : Coast to Stop

2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only

4 : Alarm (Run at d1-04)
5 : Alarm - Ramp Stop

1
(0-3)

584

F6-02
(03A3)

Comm External Fault
(EF0) Detect

Sets the conditions at which EF0 [Option Card External Fault] is detected.
0 : Always Detected
1 : Detected during RUN Only

0,1

584

F6-03
(03A4)

Comm External Fault
(EF0) Select

Sets the method to stop the motor or let the motor continue operating when the drive
detects EF0 [Option Card External Fault].

0 : Ramp to Stop

1 : Coast to Stop

2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only

0-3)

584

F6-04
(03A5)

bUS Error Detection
Time

oLvPw
Sets the delay time for the drive to detect bUS [Option Communication Error].

Note:

When you install an option card in the drive, the parameter value changes to 0.0 s.

2.0s
(0.0-12.0s)

585

F6-06
(03A7)

Torque Reference/Limit
by Comm

oLV

Sets the function that enables and disables the torque reference and torque limit
received from the communication option.

0 : Disabled
1 : Enabled

0, 1)

585

F6-07
(03A8)

Multi-Step Ref @
NetRef/ComRef

Sets the function that enables and disables the multi-step speed reference when the
freqency reference source is NetRef or ComRef (communication option card or
MEMOBUS/Modbus communications).

0 : Disable Multi-Step References
1 : Enable Multi-Step References

(0, 1)

585

F6-08
(036A)

Comm Parameter Reset
@]Initialize

Sets the function to initialize F6-xx and F7-xx parameters when the drive is initialized
with 41-03 [Initialize Parameters].

0 : No Reset - Parameters Retained
1 : Reset Back to Factory Default

0, 1)

585

F6-10
(03B6)

CC-Link Node Address

Sets the node address for CC-Link communication. Restart the drive after you change
the parameter setting.

Note:

Be sure to set a node address that is different than all other node addresses. Do not
set this parameter to 0. Incorrect parameter settings will cause AEr [Station Address
Setting Error] errors and the L.ERR LED on the option will come on.

(0-64)

585
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No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

F6-11
(03B7)

CC-Link
Communication Speed

Sets the communication speed for CC-Link communication. Restart the drive after you
change the parameter setting.

0: 156 kbps
1: 625 kbps
2 :2.5 Mbps
3 : 5 Mbps

4:10 Mbps

0
0-4)

586

F6-14
(03BB)

BUS Error Auto Reset

oLv/pm JaoLvipm [ EzoLv

Sets the automatic reset function for bUS [Option Communication Errors].
0 : Disabled

1 : Enabled

0, 1)

586

F6-15
(0BSB)

Comm. Option
Parameters Reload

Sets the update method when you change F6-xx, F7-xx [Communication Options].
0 : Reload at Next Power Cycle

1 : Reload Now

2 : Cancel Reload Request

0-2)

586

F6-16
(0B8A)

Gateway Mode

Sets the gateway mode operation and the number of connected slave drives.
0 : Disabled

1 : Enabled: 1 Slave Drives

2 : Enabled: 2 Slave Drives

3 : Enabled: 3 Slave Drives

4 : Enabled: 4 Slave Drives

0
(0to4)

586

F6-20
(036B)

MECHATROLINK
Station Address

Sets the station address for MECHATROLINK communication. Change the parameter
then cycle power on the drive.

Note:

* The setting range changes if using MECHATROLINK-II or MECHATROLINK-
1II:
—MECHATROLINK-IT (SI-T3) range: 20 - 3F
—MECHATROLINK-III (SI-ET3) range: 03 - EF

* Be sure to set a node address that is different than all other node addresses.
Incorrect parameter settings will cause AEr [Station Address Setting Error] errors
and the L.LERR LED on the option will come on.

* The drive detects AEr errors when the station address is 20 or 3F.

0021h

(MECHATROLINK-II:

0020h - 003Fh,

MECHATROLINK-III:

0003h - 00EFh)

587

F6-21
(036C)

MECHATROLINK
Frame Size

Sets the frame size for MECHATROLINK communication. Restart the drive after you
change the parameter setting.

0 : 32byte (M-2) / 64byte (M-3)
1 : 17byte (M-2) / 32byte (M-3)

0, 1)

587

F6-22
(036D)

MECHATROLINK Link
Speed

Sets the communications speed for MECHATROLINK-II. Restart the drive after you
change the parameter setting.

Note:

This parameter is only available with the MECHATROLINK-II option.
0: 10 Mbps

1 : 4 Mbps

0, 1)

587

F6-23
(036E)

MECHATROLINK
Monitor Select (E)

Sets the MEMOBUS register used for the monitor functions of INV_CTL (drive
operation control command) and INV_I/O (drive I/O control command). Restart the
drive after you change the parameter setting.

0000h
(0000h - FFFFh)

587

F6-24
(036F)

MECHATROLINK
Monitor Select (F)

Sets the MEMOBUS register used for the monitor functions of INV_CTL (drive
operation control command) and INV_1/O (drive I/O control command). Restart the
drive after you change the parameter setting.

0000h
(0000h - FFFFh)

587

F6-25
(03C9)

MECHATROLINK
Watchdog Error Sel

Sets the method to stop the motor or let the motor continue operating when the drive
detects £5 [MECHATROLINK Watchdog Timer Err].

0 : Ramp to Stop

1 : Coast to Stop

2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only

(0-3)

588

F6-26
(03CA)

MECHATROLINK
Allowable No of Err

Sets the number of times that the option must detect a bUS alarm to cause a bUS
[Option Communication Error].

2
(2 - 10 times)

588
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No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
F6-30 | PROFIBUS-DP Node 0 588
(03CB) Address Sets the node address for PROFIBUS-DP communication. Restart the drive after you (0-125)
change the parameter setting.
Note:
Be sure to set an address that is different than all other node addresses. Do not set
this parameter to 0.
F631  |PROFIBUS-DP Clear 0 588
(03CC) Mode Selection Sets what the drive will do after it receives the Clear Mode command. 0, 1)
0 : Reset
1 : Hold Previous State
F6-32 | PROFIBUS-DP Data 0 588
(03CD) Format Select Sets the data format of PROFIBUS-DP communication. Restart the drive after you 0-5)
change the parameter setting.
0 : PPO Type
1 : Conventional
2 : PPO (bit0)
3 : PPO (Enter)
4 : Conventional (Enter)
5 : PPO (bit0, Enter)
F6-35 | CANopen Node ID 0 589
(03D0) Selection Sets the node address for CANopen communication. Restart the drive after you change (0 -126)
the parameter setting.
Note:
Be sure to set an address that is different than all other node addresses. Do not set
this parameter to 0. Incorrect parameter settings will cause AEr [Station Address
Setting Error] errors and the L.ERR LED on the option will come on.
F6-36 | CANopen 0 589
(03D1) Communication Speed | geqg e CANopen communications speed. Restart the drive after you change the (0-28)
parameter setting.
0 : Detect Automatically
1: 10 kbps
2:20 kbps
3 :50 kbps
4 : 125 kbps
5:250 kbps
6 : 500 kbps
7 : 800 kbps
8 : 1 Mbps
F6-50 | DeviceNet MAC 0 589
(03C1) Address Sets the MAC address for DeviceNet communication. Restart the drive after you change (0-64)
the parameter setting.
Note:
Be sure to set a MAC address that is different than all other node addresses. Do not
set this parameter to 0. Incorrect parameter settings will cause AEr [Station Address
Setting Error] errors and the MS LED on the option will flash.
F6-51 DeviceNet Baud Rate 0 590
(03C2) Sets the DeviceNet communications speed. Restart the drive after you change the 0-4)
parameter setting.
0: 125 kbps
1:250 kbps
2:500 kbps
3 : Adjustable from Network
4 : Detect Automatically
F6-52 | DeviceNet PCA Setting 21 590
(03C3) Sets the format of data that the DeviceNet communication master sends to the drive. (0 -255)
F6-53 | DeviceNet PPA Setting 71 590
(03C4) Sets the format of data that the drive sends to the DeviceNet communication master. (0 -255)
F6-54 DeviceNet Idle Fault 0 590
(03C5) Detection Sets the function to detect EF0 [Option Card External Fault] when the drive does not 0-4)

receive data from the DeviceNet master.
0 : Enabled

1 : Disabled, No Fault Detection

: Vendor Specific

: RUN Forward

: Reverse run

EE S )
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No. o Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
F6-55 | DeviceNet Baud Rate 0 590
(03C6) Monitor Sets the function to see the actual DeviceNet communications speed using the keypad. 0-2)
This parameter functions as a monitor only.
0: 125 kbps
1:250 kbps
2 : 500 kbps
F6-56 | DeviceNet Speed 0 591
(03D7) Scaling Sets the speed scale for DeviceNet communication. (-15-+15)
F6-57 DeviceNet Current 0 591
(03D8) Scaling Sets the current scale of the DeviceNet communication master. (-15 - +15)
F6-58 DeviceNet Torque 0 591
(03D9) Scaling Sets the torque scale of the DeviceNet communication master. (-15-+15)
F6-59 | DeviceNet Power 0 591
ets the power scale of the DeviceNet communication master. -15-+
03DA Scaling Sets th le of the DeviceN icati (15 -+15)
F6-60 | DeviceNet Voltage 0 591
(03DB) Scaling Sets the voltage scale of the DeviceNet communication master. (-15 - +15)
F6-61 DeviceNet Time Scaling 0 591
(03DC) Sets the time scale of the DeviceNet communication master. (-15 - +15)
F6-62  |DeviceNet Heartbeat 0 591
ets the heartbeat for DeviceNet communication. Set this parameter to 0 to disable the -
03DD Interval Sets the heartbeat for DeviceN ication. Set thi 0 to disable th 0-10
heartbeat function.
F6-63 | DeviceNet Network 0 591
ets the function to see the actual DeviceNet address using the keypad. This -
o03pg) ~|MACID Sets the functi he actual DeviceNet MAC address using the keypad. Thi 0-63
parameter functions as a monitor only.
F6-64 to F6-67 | Dynamic Out Assembly 0000h 591
(03DF - 03E2) |109 Param 1 to4 Sets Configurable Outputs 1 to 4 written to the MEMOBUS register. (0000h - FFFFh)
F6-68 to F6-71 | Dynamic In Assembly 0000h 592
(03E3, 03E4, | 199 Paramlto4 Sets Configurable Inputs 1 to 4 written to the MEMOBUS register. (0000h - FFFFh)
03C7, and
03C8)
F6-72 | PowerLink Node 0 592
(081B) Address Sets the node ID for PowerLink communication. (0 - 255)
Note:
Be sure to set an address that is different than all other node addresses. Do not set
this parameter to 0.
€ F7: Ethernet Options
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
F7-01  |IP Address 1 192 592
(03E5) Sets the first octet of the IP Address for the device that is connecting to the network. (0-255)
Restart the drive after you change this parameter.
Note:
When F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static]:
* Use parameters F'7-01 to F7-04 [IP Address 4] to set the IP Address. Be sure to set
a different IP address for each drive on the network.
* Also set parameters F'7-01 to F7-12.
F7-02  |IP Address 2 168 592
(03E6) Sets the second octet of the IP Address for the device that is connecting to the network. (0 -255)
Restart the drive after you change this parameter.
Note:
When F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static]:
* Use parameters F7-01 to F7-04 [IP Address 4] to set the IP Address. Be sure to set
a different IP address for each drive on the network.
* Also set parameters F7-01 to F7-12.
F7-03  |IP Address 3 1 592
(03E7) Sets the third octet of the IP Address for the device that is connecting to the network. (0 - 255)
Restart the drive after you change this parameter.
Note:
When F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static]:
* Use parameters F'7-01 to F7-04 [IP Address 4] to set the IP Address. Be sure to set
a different IP address for each drive on the network.
* Also set parameters F7-01 to F7-12.
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
F7-04  |IP Address 4 20 592
(03ES8) Sets the fourth octet of the IP Address for the device that is connecting to the network. (0 -255)
Restart the drive after you change this parameter.
Note:

When F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static]:
 Use parameters F7-01 to F7-04 [IP Address 4] to set the IP Address. Be sure to set
a different IP address for each drive on the network.

* Also set parameters F7-01 to F7-12.

F7-05 | Subnet Mask 1 255 593
(03E9) Sets the first octet of the subnet mask of the connected network. (0 -255)
Note:

Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-06 |Subnet Mask 2 255 593
(03EA) Sets the second octet of the subnet mask of the connected network. (0 -255)
Note:

Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-07 |Subnet Mask 3 255 593

(03EB) Sets the third octet of the subnet mask of the connected network. (0 -255)
Note:
Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F108 | Subnet Mask 4 ) 593

(03EC) Sets the fourth octet of the subnet mask of the connected network. (0 -255)
Note:
Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-09 | Gateway Address | 192 593

(03ED) Sets the first octet of the gateway address of the connected network. (0 -255)
Note:
Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-10 | Gateway Address 2 168 593
(03EE) Sets the second octet of the gateway address of the connected network. (0 -255)
Note:

Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-11 | Gateway Address 3 1 593

(03EF) Sets the third octet of the gateway address of the connected network. (0 -255)
Note:
Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-12 | Gateway Address 4 1 594

(03F0) Sets the fourth octet of the gateway address of the connected network. (0 -255)
Note:
Set this parameter when F7-13 = 0 [Address Mode at Startup = Static].

F7-13 | Address Mode at Startup 2 594

(03F1) Sets the method to set option card IP addresses. 0-2)
0 : Static
1:BOOTP
2 : DHCP

Note:

* The following setting values are available when using the PROFINET
communication option card (SI-EP3).
—0: Static

—2: DHCP

* When F7-13 = 0, set parameters F7-01 to F7-12 [IP Address 1 to Gateway
Address 4] to set the IP Address. Be sure to set a different IP address for each
drive on the network.

F7-14 | Duplex Mode Selection 1 594
(03F2) Sets the duplex mode setting method. 0-38)
: Half/Half
: Auto/Auto
: Full/Full

: Half/Auto
: Half/Full

: Auto/Half
: Auto/Full
: Full/Half

: Full/Auto

X NN N R WD = O
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
F7-15 Communication Speed 10 594
(03F3) Selection Sets the communications speed. (10, 100 - 102)
10 : 10/10 Mbps
100 : 100/100 Mbps
101 : 10/100 Mbps
102 : 100/10 Mbps
F7-16 | Timeout Value 0.0 595
(03F4) Sets the detection time for a communications timeout. (0.0-30.05)
Note:
Set this parameter to 0.0 to disable the connection timeout function.
F7-17 | EtherNetIP Speed 0 595
(03F5) Scaling Factor Sets the scaling factor for the speed monitor in the EtherNet/IP Class ID 2AH Object. (-15-+15)
F7-18 | EtherNet/IP Current 0 595
(03F6) Scale Factor Sets the scaling factor for the output current monitor in the EtherNet/IP Class ID 2AH (-15-+15)
Object.
F7-19 | EtherNetIP Torque 0 595
(03F7) Scale Factor Sets the scaling factor for the torque monitor in the EtherNet/IP Class ID 2AH Object. (-15 - +15)
F7-20 | EtherNet/IP Power 0 595
(03Fg) | Scaling Factor Sets the scaling factor for the power monitor in the EtherNet/IP Class ID 2AH Object. (15 -+15)
F7-21 EtherNet/IP Voltage 0 595
(03F9) Scale Factor Sets the scaling factor for the voltage monitor in the EtherNet/IP Class ID 2AH Object. (-15-+15)
F7-22 | EtherNet/IP Time 0 595
(03FA) Scaling Sets the scaling factor for the time monitor in the EtherNet/IP Class ID 2AH Object. (-15-+15)
F7-23 - F7-27 | Dynamic Out Param 1 to 0 595
(03FB - 03FF) 10 for CommCard Sets Output Assembly 116. The drive writes the values from Output Assembly 116 to
F7-28- F7-32 the MEMOBUS/Modbus address register that is stored for each parameter. The drive
will not write the values from Output Assembly 116 to the registers when the
(0370 - 0374) MEMOBUS/Modbus address is 0.
F7-33-F7-42 | Dynamic In Param 1 to 0 596
(0375 - 037E) | 10 for CommCard Sets Input Assembly 166. The drive sends the values from the MEMOBUS/Modbus
address registers stored for each parameter to Input Assembly 166. The drive returns the
default register value for the option card when the MEMOBUS/Modbus address is 0
and the value sent to Input Assembly 166 is not defined.
F7-60 | PZDI Write (Control 0 596
(0780) Word) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD1 (PPO output). PZD1 (PPO output)
functions as the STW when F7-60 = 0, 1, or 2.
F7-61 PZD2 Write (Frequency 0 596
(0781) Reference) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD2 (PPO output). PZD2 (PPO output)
functions as the HSW when F7-61 = 0, 1, or 2.
F7-62  |PZD3 Write 0 596
(0782) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD3 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD3 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-63  |PZD4 Write 0 596
(0783) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD4 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD4 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-64  |PZD5 Write 0 596
(0784) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD5 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD5 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-65  |PZD6 Write 0 596
(0785) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD6 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD6 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-66  |PZD7 Write 0 596
(0786) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD7 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD7 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-67  |PZDS§ Write 0 597
(0787) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD8 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD8 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-68  |PZD9 Write 0 597
(0788) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD9 (PPO output). A value of 0, 1, or 2 will
disable the PZD9 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus register.
F7-69  |PZDI0 Write 0 597
(0789) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD10 (PPO output). A value of 0, 1, or 2
will disable the PZD10 (PPO output) write operation to the MEMOBUS/Modbus
register.
F7-70  |PZDI Read (Status 0 597
(078A) Word) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD1 (PPO Read). PZD1 (PPO input)
functions as the ZSW when F7-70 = 0.
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No. Default
Name Description Ref.

(Hex.) (Range)
F7-71 PZD2 Read (Output 0 597
(078B) | Frequency) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD2 (PPO Read). PZD2 (PPO input)

functions as the HIW when F7-71 = 0.
F7-72  |PZD3 Read 0 597
(078C) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD3 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZD3 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-73  |PZD4 Read 0 597
(078D) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD4 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZD4 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-74  |PZDS5 Read 0 597
(078E) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD5 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZDS5 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-75  |PZD6 Read 0 598
(078F) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD6 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZD6 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-76  |PZD7 Read 0 598
(0790) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD7 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZD7 (PPO input) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-77  |PZD8 Read 0 598
(0791) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD8 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZDS8 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-78  |PZD9 Read 0 598
(0792) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD9 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZD9 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
F7-79  |PZDI0 Read 0 598
(0793) Sets the MEMOBUS/Modbus address for PZD10 (PPO Read). A value of 0 will disable

the PZD10 (PPO Read) load operation from the MEMOBUS/Modbus register.
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11.10 H: Terminal Functions

€ H1: Digital Inputs

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
HI-01 | Terminal S1 Function 40 600
(0438) Selection Sets the function for MFDI terminal S1. (1- 1FF)
Note:
The default setting is F when the drive is initialized for 3-Wire Initialization [A1-03
= 3330/
HI-02 | Terminal S2 Function 41 600
(0439) Selection Sets the function for MFDI terminal S2. (1 - 1FF)
Note:
The default setting is ~ when the drive is initialized for 3-Wire Initialization [A1-03
= 3330].
HI-03 |Terminal $3 Function 24 600
(0400) | Selection Sets the function for MFDI terminal S3. (0 - 1FF)
HI-04 |Terminal S4 Function 14 600
(0401 |Selection Sets the function for MFDI terminal S4. (0 - 1FF)
HI-05 |Terminal S5 Function 3 600
(0402) Selection Sets the function for MFDI terminal S5. (0 - IFF)
Note:
The default setting is 0 when the drive is initialized for 3-Wire Initialization [A1-03
= 3330/
HI-06 | Terminal 6 Function 4 600
(0403) Selection Sets the function for MFDI terminal S6. (0 - 1FF)
Note:
When you initialize the drive for 3-Wire Initialization [A1-03 = 3330], the default
setting is 3.
H1-07  |Terminal 7 Function 6 601
(0404) Selection Sets the function for MFDI terminal S7. (0 - 1FF)
Note:
When you initialize the drive for 3-Wire Initialization [A1-03 = 3330], the default
setting is 4.
H1-21 Termir}al S1 Function F 601
(0B70) | Selection2 Sets the second function for MFDI terminal S1. (1-19F)
H1-22  |Terminal S2 Function F 601
(0B71) Select 2 Sets the second function for MFDI terminal S2. (1-19F)
HI-23 | Terminal S3 Function F 601
(0B72) Selection 2 Sets the second function for MFDI terminal S3. (1-19F)
HI-24 | Terminal 4 Function F 601
(0B73) Selection 2 Sets the second function for MFDI terminal S4. (1-19F)
H1-25 Terminal S5 Function F 601
(0B74) Selection 2 Sets the second function for MFDI terminal S5. (1-19F)
H1-26 Terminal S6 Function F 602
(0B75) Selection 2 Sets the second function for MFDI terminal S6. (1-19F)
H1-27 Terminal S7 Function F 602
(0B76) Selection 2 Sets the second function for MFDI terminal S7. (1-19F)
HI-40  |Mbus Reg 15C0h bit0 F 602
(0B54) Input Func Selects MFDI function assigned to bit 0 of the MEMOBUS register /5C0 (Hex.). (1-19F)
Hi-41  |Mbus Reg 15C0h bitl F 602
(0B55) Input Func Selects MFDI function assigned to bit I of the MEMOBUS register /5C0 (Hex.). (1-19F)
H1-42 | Mbus Reg 15C0h bit2 F 602
(0B56) Input Fune Selects MFDI function assigned to bit 2 of the MEMOBUS register 15C0 (Hex.). (1-19F)
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B H1-xx: MFDI Setting Values

Setting Value

Function

Description

Ref.

0

3-Wire Sequence

Sets the direction of motor rotation for 3-wire sequence.

602

LOCAL/REMOTE
Selection

Sets drive control for the keypad (LOCAL) or an external source (REMOTE).
ON: LOCAL
OFF : REMOTE

603

External Reference 1/2
Selection

Sets the drive to use Run command source 1/2 or Reference command source 1/2 when in REMOTE Mode.
ON : b1-15 = [Frequency Reference Selection 2], b1-16 [Run Command Selection 2]
OFF : b1-01 = [Frequency Reference Selection 1], b1-02 [Run Command Selection 1]

604

Multi-Step Speed
Reference 1

Uses speed references d/-01 to d1-16 to set a multi-step speed reference.

604

Multi-Step Speed
Reference 2

Uses speed references d1-01 to d1-16 to set a multi-step speed reference.

604

Multi-Step Speed
Reference 3

Uses speed references d1-01 to d1-16 to set a multi-step speed reference.

604

Jog Reference Selection

Sets the drive to use the JOG Frequency Reference (JOG command) set in d/-17. The JOG Frequency Reference
(JOG command) overrides Frequency References / to 16 (d1-01 to d1-16).

604

Accel/Decel Time
Selection 1

Sets the drive to use Acceleration/Deceleration Time 1 [C1-01, C1-02] or Acceleration/Deceleration Time 2 [C1-
03, C1-04].

604

Baseblock Command
N.O.)

Sets the command that stops drive output and coasts the motor to stop when the input is ON.
ON : Baseblock (drive output stop)
OFF : Normal operation

604

Baseblock Command
N.C)

Sets the command that stops drive output and coasts the motor to stop when the input terminal is OFF.
ON : Normal operation
OFF : Baseblock (drive output stop)

605

Accel/Decel Ramp Hold

Momentarily pauses motor acceleration and deceleration when the terminal is turned ON, retains the output
frequency that was stored in the drive at the time of the pause, and restarts motor operation.

605

Overheat Alarm (oH2)

Sets the drive to display an oH2 [Drive Overheat Warning] alarm when the input terminal is ON. The alarm does
not have an effect on drive operation.

Analog Terminal Enable
Selection

Sets the command that enables or disables the terminals selected in H3-14 [Analog Input Terminal Enable Sel].
ON : Input to the terminal selected with /73-74 is enabled
OFF : Input to the terminal selected with /3-74 is disabled

605

ASR Integral Reset

Sets the command to reset the integral value and use PI control or P control for the speed control loop.
ON : P control
OFF : PI control

606

Not Used

Use this setting for unused terminals or to use terminals in through mode.

606

10

Up Command

Sets the command to use a push button switch to increase the drive frequency reference. You must also set Setting
11 [Down Command].

ON : Increases the frequency reference.
OFF : Holds the current frequency reference.

606

Down Command

Sets the command to use a push button switch to decrease the drive frequency reference. You must also set Setting
10 [Up Command].

ON : Decreases the frequency reference.
OFF : Holds the current frequency reference.

607

12

Forward Jog

Sets the command to operate the motor in the forward direction at the Jog Frequency set in d/-17 [Jog Reference].

608

Reverse Jog

Sets the command to operate the motor in reverse at the Jog Frequency set in d1-17 [Jog Reference].

608
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Setting Value

Function

Description

Ref.

14

Fault Reset Procedure

oLv/PmJaoLvien [ EzoLY
Sets the command to reset the current fault when the Run command is inactive.
Note:

The drive ignores the fault reset command when the Run command is active. Remove the Run command
before trying to reset a fault.

608

Fast Stop (N.O.)

Sets the command to ramp to stop in the deceleration time set in C/-09 [Fast Stop Time] when the input terminal is
activated while the drive is operating.

609

Motor 2 Selection

Sets the command for the drive to operate motor 1 or motor 2. Stop the motors before switching.
ON : Operate motor 2
OFF : Operate motor 1

609

Fast Stop (N.C.)

Sets the command to ramp to stop in the deceleration time set in C/-09 [Fast Stop Time] when the input terminal is
activated while the drive is operating.

610

Timer Function

Sets the command to start the timer function. Use this setting with Timer Output [H2-xx = 12].

610

PID Disable

Sets the command to disable PID control when b5-01 = I to 8 [PID Mode Setting = Enabled].
ON : PID control disabled
OFF : PID control enabled

610

Accel/Decel Time
Selection 2

Set this function and Hl-xx = 7[Accel/Decel Time Selection 1] together. Sets the drive to use Acceleration/
Deceleration Time 3 [CI1-05, C1-06] or Acceleration/Deceleration Time 4 [C1-07, C1-08].

610

Programming Lockout

Sets the command to prevent parameter changes when the terminal is OFF.
ON : Programming Lockout
OFF : Parameter Write Prohibit

610

1E

Reference Sample Hold

Sets the command to sample the frequency reference at terminal Al or A2, and hold the frequency reference at that
frequency.

611

20 to 2F

External fault

Sets a command to stop the drive when a failure or fault occurs on an external device.
20 : External Fault (NO-Always-Ramp)
21 : External Fault (NC-Always-Ramp)
22 : External Fault (NO-@Run-Ramp)
23 : External Fault (NC-@Run-Ramp)
24 : External Fault (NO-Always-Coast)
25 : External Fault (NC-Always-Coast)
26 : External Fault (NO-@Run-Coast)
27 : External Fault (NC-@Run-Coast)
28 : External Fault (NO-Always-FStop)
29 : External Fault (NC-Always-FStop)
2A : External Fault (NO-@Run-FStop)
2B : External Fault (NC-@Run-FStop)
2C : External Fault (NO-Always-Alarm)
2D : External Fault (NC-Always-Alarm)
2E : External Fault (NO-@Run-Alarm)
2F : External Fault (NC-@Run-Alarm)

611

30

PID Integrator Reset

Sets the command to reset and hold the PID control integral to 0 when the terminal is ON.

612

31

PID Integrator Hold

Sets the command to hold the integral value of the PID control while the terminal is activated.

612

32

Multi-Step Speed
Reference 4

Uses speed references d1-01 to d1-16 to set a multi-step speed reference.

612

34

PID Soft Starter Disable

oLv/PmJaoLvien [ EzoLY
Sets the PID soft starter function.

ON : No

OFF : Yes

612

35

PID Input (Error) Invert

Sets the command to turn the terminal ON and OFF to switch the PID input level (polarity).

613

3E

PID Setpoint Selection 1

Set this function and H1-xx = 3F [PID Setpoint Selection 2] together. Sets the function to switch the PID setpoint
to b5-58 to b5-60 [PID Setpoint 2 to 4].

613
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Setting Value Function Description Ref.

3F PID Setpoint Selection 2 613

Set this function and HI-xx = 3E [PID Setpoint Selection 1] at the same time. Sets the function to switch the PID
setpoint to b5-58 to b5-60 [PID Setpoint 2 to 4].

40 Forward RUN (2-Wire) 613

Sets the Forward Run command for 2-wire sequence 1. Set this function and H/-xx = 41 [Reverse Run Command
(2-Wire Seq)] at the same time.

ON : Forward Run
OFF : Run Stop

Note:
« If you activate the Forward Run command terminal and the Reverse Run command terminal, the drive will
detect minor fault/alarm EF [FWD/REV Run Command Input Error] and the motor will ramp to stop.

« Initialize the drive with a 2-wire sequence to set the Forward Run command to terminal S1.
* This function will not operate at the same time as HI-xx = 42, 43 [Run Command/FWD/REV Command (2-
Wire Seq 2)].

41 Reverse RUN (2-Wire) 613

Sets the Forward Run command for 2-wire sequence 1. Set this function and HI-xx = 40 [Forward Run Command
(2-Wire Seq)] at the same time.

ON : Reverse Run
OFF : Run Stop

Note:
« If you activate the Forward Run command terminal and the Reverse Run command terminal, the drive will
detect minor fault/alarm EF [FWD/REV Run Command Input Error] and the motor will ramp to stop.

« Initialize the drive with a 2-wire sequence to set the Reverse Run command to terminal S2.
* This function will not operate at the same time as HI-xx = 42, 43 [Run Command/FWD/REV Command (2-
Wire Seq 2)].

42 Run Command (2-Wire 614

Sequence 2) Sets the Run command for 2-wire sequence 2. Set this function and HI-xx = 43 [FWD/REV Command (2-Wire Seq
2)] at the same time.

ON : Run
OFF : Stop
Note:

This function will not operate at the same time as HI-xx = 40, 41 [Forward/Reverse Run Command (2-Wire
Seq)].

43 FWD/REV (2-Wire 614

Sequence 2)

Sets the direction of motor rotation for 2-wire sequence 2. Set this function and H/-xx = 42 [Run Command (2-
Wire Sequence 2)] together.

ON : Reverse run
OFF : Forward run
Note:

This function will not operate at the same time as H-xx = 40, 41 [Forward/Reverse Run Command (2-Wire
Seq)].

44 Offset Frequency 1 614

Sets the function to add the offset frequency set in d7-01 [Offset Frequency 1] to the frequency reference when the
terminal activates.

55| Offset Frequency 2 614

Sets the function to add the offset frequency set in d7-02 [Offset Frequency 2] to the frequency reference when the
terminal activates.

46 Offset Frequency 3 614

Sets the function to add the offset frequency set in d7-03 [Offset Frequency 3] to the frequency reference when the
terminal activates.

47 Node Setup (CANopen) 614

Sets the function in CANopen communications to start the Node Setup function to set the drive node address from
the host controller.

60 DC Injection Braking 615

Command Sets the command to use DC Injection Braking to stop the motor.
Note:
When 41-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], this function is available only when you use a PM
motor.

61 Speed Search from Fmax OLV/PMJAOLVIPM ] EZOLV 615

Sets the function to start speed search using an external reference although 63-01 = 0 [Speed Search Selection at
Start = Disabled].

Note:

The drive will detect oPE03 [Multi-Function Input Setting Err] when HI-xx = 61 and 62 are set at the same
time.

62 Speed Search from Fref 615

Sets the function to use an external reference to start speed search although b3-01 = 0 [Speed Search Selection at
Start = Disabled].

Note:

The drive will detect oPE03 [Multi-Function Input Setting Err] when HI-xx = 61 and 62 are set at the same
time.

63 Field Weakening V/ 615

Sets the function to send the Field Weakening Level and Field Weakening Frequency Limit commands set in d6-
01[Field Weakening Level] and d6-02 [Field Weakening Frequency Limit] when the input terminal is activated.
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Setting Value

Function

Description

Ref.

65

KEB Ride-Thru 1
Activate (N.C.)

Sets operation of the KEB1 function through the KEB Ride-Thru 1 (N.C.).
ON : Normal operation
OFF : Deceleration during momentary power loss

615

66

KEB Ride-Thru 1
Activate (N.O.)

Sets operation of the KEB1 function through the KEB Ride-Thru 1 (N.O.).
ON : Deceleration during momentary power loss
OFF : Normal operation

616

67

Communications Test
Mode

Set the function for the drive to self-test RS-485 serial communications operation.

616

68

High Slip Braking

\i

Sets the command to use high-slip braking to stop the motor.

616

6A

Drive Enable

Sets the function to show dnE [Drive Enabled] on the keypad and ignore Run commands when the terminal is
OFF.

616

75

Up 2 Command

Sets the function to increase the frequency reference bias value to accelerate the motor when the terminal is
activated. Set this function and H/-xx = 76 [Down 2 Command] together.

Note:

When you use this function, use d4-08 and d4-09 [Up/Down 2 Bias Upper Limit/Lower Limit] to set the
optimal bias limit value.

616

76

Down 2 Command

Sets the function to decrease the frequency reference bias value to decelerate the motor when the terminal is
activated. Set this function and HI1-xx = 75 [Up 2 Command)] at the same time.

Note:

When you use this function, use d4-08 and d4-09 [Up/Down 2 Bias Upper Limit/Lower Limit] to set the
optimal bias limit value.

77

ASR Gain (C5-03)
Select

Sets the function to switch the ASR proportional gain set in C5-01 [ASR Proportional Gain 1] and C5-03 [ASR
Proportional Gain 2].

ON : C5-03
OFF : C5-01

618

TA

KEB Ride-Thru 2
Activate (N.C.)

Sets operation of the KEB2 function through the KEB Ride-Thru 2 (N.C.).
ON : Normal operation
OFF : Deceleration during momentary power loss

618

7B

KEB Ride-Thru 2
Activate (N.O.)

Sets operation of the KEB2 function through the KEB Ride-Thru 2 (N.O.).
ON : Deceleration during momentary power loss
OFF : Normal operation

618

7C

Short Circuit Braking
(N.O.)

Sets operation of Short Circuit Braking (N.O.).
ON : Short Circuit Braking is enabled.
OFF : Normal operation
Note:
When 41-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], this function is available only when you use a PM

618

7D

Short Circuit Braking
(N.C.)

motor.

Sets operation of Short Circuit Braking (N.C.).
ON : Normal operation
OFF : Short Circuit Braking is enabled.

Note:

When A1-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], this function is available only when you use a PM
motor.

619

7E

Reverse Rotation
Identifier

\ii

Set the motor rotation direction when you use Simple Closed Loop V/f Control method.
ON : Reverse run
OFF : Forward run

619

7F

PID Bi-Directional
Enable

Sets operation of the PID Bi-Directional function.
ON : Enabled
OFF : Disabled

619

90 - 96

DWEZ Digital Inputs 1
to7

Sets digital inputs used with DriveWorksEZ. Refer to the DriveWorksEZ online manual for more information.

619
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Setting Value Function Description Ref.
oF DWEZ Disable 619
Sets operation of the DriveWorksEZ program saved in the drive.
ON : No
OFF : Yes
Note:

Set A1-07 = 2 [DriveWorksEZ Function Selection = Digital input] to enable this function.

101 to 19F  |Inverse Input of 1 to 9F | Sets the function of the selected MFDI to operate inversely. To select the function, enter “1xx”, where the “xx” is 620
the function setting value.

Note:
You cannot use inverse input for all functions. Refer to Table 12.55 for more information.

€ H2: Digital Outputs

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H2-01 Term MA/MB-MC E 622
(040B) | Function Selection Sets the function set for MEDO terminal MA-MC or MB-MC. (0 - 1FF)
Note:

Set this parameter to /' when the terminal is not being used or to use the terminal in
through mode.

H2-02 | Term PI-C1 Function 0 622
(040C) | Selection Sets the function for MFDO terminal P1-C1. (0 - IFF)
Note:

Set this parameter to F when the terminal is not being used or to use the terminal in
through mode.

H2-03 | Term P2-C2 Function 2 622
(040D) Selection Sets the function for MFDO terminal P2-C2. (0 - 1FF)
Note:

Set this parameter to /' when the terminal is not being used or to use the terminal in
through mode.

H2-06 | Watt Hour Output Unit 0 622
(0437) Selection Sets the unit for the output signal when H2-01 to H2-03 = 39 [MFDO Function 0-4)

Selection = Watt Hour Pulse Output].
0: 0.1 kWh units

1 : 1 kWh units

2 : 10 kWh units

3: 100 kWh units

4 : 1000 kWh units
H2-07  |Modbus Register 1 0001 623
(0B3A) | Address Select Sets the address of the MEMOBUS/Modbus register output to the MFDO terminal. (0001 - 1FFF)
H2-08  |Modbus Register 1 Bit 0000 623
(0B3B) Select Sets the bit of the MEMOBUS/Modbus register output to the MFDO terminal. (0000 - FFFF)
H2-09 Modbus Register 2 0001 623
(0B3C) | Address Select Sets the address of the MEMOBUS/Modbus register output to the MFDO terminal. (0001 - 1FFF)
H2-10  |Modbus Register 2 Bit 0000 623
(0B3D) Select Sets the bit of the MEMOBUS/Modbus register output to the MFDO terminal. (0000 - FFFF)
H2-20 Comparator 1 Monitor 102 624
(1540) Selection Sets the monitor number for comparator 1. Set the x-xx part of the Ux-xx [Monitor]. For (000 - 999)

example, set H2-20 = 102 to monitor U1-02 [Output Frequency].
H2-21 Comparator 1 Lower 0.0% 624
(1541) Limit Sets the lower limit detection level for comparator 1 when the full scale analog output (0.0 - 300.0%)

for the monitor selected in H2-20 [Comparator 1 Monitor Selection] is the 100% value.
H2-22 Comparator 1 Upper 0.0% 624
(1542) Limit Sets the upper limit detection level for comparator 1 when the full scale analog output (0.0 - 300.0%)

for the monitor selected in H2-20 [Comparator 1 Monitor Selection] is the 100% value.
H2-23 Comparator 1 Hysteresis 0.0% 624
(1543) Sets the hysteresis level for comparator 1 as a percentage of the full scale analog output (0.0 - 10.0%)

for the monitor selected in H2-20 [Comparator 1 Monitor Selection].
H2-24 Comparator 1 On-Delay 0.0s 624
(1544) Time Sets the on-delay time for comparator 1. (0.0 - 600.0 s)
H2-25 | Comparator 1 Off-Delay 0.0s 624
(1545) Time Sets the off-delay time for comparator 1. (0.0 - 600.0 s)
H2-26 Comparator 2 Monitor 103 625
(1546) Selection Sets the monitor number for comparator 2. Set the x-xx part of the Ux-xx [Monitor]. For (000 - 999)

example, set H2-26 = 103 to monitor U/-03 [Output Current].
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H2-27 | Comparator 2 Lower 0.0% 625
(1547) Limit Sets the lower limit detection level for comparator 2 as a percentage of the full scale (0.0 - 300.0%)
analog output for the monitor selected in H2-26 [Comparator 2 Monitor Selection].
H2-28 Comparator 2 Upper 0.0% 625
(1548) Limit Sets the upper limit detection level for comparator 2 as a percentage of the full scale (0.0 - 300.0%)
analog output for the monitor selected in H2-26 [Comparator 2 Monitor Selection].
H2-29 Comparator 2 Hysteresis 0.0% 625
(1549) Sets the hysteresis level for comparator 2 as a percentage of the full scale analog output (0.0 - 10.0%)
for the monitor selected in H2-26 [Comparator 2 Monitor Selection].
H2-30 Comparator 2 On-Delay 0.0s 625
(154A) Time Sets the on-delay time for comparator 2. (0.0 - 600.0 s)
H2-31 Comparator 2 Off-Delay 0.0 625
(154B) Time Sets the off-delay time for comparator 2. (0.0 - 600.0 s)
H2-32 Comparator 1 Filter 0.0s 626
(159A) Time Sets the time constant that is applied to the primary delay filter used for the analog (0.0-10.05)
output of the monitor selected with H2-20 [Comparator 1 Monitor Selection].
H2-33 Comparator] Protection 4 626
(159B) Selection Sets drive operation when it detects CP1 [Comparatorl Limit Fault]. 0-4)
0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only
4 : Digital Output Only
H2-34 Comparator 2 Filter 0.0s 626
(159C) Time Sets the time constant that is applied to the primary delay filter used for the analog (0.0-10.0s)
output of the monitor selected with /2-26 [Comparator 2 Monitor Selection].
H2-35 Comparator2 Protection 4 626
ets drive operation when 1t detects omparator2 Limit Fault]. -
159D Selection Sets dri ion when it detects CP2 [C: 2 Limit Faul 0-4
0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only
4 : Digital Output Only
H2-36 Comparator | Ineffective 0.0s 627
(159E) Time Sets the length of time that CP/ [Comparator] Limit Fault] is disabled. (0.0 - 1000.0 s)
H2-37 Comparator 2 Ineffective 0.0s 627
(159F) Time Sets the length of time that CP2 [Comparator2 Limit Fault] is disabled. (0.0 - 1000.0 s)
H2-40 | Mbus Reg 15EOh bit0 F 627
(0B58) Output Func Sets the MFDO for bit 0 of MEMOBUS register 15E0 (Hex.). (0 - 1FF)
H2-41 Mbus Reg 15EOh bitl F 627
(0B59) Output Func Sets the MFDO for bit 1 of MEMOBUS register 15E0 (Hex.). (0 - 1FF)
H2-42  |Mbus Reg 15EOh bit2 F 627
(0B5A) Output Func Sets the MFDO for bit 2 of MEMOBUS register 15E0 (Hex.). (0 - 1FF)
H2-60 | Term MA,MB,MC F 627
(1B46) Secondary Function Sets the second function for terminal MA/MB-MC. Outputs the logical calculation (0 - FF)
Expert results of the terminals assigned to functions by H2-01 [Term MA,MB,MC Function
P Selection].
H2-61 | Term MA,MB,MC 0 627
(1B47) Logical Operation Sets the logical operation for the functions set in H2-01 [Term MA,MB,MC Function (0-8)
Expert Selection] and H2-60 [Term MA,MB,MC Secondary Function].
H2-62 | Term MA,MB,MC 0.1s 628
(1B48) Minimum ON Time Sets the minimum ON time that the drive uses to output the logical calculation results (0.0-25.05)
Expert from terminal MA/MB-MC.
H2-63 | Terminal P1 Secondary F 628
(1B49) Function Sets the second function for terminal P1-C1. Outputs the logical calculation results of (0 - FF)
Expert the terminals assigned to functions by H2-02 [Term P1 Function Selection].
H2-64 | Terminal P1 Logical 0 628
(1B4A) Operation Sets the logical operation for the functions set in H2-02 [Term P1 Function Selection] (0-8)
Expert and H2-63 [Terminal P1 Secondary Function].
H2-65 | Terminal P1 Minimum 0.1s 628
(1B4B) ON Time Sets the minimum ON time used to output the logical calculation results from terminal (0.0-25.05)
P1-Cl.
Expert
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No.
(Hex.)

Name

Default

Description (Range)

Ref.

H2-66
(1B4C)
Expert

Terminal P2 Secondary
Function

F

Sets the second function for terminal P2-C2. Outputs the logical calculation results of (0 - FF)

the terminals assigned to functions by H2-03 [Term P2 Function Selection].

628

H2-67
(1B4D)
Expert

Terminal P2 Logical
Operation

0

Sets the logical operation for the functions set in 42-03 [Term P2 Function Selection] (0-28)

and H2-66 [Terminal P2 Secondary Function].

H2-68
(1B4E)
Expert

Terminal P2 Minimum
ON Time

Sets the minimum ON time used to output the logical calculation results from terminal
P2-C2.

0.1s
0.0-25.05)

628

B H2-xx: MFDO Setting Values

Setting Value

Function

Description

Ref.

0

During Run

The terminal activates when the Run command is input and when the drive is outputting voltage.
ON : Drive is running
OFF : Drive is stopping

629

Zero Speed

The terminal activates when the output frequency is less than the value of E7-09 [Minimum Output Frequency] or
b2-01 [DC Injection/Zero SpeedThreshold].

Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the reference.

A1-02 Setting Control Method Selection Parameter Used as the Reference

0 \% EI1-09

2 OLV b2-01

5 OLV/PM EI1-09

6 AOLV/PM EI1-09

8 EZOLV E1-09

ON : Output frequency < value of E7-09 or b2-01.
OFF : Output frequency > value of E/-09 or b2-01.

629

Speed Agree 1

The terminal activates when the output frequency is in the range of the frequency reference + L4-02 [Speed Agree
Detection Width].

ON : The output frequency is in the range of “frequency reference + L4-02”.
OFF : The output frequency does not align with the frequency reference although the drive is running.

629

User-Set Speed Agree 1

The terminal activates when the output frequency is in the range of L4-01 [Speed Agree Detection Level] + L4-02
[Speed Agree Detection Width] and in the range of the frequency reference + L4-02.

Note:

The detection function operates in the two motor rotation directions. The drive uses the L4-0/ value as the
forward/reverse detection level.
ON : The output frequency is within the range as defined by the result of “L4-01 + L4-02” and the range of
frequency reference + L4-02.

OFF : The output frequency is not in the range of “L4-01 + L4-02” nor the range of frequency reference + L4-02.

630

Frequency Detection 1

The terminal deactivates when the output frequency is higher than the value of L4-01 [Speed Agree Detection
Level] + L4-02 [Speed Agree Detection Width]. After the terminal turns off, the terminal continues to remain off
until the output frequency reaches the level set with L4-01.
Note:
The detection function operates in the two motor rotation directions. The drive uses the L4-01 value as the
forward/reverse detection level.
ON : The output frequency is less than the value of L4-01 or does not exceed the value of L4-01 + L4-02.

OFF : The output frequency is higher than the value of L4-01 + L4-02.

Frequency Detection 2

The terminal activates when the output frequency is higher than the value of L4-01 [Speed Agree Detection Level].
After the terminal activates, the terminal stays activated until the output frequency is at the value of L4-01 - L4-02.

Note:

The detection function operates in the two motor rotation directions. The drive uses the L4-01 value as the
forward/reverse detection level.
ON : The output frequency is higher than the value of L4-01.

OFF : The output frequency is less than the value of “L4-01 - L4-02,” or it does not exceed the value of L4-01.

Drive ready

The terminal activates when the drive is ready and running.

376
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Setting Value

Function

Description

Ref.

7

DC Bus Undervoltage

The terminal activates when the DC bus voltage or control circuit power supply is less than the voltage set with
L2-05 [Undervoltage Detection Lvl (Uvl)]. The terminal also turns on when there is a fault with the DC bus
voltage.

ON : The DC bus voltage is less than the setting value of L2-05.
OFF : The DC bus voltage is more than the setting value of L2-05.

631

During Baseblock (N.O.)

The terminal turns on during baseblock. When the drive is in baseblock, the drive output transistor stops switching
and does not make DC bus voltage.

ON : During baseblock
OFF : The drive is not in baseblock.

632

Frequency Reference
from Keypad

Shows the selected frequency reference source.
ON : The keypad is the frequency reference source.
OFF : Parameter b1-01 or b1-15 [Frequency Reference Selection I or 2] is the frequency reference source.

632

Run Command Source

Shows the selected Run command source.
ON : The keypad is the Run command source.
OFF : Parameter b/-02 or b1-16 [Run Command Selection 1 or 2] is the Run command source.

Torque Detection 1
N.O))

The terminal activates when the drive detects overtorque or undertorque.

ON : The output current/torque > L6-02 [Torque Detection Level 1], or < L6-02 for longer than the time set with
L6-03 [Torque Detection Time 1].

632

Frequency Reference
Loss

The terminal activates when the drive detects a loss of frequency reference.

632

Braking Resistor Fault

The terminal activates when the mounting-type braking resistor is overheating or when there is a braking transistor
fault.

632

Fault

The terminal activates when the drive detects a fault.
Note:
The terminal will not activate for CPF00 and CPF01 [Control Circuit Error] faults.

Not Used

Use this setting for unused terminals or to use terminals in through mode. Also use this setting as the PLC contact
output via MEMOBUS/Modbus or the communication option. This signal does not function if signals from the
PLC are not configured.

633

Alarm

The terminal turns on when the drive detects a minor fault.

633

Fault Reset Command
Active

The terminal turns on when the drive receives the Reset command from the control circuit terminal, serial
communications, or the communication option.

633

Timer Output

Use this setting when the drive uses the timer function as an output terminal.

633

Speed Agree 2

The terminal activates when the output frequency is in the range of the frequency reference + L4-04 [Speed Agree
Detection Width(+/-)].

Note:

The detection function operates in the two motor rotation directions.
ON : The output frequency is in the range of “frequency reference + L4-04”.

OFF : The output frequency is not in the range of “frequency reference + L4-04".

633

User-Set Speed Agree 2

The terminal activates when the output frequency is in the range of L4-03 [Speed Agree Detection Level(+/-)]
L4-04 [Speed Agree Detection Width(+/-)] and in the range of the frequency reference + L4-04.

Note:

The detection level set with L4-03 is a signed value. The drive will only detect in one direction.
ON : The output frequency is in the range of “L4-03 + L4-04" and the range of frequency reference + L4-04.

OFF : The output frequency is not in the range of “L4-03 + L4-04” nor the range of frequency reference + L4-04.

633

Frequency Detection 3

The terminal deactivates when the output frequency is higher than the value of “L4-03 [Speed Agree Detection
Level(+/-)] + L4-04 [Speed Agree Detection Width(+/-)]”. After the terminal deactivates, the terminal stays
deactivated until the output frequency is at the value of L4-03.

Note:

The detection level set with L4-03 is a signed value. The drive will only detect in one direction.
ON : The output frequency is less than the value of L4-03 or does not exceed the value of L4-03 + L4-04.

OFF : The output frequency is higher than the value of L4-03 + L4-04.
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Setting Value

Function

Description

Ref.

16

Frequency Detection 4

The terminal activates when the output frequency is higher than the value of L4-03 [Speed Agree Detection
Level(+/-)]. After the terminal activates, the terminal stays activated until the output frequency is at the value of
L4-03 - L4-04.

Note:

The detection level set with L4-03 is a signed value. The drive will only detect in one direction.
ON : The output frequency is higher than the value of L4-03.

OFF : The output frequency is less than the value of “L4-03 - L4-04,” or it does not exceed the value of L4-03.

634

17

Torque Detection 1
(N.C)

The terminal deactivates when the drive detects overtorque or undertorque.

OFF : The output current/torque is more than the torque value set with L6-02 [Torque Detection Level 1], or the
level is less than the torque value set with L6-02 [Torque Detection Level 1] for longer than the time set with L6-03
[Torque Detection Time 1].

635

18

Torque Detection 2
(N.O.)

The terminal activates when the drive detects overtorque or undertorque.

ON : The output current/torque is more than the torque value set with L6-05 [Torque Detection Level 2], or the
level is less than the torque value set with L6-05 [Torque Detection Level 2] for longer than the time set with L6-06
[Torque Detection Time 2].

635

19

Torque Detection 2
N.C)

The terminal deactivates when the drive detects overtorque or undertorque.

OFF : The output current/torque is more than the torque value set with L6-05 [Torque Detection Level 2], or the
level is less than the torque value set with L6-05 [Torque Detection Level 2] for longer than the time set with L6-06
[Torque Detection Time 2].

635

1A

During reverse

The terminal activates when the motor operates in the reverse direction.
ON : The motor is operating in the reverse direction.
OFF : The motor is operating in the forward direction or the motor stopped.

636

During Baseblock (N.C.)

The terminal deactivates during baseblock. When the drive is in baseblock, the drive output transistor stops
switching and does not make DC bus voltage.

ON : The drive is not in baseblock.
OFF : During baseblock

636

Motor 2 Selected

U

The terminal activates when motor 2 is selected.
ON : Motor 2 Selection

OFF : Motor 1 Selection

636

Executing Auto-Restart

The terminal activates when the Auto Restart function is trying to restart after a fault.

636

Motor Overload Alarm
(oL1)

The terminal activates when the electronic thermal protection value of the motor overload protective function is a
minimum of 90% of the detection level.

636

20

Drive Overheat Pre-
Alarm (oH)

The terminal activates when the drive heatsink temperature is at the level set with L8-02 [Overheat Alarm Level].

637

21

Safe Torque OFF

The terminal activates (safety stop state) when the safety circuit and safety diagnosis circuit are operating correctly
and when terminals H1-HC and H2-HC are OFF (Open).

ON : Safety stop state
OFF : Safety circuit fault or RUN/READY

637

22

Mechanical Weakening
Detection

The terminal activates when the drive detects mechanical weakening.

2F

Maintenance
Notification

The terminal activates when drive components are at their estimated maintenance period.
Tells the user about the maintenance period for these items:

* IGBT

* Cooling fan

« Capacitor

* Soft charge bypass relay

637

30

During Torque Limit

The terminal activates when the torque reference is the torque limit set with L7 parameters or H3-02 or H3-10
[MFAI Function Selection].

637

37

During Frequency
Output

The terminal activates when the drive outputs frequency.
ON : The drive outputs frequency.
OFF : The drive does not output frequency.

637

38

Drive Enabled

This terminal activates when the HI-xx = 64 [Drive Enable] terminal activates.

638

39

Watt Hour Pulse Output

Outputs the pulse that shows the watt hours.

638
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Setting Value

Function

Description

Ref.

3C

LOCAL Control
Selected

The terminal activates when the Run command source or frequency reference source is LOCAL.
ON: LOCAL
OFF : REMOTE

638

3D

During Speed Search

The terminal activates when the drive is doing speed search.

638

3E

PID Feedback Low

The terminal activates when the drive detects FbL [PID Feedback Loss].

638

3F

PID Feedback High

The terminal activates when the drive detects FbH [Excessive PID Feedback].

639

4A

During KEB Ride-Thru

The activates during KEB Ride-Thru.

639

4B

During Short Circuit
Braking

The terminal activates during Short Circuit Braking.
Note:
When 41-02 = 8 [Control Method Selection = EZOLV], this function is available when you use a PM motor.

639

4C

During Fast Stop

The terminal activates when the fast stop is in operation.

639

4D

oH Pre-Alarm Time
Limit

The terminal activates when L8-03 = 4 [Overheat Pre-Alarm Selection = Operate at Reduced Speed (L8-19)] and
oH [Heatsink Overheat] does not clear after the drive decreases the frequency for 10 cycles.

639

4E

Braking Transistor Fault

(1r)

The terminal activates when the internal braking transistor overheats and the drive detects an rr [Dynamic Braking
Transistor Fault] fault.

639

4F

Braking Resistor
Overheat (rH)

The terminal activates when the braking resistor overheats and the drive detects an H [Braking Resistor Overheat]

639

61

Pole Position Detection
Complete

fault.
OLV/PM JAOLV/PM

The terminal activates when drive receives a Run command and the drive detects the motor magnetic pole position
of the PM motor.

640

62

Modbus Reg 1 Status
Satisfied

The terminal activates when the bit specified by H2-08 [Modbus Register 1 Bit Select] for the MEMOBUS register
address set with H2-07 [Modbus Register 1 Address Select] activates.

640

63

Modbus Reg 2 Status
Satisfied

The terminal activates when the bit specified by H2-10 [Modbus Register 2 Bit Select] for the MEMOBUS register
address set with H2-09 [Modbus Register 2 Address Select] activates.

640

66

Comparator1

The terminal activates if the monitor value set with H2-20 [Comparator 1 Monitor Selection] is in range of the
values of H2-21 [Comparator 1 Lower Limit] and H2-22 [Comparator 1 Upper Limit] for the time set in H2-24
[Comparator 1 On-Delay Time].

640

67

Comparator2

The terminal activates if the monitor value set with H2-26 [Comparator 2 Monitor Selection] is not in the range of
the values of H2-27 [Comparator 2 Lower Limit] and H2-28 [Comparator 2 Upper Limit] for the time set in H2-
30 [Comparator 2 On-Delay Time].

640

69

External Power 24V
Supply

The terminal activates when there is an external 24V power supply between terminals PS-AC.
ON : An external 24V power supply supplies power.
OFF : An external 24V power supply does not supply power.

641

6A

Data Logger Error

The terminal activates when the drive detects LoG [Com Error / Abnormal SD card].

641

90 -92

DWEZ Digital Output 1
to3

Sets the DriveWorksEZ digital output. Refer to the DriveWorksEZ online manual for more information.

641

100 - 192

Inverse output of 0 to 92

Causes inverse output of the function for the selected MFDO. Uses the last two digits of 1xx to select which
function to inversely output.

641
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€ H3: Analog Inputs

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H3-01 Terminal Al Signal 0 643
(0410) Level Select Sets the input signal level for MFAI terminal A1. 0, 1)
0:0to 10V (Lower Limit at 0)
1:0Vto 10V (Without Lower Limit)
H3-02 | Terminal A1 Function 0 643
(0434) Selection Sets the function for MFAI terminal Al. (0-32)
H3-03 |Terminal Al Gain 100.0% 643
(0411) Setting Sets the gain of the analog signal input to MFAI terminal Al. (-999.9 - +999.9%)
RUN
H3-04  |Terminal Al Bias 0.0% 644
(0412) Setting Sets the bias of the analog signal input to MFAI terminal A1l. (-999.9 - +999.9%)
RUN
H3-09 Terminal A2 Signal 2 644
(0417)  |Level Select Sets the input signal level for MFAI terminal A2. 0-3)
0:0-10V (LowLim=0)
1:0-10V (Without Lower Limit)
2:4t020 mA
3:0t020 mA
H3-10 Terminal A2 Function 0 644
(0418) Selection Sets the function for MFAI terminal A2. (0-32)
H3-11  |Terminal A2 Gain 100.0% 644
(0419) Setting Sets the gain of the analog signal input to MFAI terminal A2. (-999.9 - +999.9%)
RUN
H3-12  |Terminal A2 Bias 0.0% 645
(041A) Setting Sets the bias of the analog signal input to MFAI terminal A2. (-999.9 - +999.9%)
RUN
H3-13 Analog Input FilterTime 0.03s 645
(041B) Constant Sets the time constant for primary delay filters on MFALI terminals. (0.00 - 2.00 s)
H3-14 Analog Input Terminal 7 645
(041C) Enable Sel Sets the enabled terminal or terminals when HI-xx = C [MFDI Function Select = (1,2,7)
Analog Terminal Enable Selection] is ON.
1: Terminal A1l
2 : Terminal A2
7 : Terminals Al and A2
H3-16 | Terminal Al Offset 0 645
(02F0) Sets the offset level for analog signals input to terminal Al. Usually it is not necessary (-500 - +500)
to change this setting.
H3-17 | Terminal A2 Offset 0 645
(02F1) Sets the offset level for analog signals input to terminal A2. Usually it is not necessary (-500 - +500)
to change this setting.
H3-40  |Mbus Reg 15C1h Input F 646
(0B5C) Function Sets the MEMOBUS All function. (4-2F)
H3-41 Mbus Reg 15C2h Input F 646
(0B5F) Function Sets the MEMOBUS AI2 function. (4-2F)
H3-42  |Mbus Reg 15C3h Input F 646
(0B62) Function Sets the MEMOBUS AI3 function. (4-2F)
H3-43 | Mbus Reg Inputs 0.00's 646
(117F) FilterTime Const Sets the time constant to apply a primary delay filter to the MEMOBUS analog input (0.00 - 2.00 s)
terminal.
B H3-xx: MFAI Setting Values
Setting Value Function Description Ref.
0 Frequency Reference 646
The input value from the MFAI terminal set with this function becomes the master frequency reference.
1 Frequency Gain 646
The drive multiplies the analog frequency reference with the input value from the MFALI set with this function.
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Torque Limit

Enters the torque reference if the motor rated torque is 100%. This setting is the torque limit for speed control.

Setting Value Function Description Ref.
2 Auxiliary Frequency 647
Reference 1 Sets Reference 2 through multi-step speed reference to enable the command reference (Auxiliary Frequency
Reference 1) from the analog input terminal set here. This value is a percentage where the Maximum Output
Frequency setting is a setting value of 100%.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
3 Auxiliary Frequency 647
Reference 2 Sets Reference 3 through multi-step speed reference to enable the command reference (Auxiliary Frequency
Reference 2) from the analog input terminal set here. This value is a percentage where the Maximum Output
Frequency setting is a setting value of 100%.
Note:
Parameter A7-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
4 Output Voltage Bias Vit 647
Set this parameter to input a bias signal to amplify the output voltage.
5 Accel/Decel Time Gain 647
Enters a signal to adjust the gain used for C/-01 to C1-08 [Acceleration/Deceleration Times 1 to 4] and C1-09
[Fast Stop Time] when the full scale analog signal (10 V or 20 mA) is 100%.
6 DC Injection Braking 648
Current Enters a signal to adjust the current level used for DC Injection Braking when the drive rated output current is
100%.
7 Torque Detection Level 648
Enters a signal to adjust the overtorque/undertorque detection level.
Note:
Use this function with L6-01 [Torque Detection Selection 1]. This parameter functions as an alternative to L6-
02 [Torque Detection Level 1].
8 Stall Prevent Level Vi 648
during Run Enters a signal to adjust the stall prevention level during run if the drive rated current is 100%.
9 Output Frequency Lower 649
Limit Enters a signal to adjust the output frequency lower limit level as a percentage of the maximum output frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
B |PID Feodback 49
Enter the PID feedback value as a percentage of the maximum output frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
C |em Sepomt 49
Enters the PID setpoint as a percentage of the maximum output frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
D | Froquency Bins 19
Enters the bias value added to the frequency reference as a percentage of the maximum output frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the maximum output frequency.
* A1-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
E Motor Temperature 649
(PTC Input) Uses the motor Positive Temperature Coefficient (PTC) thermistor to prevent heat damage to the motor as a
percentage of the current value when the 10 V analog signal is input.
P | NotUsed o4
Use this setting for unused terminals or to use terminals in through mode.
10 Forward Torque Limit 650
Enters the forward torque limit if the motor rated torque is 100%.
11 Reverse Torque Limit 651
Enters the load torque limit if the motor rated torque is 100%.
12 Regenerative Torque 651
Limit Enters the regenerative torque limit if the motor rated torque is 100%.
13 Torque Reference / 651
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Setting Value Function Description Ref.

14 Torque Compensation 651
Enters the torque compensation value if the motor rated torque is 100%.

15 General Torque Limit 651

Enters the torque limit that is the same for all quadrants for forward, reverse, and regenerative operation if the
motor rated torque is 100%.

16 | Differental PID 651
Feedback Enters the PID differential feedback value if the full scale analog signal (10 Vor 20 mA) is 100%.
F | NotUsed 652
Use this setting for unused terminals or to use terminals in through mode.
0 | DWEZ Analog Input 1 62
Use with DriveWorksEZ. Refer to the DriveWorksEZ online manual for more information.
31 DWEZ Analog Input 2 652

Use with DriveWorksEZ. Refer to the DriveWorksEZ online manual for more information.

€ H4: Analog Outputs

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H4-01 Terminal AM Analog 102 653
(041D) Output Select Sets the monitoring number to be output from the MFAO terminal AM. (000 - 999)

Set the x-xx part of the Ux-xx [Monitor]. For example, set H4-01 = 102 to monitor Ul-
02 [Output Frequency].

H4-02 | Terminal AM Analog 100.0% 653
(041E) Output Gain Sets the gain of the monitor signal that is sent from MFAO terminal AM. (-999.9 - +999.9%)
RUN Sets the analog signal output level from the terminal AM at 10 Vor 20 mA as 100%

when an output for monitoring items is 100%.
H4-03 | Terminal AM Analog 0.0% 653
(041F) Output Bias Sets the bias of the monitor signal that is sent from MFAO terminal AM. (-999.9 - +999.9%)
RUN ‘When an output for monitoring items is 0%, this parameter sets the analog signal output

level from the AM terminal at 10 V or 20 mA as 0%.
H4-07 | Terminal AM Signal 0 653
(0423) Level Select Sets the MFAO terminal AM output signal level. 0,2)

Note:

Make sure that you set jumper S5 on the control circuit terminal board when you
change these parameters.
0:0-10V (LowLim=0)

2:4t020 mA
H4-20 Analog Power Monitor 0.00 kW 654
(0B53) 100% Level Sets the level at 10 V when U1-08 [Output Power] is set for analog output. (0.00 - 650.00 kW)

4 H5: Modbus Communication

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H501  |Drive Node Address IFH 654
(0425) Sets the communication slave address for drives. (0 - FFH)
Note:

* Restart the drive after changing the parameter setting.
« Setting 0 will not let the drive respond to MEMOBUS/Modbus communications.

H5-02 Communication Speed 3 654

(0426) Selection

Sets the communications speed for MEMOBUS/Modbus communications. (0-38)
Note:

Restart the drive after changing the parameter setting.
: 1200 bps

: 2400 bps

: 4800 bps
19600 bps

: 19200 bps
: 38400 bps
: 57600 bps
: 76800 bps
: 115200 bps

0 NN R WD = O
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No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

H5-03
(0427)

Communication Parity
Selection

OLV/PM
Sets the communications parity used for MEMOBUS/Modbus communications.
Note:

Restart the drive after changing the parameter setting.
0 : No parity

1 : Even parity
2 : Odd parity

0
0-2)

655

H5-04
(0428)

Communication Error
Stop Method

Sets the motor Stopping Method when the drive detects CE [MEMOBUS/Modbus
Communication Err] issues.

0 : Ramp to Stop

1 : Coast to Stop

2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only

(0-3)

655

HS5-05
(0429)

Comm Fault Detection
Selection

Sets the function that detects CE [Modbus Communication Error] issues during
MEMOBUS/Modbus communications.

0 : Disabled
1 : Enabled

0, 1)

655

H5-06
(042A)

Drive Transmit Wait
Time

Sets the time to wait to send a response message after the drive receives a command
message from the master.

Note:
Restart the drive after changing the parameter setting.

5ms
(0 - 65 ms)

655

H5-09
(0435)

CE Detection Time

Sets the detection time for CE [Modbus Communication Error] issues when
communication stops.

2.0s
(0.0-25.05)

656

H5-10
(0436)

Modbus Register 0025H
Unit Sel

Sets the unit of measure used for the MEMOBUS/Modbus communications monitor
register 0025H (output voltage reference monitor).

0:0.1 V units
1:1 V units

0, 1)

656

H5-11
(043C)
RUN

Comm ENTER
Command Mode

Sets the function to make the Enter command necessary to change parameters through
MEMOBUS/Modbus communications.

0 : ENTER Command Required
1 : ENTER Command Not Required

0, 1)

656

H5-12
(043D)

Run Command Method
Selection

Sets the input method for the Run command when b7-02 = 2 [Run Command Selection
1 = Memobus/Modbus Communications] or b1-16 = 2 [Run Command Selection 2 =
Memobus/Modbus Communications].

0 : FWD/Stop, REV/Stop
1 : Run/Stop, FWD/REV

0, 1)

656

H5-17
(11A1)
Expert

ENTER command
response @CPU BUSY

Sets operation when the EEPROM write command is sent without EEPROM write
available. Usually it is not necessary to change this setting.

0 : Ignore Command(No ROM/RAM Write)
1 : Write to RAM Only

0, 1)

657

H5-18
(11A2)

Motor Speed Filter over
Comms

Sets the filter time constant used when monitoring motor speed during MEMOBUS/
Modbus communications or with a communication option.

0 ms
(0 - 100 ms)

657

H5-20
(0B57)

Communication
Parameters Reload

Sets the function to immediately enable updated MEMOBUS/Modbus communications
parameters.

0 : Reload at Next Power Cycle
1 : Reload Now

0, 1)

657

H5-22
(11CF)

Speed Search from
MODBUS

Enables the MEMOBUS/Modbus communication register Speed Search function (bit0
of 15SDFH).

0 : Disabled
1 : Enabled

0, 1)

657

H5-25
(1589)
RUN

Function 5A Register 1
Selection

Returns the contents of the specifiecd MEMOBUS/Modbus communications register
when responding to the master device.

0044H (U1-05)
(0000H - FFFFH)

658

H5-26
(158A)
RUN

Function 5A Register 2
Selection

Returns the contents of the specified MEMOBUS/Modbus communications register
when responding to the master device.

0045H (U1-06)
(0000H - FFFFH)
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No. o Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H5-27  |Function SA Register 3 0042H (U1-03) 658
(158B) Selection Returns the contents of the specifiecd MEMOBUS/Modbus communications register (0000H - FFFFH)
RUN when responding to the master device.
H5-28 Function SA Register 4 0049H (U1-10) 658
(158C) Selection Returns the contents of the specified MEMOBUS/Modbus communications register (0000H - FFFFH)
RUN when responding to the master device.
€ H6: Pulse Train Input/Output
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H6-01 | Terminal RP Pulse Train 0 658
(042C) Function Sets the function for pulse train input terminal RP. 0-3)
0 : Frequency Reference
1 : PID Feedback Value
2 : PID Setpoint
3 : Speed Feedback (V/F Control)
H6-02 | Terminal RP Frequency 1440 Hz 659
(042D) Scaling Sets the frequency of the pulse train input signal used when the item selected with H6- (100 - 32000 Hz)
RUN 01 [Terminal RP Pulse Train Function] is input at 100%.
H6-03 | Terminal RP Function 100.0% 660
(042E) Gain Sets the gain used when the function in H6-01 [Terminal RP Pulse Train Function] is (0.0 - 1000.0%)
RUN input to terminal RP.
H6-04 Terminal RP Function 0.0% 660
(042F) Bias Sets the bias used when the function in H6-01 [Terminal RP Pulse Train Function] is (-100.0 - 100.0%)
RUN input to terminal RP. Sets a value at the time when the pulse train is 0 Hz.
H6-05 | Terminal RP Filter Time 0.10s 660
(0430) Sets the time constant for the pulse train input primary delay filters. (0.00 - 2.00 s)
RUN
H6-06 Terminal MP Monitor 102 660
(0431) Selection Sets a function for pulse train monitor output terminal MP. Sets the “x-xx” part of the (000, 031, 101, 102, 105,
RUN Ux-xx monitor. 116, 501, 502, 801 - 809,
821 - 825, 831 - 839, 851
- 855)
H6-07 | Terminal MP Frequency 1440 Hz 661
(0432) Scaling Sets the frequency of the pulse train output signal used when the monitor set with H6- (0 - 32000 Hz)
RUN 06 [Terminal MP Monitor Selection] is 100%.
H6-08 | Terminal RP Minimum 0.5 Hz 661
(043F) Frequency Sets the minimum frequency of the pulse train signal that terminal RP can detect. (0.1 -1000.0 Hz)
€ H7: Virtual MFIO selection
No. o Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H7-00 | Virtual MFIO selection 0 662
(116F) Sets the function to enable and disable the virtual I/O function. Set this parameter to 1 0, 1)
Expert to operate the virtual I/O function.
0:No
1:Yes
H7-01 | Virtual Multi-Function F 662
(1185) Input 1 Sets the function that enters the virtual input set in H7-10 [Virtual Multi-Function (1-19F)
Expert Output 1].
H7-02 | Virtual Multi-Function F 662
(1186) Input 2 Sets the function that enters the virtual input set in H7-12 [Virtual Multi-Function (1-19F)
Expert Output 2].
H7-03 Virtual Multi-Function F 662
(1187) Input 3 Sets the function that enters the virtual input set in H7-14 [Virtual Multi-Function (1-19F)
Expert Output 3].
H7-04 | Virtual Multi-Function F 662
(1188) Input 4 Sets the function that enters the virtual input set in H7-16 [Virtual Multi-Function (1-19F)
Expert Output 4].
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No. o Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
H7-10 | Virtual Multi-Function F 662
(11A4) Output 1 Sets the function for virtual digital output 1. (0-1A7)
Expert
H7-11 | Virtual Output I Delay 0.1s 662
(11A5) Time Sets the minimum ON time for virtual digital output 1. (0.0-25.05)
Expert
H7-12 | Virtual Multi-Function F 663
(11A6) Output 2 Sets the function for virtual digital output 2. (0-1A7)
Expert
H7-13 | Virtual Output 2 Delay 01s 663
(11A7) Time Sets the minimum ON time for virtual digital output 2. (0.0-25.05)
Expert
H7-14 | Virtual Multi-Function F 663
(11A8) Output 3 Sets the function for virtual digital output 3. (0-1A7)
Expert
H7-15 Virtual Output 3 Delay 0.1s 663
(11A9) Time Sets the minimum ON time for virtual digital output 3. (0.0-25.05)
Expert
H7-16 |Virtual Multi-Function F 663
(11AA) | Output4 Sets the function for virtual digital output 4. (0-1A7)
Expert
H7-17 | Virtual Output 4 Delay 0.1s 663
(11AB) Time Sets the minimum ON time for virtual digital output 4. (0.0-25.05)
Expert
H7-30 Virtual Analog Input F 663
(1177) Selection Sets the virtual analog input function. (0-32)
Expert
H7-31  |Virtual Analog Input 100.0% 663
(1178) Gain Sets the virtual analog input gain. (-999.9 - 999.9%)
RUN
Expert
H7-32 | Virtual Analog Input 0.0% 664
(1179) Bias Sets the virtual analog input bias. (-999.9 - 999.9%)
RUN
Expert
H7-40 | Virtual Analog Out 0 664
(1163) Signal Select Sets the signal level of the virtual analog output. 0-2)
0:0to 100% (Absolute Value)
1:-100 to 100%
2 :0to 100% (Lower Limit at 0)
H7-41 Virtual Analog Output 102 664
(1164) Function Sets the monitor to be output from the virtual analog output. (0-999)
Set the x-xx part of the Ux-xx [Monitor]. For example, set H7-41 = 102 to monitor Ul-
02 [Output Frequency].
H7-42 | Virtual Analog Output 0.00s 664
(1165) FilterTime Sets the time constant for a primary filter of the virtual analog output. (0.00 - 2.00 s)
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11.11 L: Protection Functions

€ L1: Motor Protection

No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

L1-01
(0480)

Motor Overload (oL1)
Protection

Sets the motor overload protection with electronic thermal protectors.
:No
: Variable Torque
: Constant Torque 10:1 Speed Range
: Constant Torque 100:1 SpeedRange
: PM Variable Torque
: PM Constant Torque
: Variable Torque (50Hz)
Note:

‘When only one motor is connected to a drive, set LI-01 = I to 6 [Enabled].
External thermal relays are not necessary in these conditions.

A N AW N = O

Determined by A1-02
0-6)

191

L1-02
(0481)

Motor Overload
Protection Time

Sets the operation time for the electronic thermal protector of the drive to prevent
damage to the motor. Usually it is not necessary to change this setting.

1.0 min
(0.1 - 5.0 min)

194

L1-03
(0482)

Motor Thermistor oH
Alarm Select

Sets drive operation when the PTC input signal entered into the drive is at the oH3
[Motor Overheat Alarm] detection level.

0 : Ramp to Stop
1: Coast to Stop
2 : Fast Stop

3 : Alarm Only

0-3)

194

L1-04
(0483)

Motor Thermistor oH
Fault Select

Sets the drive operation when the PTC input signal to the drive is at the oF/4 [Motor
Overheat Fault (PTC Input)] detection level.

0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : Fast Stop

0-2)

195

L1-05
(0484)

Motor Thermistor Filter
Time

Sets the primary delay time constant for the PTC input signal entered to the drive. This
parameter prevents accidental motor overheat faults.

0.20s
(0.00 - 10.00 s)

669

L1-08
(1103)

oL1 Current Level

Sets the reference current for the motor 1 thermal overload detection. When the current
level > 0.0 A, you cannot set this value < 10% of drive rated current.

0.0A

(0.0 A or 10% to 150%
of the drive rated
current)

L1-09
(1104)

oL1 Current Level for
Motor 2

Sets the reference current for the motor 2 thermal overload detection. When the current
level > 0.0 A, you cannot set this value < 10% of drive rated current.

0.0 A

(0.0 A or 10 to150% of
the drive rated current)

670

L1-13
(046D)

Motor Overload Memory
Selection

Sets the function that keeps the current electronic thermal protector value when the
drive stops receiving power.

0 : Disabled
1 : Enabled

1
0, 1)

670

L1-22
(0768)
RUN

Leakage Current Filter
Timel

Sets the leakage current detection reduction filter time constant during constant speed
run.

Note:

You can set this parameter when C6-02 = B [Carrier Frequency Selection =
Leakage Current Detection Reduction Rate PWM)].

Determined by C6-02
(0.0 - 60.0 s)

670

L1-23
(0769)
RUN

Leakage Current Filter
Time2

Sets the leakage current detection reduction filter time constant during acceleration/
deceleration.

Note:
* You can set this parameter when C6-02 = B [Carrier Frequency Selection =
Leakage Current Detection Reduction Rate PWM].

* When the setting value increases, the current monitor also starts up slowly.
Examine the relevant sequence for problems.

Determined by C6-02
(0.0 - 60.0 s)

670
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€ L2: Power Loss Ride Through

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
L2-01 Power Loss Ride 0 676
(0485) Through Select Sets the drive operation after a momentary power loss. 0-5)
0 : Disabled
1 : Enabled for L2-02 Time
2 : Enabled while CPU Power Active
3 : Kinetic Energy Backup: L2-02
4 : Kinetic Energy Backup: CPU Power
5 : Kinetic Energy Backup: DecelStop
L2-02 Power Loss Ride Determined by 02-04, 677
(0486) Through Time Sets the maximum time that the drive will wait until trying to restart after power loss. C6-01
(0.0-25.55)
12:03  |Minimum Baseblock Determined by 02-04, 677
(0487) Time Sets the minimum time to continue the drive output block (baseblock) after a baseblock. a
(0.1-5.05)
L2-04 Powerloss V/f Recovery Determined by 02-04, 677
(0488) Ramp Time Sets the time for the drive output voltage to go back to correct voltage after completing a
speed searches. (0.0-5.05)
L2-05 Undervoltage Detection Determined by 02-04 677
(0489)  |LVI(UVD) Sets the voltage at which a Uv] [DC Bus Undervoltage] fault is triggered or at which and E1-01
the KEB function is activated. Usually it is not necessary to change this setting. (200 V Class: 150 - 210
3 . V, 400 V Class: 300 -
NOTICE: Damage to Equipment. When you set this parameter 420 V)
to a value lower than the default, you must install an AC
reactor on the input side of the power supply. If you do not
install an AC reactor, it will cause damage to the drive circuitry.
L2-06 Kinetic Energy Backup 0.0s 678
(048A) Decel Time Sets the deceleration time during KEB operation used to decrease the maximum output (0.0 - 6000.0 s)
Expert frequency to 0.
Note:
When L2-29 = 1, 2, or 3 [Kinetic Energy Backup Method = Single Drive KEB
Ride-Thru 2, System KEB Ride-Thru 1, or System KEB Ride-Thru 2] and you do
KEB Auto-Tuning, the drive will automatically set this value.
12-07 Kinetic Energy Backup 0.0s 678
(048B) Accel Time Sets the acceleration time to return the frequency to the frequency reference before a (0.0 - 6000.0 s)
Expert power loss after canceling KEB operation.
L2-08  |Frequency Gain at KEB 100% 678
(048C) Start Sets the quantity of output frequency reduction used when KEB operation starts as a (0 -300%)
Expert percentage of the motor rated slip before starting KEB operation.
L2:09  |KEB Minimum 20% 679
(048D) Frequency Level Sets the quantity of output frequency reduction used as a percentage of £2-02 [Motor (0 - 100%)
Expert Rated Slip] when KEB operation starts.
L2-10  |Minimum KEB Time 50 ms 679
(048E) Sets the minimum length of time to operate the KEB after the drive detects a (0 - 25500 ms)
Expert momentary power loss.
L2-11 KEB DC Bus Voltage Determined by E1-01 679
(0461) Setpoint Sets the target value that controls the DC bus voltage to a constant level in Single Drive | (Determined by E1-01)
Expert KEB Ride-Thru 2. Sets the DC bus voltage level that completes the KEB operation for
P all other KEB methods.
L2-29 Kinetic Energy Backup 0 679
(0475) Method Sets the KEB function operation mode. 0-3)
Expert 0 : Single Drive KEB Ride-Thru 1
1 : Single Drive KEB Ride-Thru 2
2 : System KEB Ride-Thru 1
3 : System KEB Ride-Thru 2
12-30  |KEB Zero Speed 0 680
(045E) Operation Sets the operation when the output frequency decreases below the zero level (DC 0, 1)
Expert braking injection starting frequency) during KEB deceleration when L2-01 = 3 to 5
P [Power Loss Ride Through Select = Kinetic Energy Backup: L2-02, Kinetic Energy
Backup: CPU Power, or Kinetic Energy Backup: DecelStop].
0 : Baseblock
1 : DC Injection Braking
1231 |KEB Start Voltage Offset Determined by A1-02 680
045Dy |Level Sets the KEB start voltage offset. (200 V Class: 0 - 100
V,400 V Class: 0 - 200
Expert V)
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& L3: Stall Prevention

No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

Ref.

L3-01
(048F)

Stall Prevention during
Accel

Sets the method of the Stall Prevention During Acceleration.
0 : Disabled

1 : Enabled

2 : Intelligent (Ignore Decel Ramp)

3 : Current Limit Acceleration

1
(0-3)

681

L3-02
(0490)

Stall Prevent Level
during Accel

Sets the output current level at which the Stall Prevention function operates during
acceleration where the drive rated output current is 100%.

Note:

The upper limit to the setting range changes when the setting for C6-01 [Normal /
Heavy Duty Selection] changes.
* 150% when C6-01 = 0 [Heavy Duty Rating]

* 120% when C6-01 = 1 [Normal Duty Rating]

Determined by C6-01
and L8-38

(0 - 150%)

683

L3-03
(0491)

Stall Prevent Limit
during Accel

Sets the lower limit for the stall prevention level used in the constant output range as a
percentage of the drive rated output current.

50%
(0 - 100%)

683

L3-04
(0492)

Stall Prevention during
Decel

Sets the method that the drive will use to prevent overvoltage faults when decelerating.
Note:

1. To connect a dynamic braking option (braking resistor or braking resistor unit)
to the drive, set this parameter to 0 or 3. Parameter settings /, 2, 4, 5, and 7 will
enable Stall Prevention function during deceleration, and the dynamic braking
option will not function.

2. The setting range changes when the A1-02 [Control Method Selection] value
changes:
* When 471-02 = 5 [OLV/PM], the setting range is 0 to 2.

N * When 471-02 = 6 or 8 [AOLV/PM or EZOLV], the setting range is 0 or 1.
:No

: General Purpose

: Intelligent (Ignore Decel Ramp)

: General Purpose w/ DB resistor

: Overexcitation/High Flux

: Overexcitation/High Flux 2

: Overexcitation/High Flux 3

N R WD = O

1
(Determined by A1-02)

683

L3-05
(0493)

Stall Prevention during
RUN

Sets the function to enable and disable Stall Prevention During Run.

Note:

* An output frequency less than 6 Hz disables Stall Prevention during Run. The
setting values of L3-05 and L3-06 [Stall Prevent Level during Run] do not have an
effect.

* The setting range changes when the A7-02 [Control Method Selection] value
changes:
—A1-02 =0, 5[V/f, OLV/PM] : 0 to 2

—A1-02 =8{EZOLV] : 0,3
0: No

1 : Deceleration Time 1 (C1-02)
2 : Deceleration Time 2 (C1-04)
3 : Intelligent (Ignore Decel Ramp)

Determined by A1-02
(0 - Determined by Al-
02

685

L3-06
(0494)

Stall Prevent Level
during Run

Sets the output current level at which the Stall Prevention function is enabled during run
when the drive rated output current is 100%.
Note:
* This parameter is applicable when L3-05 = 1, 2 [Stall Prevention during RUN =
Deceleration Time 1 (C1-02), Deceleration Time 2 (C1-04)].

* The upper limit to the setting range changes when the setting for C6-01 [Normal /
Heavy Duty Selection] changes.
—150% when C6-01 = 0 [Heavy Duty Rating]

—120% when C6-01 = 1 [Normal Duty Rating]

Determined by C6-01
and L8-38

(5 - 150%)

686

L3-11
(04C7)

Overvoltage Suppression
Select

oLv/Pm JaoLviem [ EzoLv
Sets the overvoltage suppression function.
0 : Disabled
1 : Enabled

((UR))

686

L3-17
(0462)

DC Bus Regulation
Level

Sets the target value for the DC bus voltage when the overvoltage suppression function
and the Decel Stall Prevention function (Intelligent Stall Prevention) are active.

200 V Class: 375V, 400
V:750 V

(200 V Class: 150 to 400
V, 400 V Class: 300 to
800 V)

686

L3-20
(0465)
Expert

DC Bus Voltage
Adjustment Gain

Sets the proportional gain used to control the DC bus voltage.

Determined by A1-02
(0.00 - 5.00)

687
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No. e Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
L3-21 OVSuppression Accel/ Determined by A1-02 687
(0466) Decel P Gain Sets the proportional gain to calculate acceleration and deceleration rates. (0.10 - 10.00)
Expert
L3-22 PM Stall Prevention 0.0s 687
(04F9) Decel Time Sets the momentary deceleration time that the drive will use when it tries to accelerate a (0.0 - 6000.0 s)
PM motor and detected motor stalls. This function is applicable when L3-01 = I [Stall
Prevent Select duringAccel = General Purpose].
1323 |Stall P Reduction at 0 687
(04FD) Constant HP Sets the function to automatically decrease the Stall Prevention Level during Run for 0, 1)
constant output ranges.
0 : Use L3-06 for Entire Speed Range
1 : Automatic Reduction @ CHP Region
L3-24 Motor Accel Time @ Determined by 02-04, 688
(046E) Rated Torque Sets the motor acceleration time to reach the maximum frequency at the motor rated C6-01, E2-11, and E5-01
Expert torque for stopped single-drive motors. (0.001 - 10.000 s)
L3-25 |Load Inertia Ratio 10 688
(046F) Sets the ratio between motor inertia and machine inertia. (0.1 - 1000.0)
Expert
1326 | Additional DC Bus 0 uF 688
(0455) Capacitors Sets the capacity for external main circuit capacitors. Usually it is not necessary to (0 to 65000 uF)
Expert change this setting. Sets this parameter when you use the KEB Ride-Thru function.
L3-27 Stall Prevention 60 ms 688
0456) Detection Time Sets a delay time between reaching the Stall Prevention level and starting the Stall (0 - 5000 ms
( y g g
Prevention function.
L334 |Torque Limit Delay Determined by A1-02 688
(016F) Time Sets the filter time constant that returns the torque limit to its initial value when KEB (0.000 - 1.000 s)
E operation operates in Single Drive KEB Ride-Thru mode.
xpert
1335 Speed Agree Width for 0.00 Hz 689
(0747) Auto Decel Sets the width for speed agreement when L3-04 = 2 [Decel Stall Prevention Selection = (0.00 - 1.00 Hz)
Expert Automatic Decel Reduction]. Usually it is not necessary to change this setting.
L3-36 Current Suppression Determined by A1-02 689
(11D0) Gain@Accel Sets the gain to suppress current and motor speed hunting during operation when L3-01 (0.0 - 100.0)
= 3 [Stall Prevention during Accel = Current Limit Method]. Usually it is not necessary
to change this setting.
L3-37 | Current Limit P Gain @ 5ms 689
(11D1) Accel Suppresses current hunting during acceleration. Usually it is not necessary to change (0 - 100 ms)
Expert this setting.
13-38 Current Limit I Time @ 10.0 689
(11D2) Accel Suppresses current hunting and overshooting that occurs when the drive stalls during (0.0 - 100.0)
Ex acceleration. Usually it is not necessary to change this setting.
pert
13-39 | Current Limit Filter 100.0 ms 689
(11D3) Time @Accel Sets the time constant to adjust the acceleration rate when L3-01 = 3 [Stall Prevention (1.0 - 1000.0 ms)
during Accel = Current Limit Method]. Usually it is not necessary to change this
setting.
L340  |Current Limit S-Curve 0 689
(11D4) @ Acc/Dec Sets the function to enable and disable the best S-curve characteristic used for current- 0, 1)
limited acceleration.
0 : Disabled
1 : Enabled
€ L4: Speed Detection
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
L4-01 Speed Agree Detection Determined by A1-02 690
(0499) Level Sets the level to detect speed agree or motor speed. (Determined by A1-02)
Sets the level to detect speed agree or motor speed when H2-01 to H2-03 = 2, 3,4, 5
[MFDO Function Selection = Speed Agree 1, User-set Speed Agree 1, Frequency
Detection 1, Frequency Detection 2].
L4-02 Speed Agree Detection Determined by A1-02 690
(049A) Width Sets the width to detect speed agree or motor speed. (Determined by A1-02)
Sets the width to detect speed agree or motor speed when H2-01 to H2-03 =2, 3, 4, 5
[MFDO Function Selection = Speed Agree 1, User-set Speed Agree 1, Frequency
Detection 1, Frequency Detection 2].
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No. e Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
L4-03 Speed Agree Detection Determined by A1-02 690
(049B) Level(+/-) Sets the level to detect speed agree or motor speed. (Determined by A1-02)
Sets the level to detect speed agree or motor speed when H2-01 to H2-03 = 13, 14, 15,
16 [MFDO Function Selection = Speed Agree 2, User-set Speed Agree 2, Frequency
Detection 3, Frequency Detection 4].
L4-04 Speed Agree Detection Determined by A1-02 690
(049C) Width(+/-) Sets the width to detect speed agree or motor speed. (Determined by A1-02)
Sets the width to detect speed agree or motor speed when H2-01 to H2-03 = 13, 14, 15,
16 [MFDO Function Selection = Speed Agree 2, User-set Speed Agree 2, Frequency
Detection 3, Frequency Detection 4].
14-05  |Fref Loss Detection 0 690
(049D) Selection Sets the operation when the drive detects a loss of frequency reference. 0, 1)
0 : Stop
1 : Run at (L4-06 x Last Reference)
L4-06  |Frequency Reference 80.0% 691
(04C2) @Loss of Ref Sets the frequency reference as a percentage to continue drive operation after it detects a (0.0 - 100.0%)
frequency reference loss. The value is a percentage of the frequency reference before
the drive detected the loss.
L4-07 Speed Agree Detection 0 691
(0470) Selection Sets the condition that activates speed detection. 0, 1)
0 : No Detection during Baseblock
1 : Detection Always Enabled
L4-08 Speed Agree Source oLV 1 691
(047F) Selection Sets the drive to use the soft starter output frequency or the motor speed (estimation 0, 1)
value) for speed detection.
0 : Softstarter Output (Reference)
1 : Motor Speed (Actual Speed)
€ L5: Fault Restart
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
L5-01 Number of Auto-Restart 0 693
(049E) Attempts Sets the number of times that the drive will try to restart. (0 - 10 times)
L5-02 Fault Contact at Restart 0 693
(049F) Select Sets the function that sends signals to the MFDO terminal set for Fault [H2-xx = E] 0, 1)
while the drive is automatically restarting.
0 : Active Only when Not Restarting
1 : Always Active
L5-04 Interval Method Restart 10.0s 693
(046C) Time Sets the time interval between each Auto Restart attempt. This function is enabled when (0.5-600.0 s)
L5-05 = 1 [Auto Restart Operation Selection = Use L5-04 Time].
15-05 | Auto-Restart Method 0 693
(0467) Sets the count method for the Auto Restart operation. o, 1)
0 : Continuous/Immediate Attempts
1 : Interval/Attempt after L5-04 sec
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No.

(Hex.) Name

Description

Default
(Range)

Ref.

L5-07
(0B2A)

Fault Reset Enable
Select Grpl

Use these 4 digits to set the Auto Restart function for oL/ to oL4. From left to right, the
digits set oL/, oL2, oL3, and 0L4, in order.

0000 : Disabled

0001 : Enabled (—/—/—/oL4)
0010 : Enabled (—/—/oL3/—)
0011 : Enabled (—/—/oL3/0L4)
0100 : Enabled (—/oL2/—/—)
0101 : Enabled (—/oL2/—/0L4)
0110 : Enabled (—/oL2/0L3/—)
0111 : Enabled (—/oL2/0L3/0L4)
1000 : Enabled (oL1/—/—/—)
1001 : Enabled (oL1/—/—/oL4)
1010 : Enabled (oL1/—/0oL3/—)
1011 : Enabled (oL1/—/0L3/0L4)
1100 : Enabled (oL1/0L2/—/—)
1101 : Enabled (oL1/0L2/—/oL4)
1110 : Enabled (oL1/0L2/0L3/—)
1111 : Enabled (oL1/0L2/0L3/0L4)

1111
(0000 - 1111)

693

L5-08
(0B2B)

Fault Reset Enable
Select Grp2

Use these 4 digits to set the Auto Restart function for Uvl, ov, oH1, and GF. From left
to right, the digits set Uv1, ov, oH1, and GF, in order.

0000 : Disabled

0001 : Enabled (—/~/—/GF)
0010 : Enabled (—/-/oH1/-)
0011 : Enabled (—/~/oH1/GF)
0100 : Enabled (—/ov/—/—)
0101 : Enabled (—/ov/—/GF)
0110 : Enabled (—/ov/oH1/-)
0111 : Enabled (—/ov/oH1/GF)
1000 : Enabled (Uv1/—/—/-)
1001 : Enabled (Uv1l/~/—/GF)
1010 : Enabled (Uv1/~/oH1/-)
1011 : Enabled (Uv1/~/oH1/GF)
1100 : Enabled (Uv1/ov/—/-)
1101 : Enabled (Uv1/ov/—/GF)
1110 : Enabled (Uv1/ov/oH1/-)
1111 : Enabled (Uv1/ov/oH1/GF)

1111
(0000 - 1111)

€ L6: Torque Detection

No.

(Hex.) Name

Description

Default
(Range)

Ref.

L6-01
(04A1)

Torque Detection
Selection 1

Sets the speed range that detects overtorque and undertorque and the operation of drives
(operation status) after detection.

0 : Disabled

1: oL @ Speed Agree - Alarm only
2 : oL @ RUN - Alarm only

3 : oL @ Speed Agree - Fault

4 : oL @ RUN - Fault

5: UL @ Speed Agree - Alarm only
6 : UL @ RUN - Alarm only

7 : UL @ Speed Agree - Fault

8 : UL @ RUN - Fault

0
(0-8)

696

L6-02 Torque Detection Level
(04A2) 1

Sets the detection level for Overtorque/Undertorque Detection 1. In V/f control, drive
rated output current = 100% value. In vector control, motor rated torque = 100% value.

150%
(0 - 300%)

697

L6-03
(04A3)

Torque Detection Time 1

Sets the detection time for Overtorque/Undertorque Detection 1.

0.1's
(0.0-10.0's)
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No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
L6-04 Torque Detection 0 697
(04A4) Selection 2 Sets the speed range that detects overtorque and undertorque and the operation of drives (0-8)
(operation status) after detection.
0 : Disabled
1 : oL @ Speed Agree - Alarm only
2 :oL @ RUN - Alarm only
3: oL @ Speed Agree - Fault
4 : oL @ RUN - Fault
5: UL @ Speed Agree - Alarm only
6 : UL @ RUN - Alarm only
7 : UL @ Speed Agree - Fault
8 : UL @ RUN - Fault
L6-05  |Torque Detection Level 150% 698
(04A5) Sets the detection level for Overtorque/Undertorque Detection 2. In V/f control, drive (0 - 300%)
rated output current = 100% value. In vector control, motor rated torque = 100% value.
L6-06  |Torque Detection Time 2 0.1s 698
(04A6) Sets the detection time for Overtorque/Undertorque Detection 2. (0.0-10.0s)
L6-07 | Torque Detection Filter 0 ms 698
(04E5) Time Sets the time constant for a primary filter to the torque reference or to the output current (0 - 1000 ms)
used to detect overtorque/undertorque.
L6-08 Mechanical Fatigue 0 698
(0468) Detect Select Sets the speed where the drive detects mechanical deterioration and how the drive 0-38)
operates (operation status) after detection.
0 : Disabled
1:0LS5 @ Speed > L6-09 - Alarm
2 : oL5 @ ISpeedl > L6-09 - Alarm
3 :0L5 @ Speed > L6-09 - Fault
4:oLS @ ISpeedl > L6-09 - Fault
5:ULS5 @ Speed < L6-09 - Alarm
6 : ULS @ ISpeedl < L6-09 - Alarm
7 : ULS @ Speed < L6-09 - Fault
8 : UL5 @ ISpeedl < L6-09 - Fault
L6-09 Mech Fatigue Detect 110.0% 699
(0469) Speed Level Sets the speed level where the drive will operate the mechanical deterioration detection (-110.0 - 110.0%)
function, as a percentage of the Maximum Output Frequency.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* 41-02 # 8 [EZOLV]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Maximum Speed]
L6-10  |Mech Fatigue Detect 01s 699
(046A) Delay Time Sets the time for mechanical deterioration detection. (0.0-10.0s)
L6-11 Mech Fatigue Hold Off 0h 700
(046B) Time Sets the time that the drive will start mechanical deterioration detection triggered by the (0-65535h)
cumulative operation time of the drive.
€ L7: Torque Limit
No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
L7-01 Forward Torque Limit 200% 701
(04A7) Sets the torque limit value for forward motoring as a percentage, where motor rated (0 - 300%)
RUN torque is the 100% value.
L7-02 Reverse Torque Limit 200% 701
(04A8) Sets the torque limit value for reversed motoring as a percentage, where motor rated (0 - 300%)
RUN torque is the 100% value.
L7-03 Forward Regenerative 200% 701
(04A9) Trq Limit Sets the torque limit value for forward regenerative conditions as a percentage of the (0 - 300%)
RUN motor rated torque.
L7-04 Reverse Regenerative 200% 701
(04AA) Trq Limit Sets the torque limit value for reversed regenerative conditions as a percentage of the (0 - 300%)
RUN motor rated torque.
L7-06 Torque Limit Integral oLV 200 ms 702
(04AC) Time Sets the integral time constant for the torque limit function. (5 - 10000 ms)
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No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
L7-07 Torque Limit during oLV 0 702
(04C9) Accel/Decel Sets the torque limit function during acceleration and deceleration. 0, 1)
0 : Proportional only
1 : Proportional & Integral control
L7-16 Torque Limit Process at oLV 1 702
(044D) Start Assigns a time filter to allow the torque limit to build at start. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
€ L8: Drive Protection
No. Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
L8-01  |3% ERF DB Resistor 0 702
(04AD) Protection Sets the function to enable braking resistor protection with a Yaskawa ERF series 0, 1)
braking resistor (3% ED) installed on the heatsink.
0: No
1:Yes
L8-02 Overheat Alarm Level Determined by 02-04, 703
(04AE) Sets the oH detection level in temperature. C6-01
(50 -150°C)
L8-03 Overheat Pre-Alarm 3 703
(04AF) Selection Sets the operation of drives when an off alarm is detected. (0-4)
0 : Ramp to Stop
1 : Coast to Stop
2 : Fast Stop (Use C1-09)
3 : Alarm Only
4 : Operate at Reduced Speed (L8-19)
18-05 |Input Phase Loss 1 704
(04B1) Protection Sel Sets the function to enable and disable input phase loss detection. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
L8-07 Output Phase Loss 0 704
(04B3) Protection Sel Sets the function to enable and disable output phase loss detection. The drive starts 0-2)
output phase loss detection when the output current decreases to less than 5% of the
drive rated current.
Note:
The drive can incorrectly start output phase loss detection in these conditions:
* The motor rated current is very small compared to the drive rating.
* The drive is operating a PM motor with a small load.
0 : Disabled
1 : Fault when one phase is lost
2 : Fault when two phases are lost
1809  |Output Ground Fault Determined by 02-04 705
(04B5) Detection Sets the function to enable and disable ground fault protection. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
L8-10 Heatsink Fan Operation 0 705
(04B6) Selection Sets operation of the heatsink cooling fan. 0-2)
0 : During Run, w/ L8-11 Off-Delay
1 : Always On
2 : On when Drive Temp Reaches L8-64
L8-11 Heatsink Fan Off-Delay 60 705
(04B7) Time Sets the length of time that the drive will wait before it stops the cooling fan after it (0-3005s)
cancels the Run command when L8-10 = 0 [Heatsink Cooling Fan Ope Select = Dur
Run (OffDly)].
L1812 | Ambient Temperature 40°C 705
(04B8) Setting Sets the ambient temperature of the drive installation area. (-10 °C - +60 °C)
Note:
T}l:e setting range changes when the L8-35 [Installation Method Selection] value
fOa?lgl’f;b/UL Open Type]: -10 °C to +60 °C
* | [Side-by-Side Mounting]: -10 °C to +50 °C
2 [IP20/UL Type 1]: -10 °C to +50 °C
* 3 [External Heatsink]: -10 °C to +50 °C
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0 : Disable
1 : Protection Enabled

No- Name Description Default Ref.
(Hex.) (Range)
L8-15  |Drive oL2 @ Low Speed 1 706
(04BB) Protection Sets the function to decrease drive overload at low speeds to prevent damage to the 0, 1)
main circuit transistor during low speed operation (at 6 Hz or slower) to prevent oL2
[Drive Overloaded)].
Note:
Contact Yaskawa or your nearest sales representative before disabling this function
at low speeds. If you frequently operate drives with high output current in low
speed ranges, it can cause heat stress and decrease the life span of drive IGBTs.
0 : Disabled (No Additional Derate)
1 : Enabled (Reduced oL2 Level)
L8-18 |Software Current Limit 1 706
(04BE) Selection Set the software current limit selection function to prevent damage to the main circuit 0, 1)
transistor caused by too much current.
0 : Disabled
1 : Enabled
L8-19  |Freq Reduction @ oH 038 706
(04BF) Pre-Alarm Sets the ratio at which the drive derates the frequency reference during an oH alarm. (0.1-0.9)
L8-27 Ov¢rcurrent Detection 300.0% 706
(04DD) Gain Selts the PM motor overcurrent detection level as a percentage of the motor rated current (0.0 - 1000.0%)
value.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the motor
rated current.
* A1-02 # 8[EZOLV]: E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)]
* 41-02 = 8: E9-06 [Motor Rated Current (FLA)]
L8-29 Output Unbalance 1 707
(04DF)  |Detection Sel Sets the function to detect LF2. ©,1)
0 : Disabled
1 : Enabled
L831  |LF2 Detection Time 3 707
(04E1) Sets the LF2 [Output Current Imbalance] detection time. (1-100)
L8-35 Installation Method 0 707
(04EC) Selection Sets the type of drive installation. 0-3)
0 : [IP20/UL Open Type
1 : Side-by-Side Mounting
2 : IP20/UL Type 1
3 : External Heatsink
L8-40 Carrier Freq Reduction Determined by A1-02 707
(04F1) Off-Delay Sets the length of time until the automatically reduced carrier frequency returns to the (0.00 - 2.00 s)
condition before the reduction.
L8-41 High Current Alarm 0 708
(04F2) Selection Sets the function to cause an HCA [Current Alarm] when the output current is more 0, 1)
than 150% of the drive rated current.
0:No
1: Yes
L8-51  |STPol Detection Level 0.0% 708
(0471) Sets the STPo [Motor Step-Out Detected] detection level as a percentage of the motor (0.0 - 300.0%)
Expert rated current.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the motor
rated current.
* A1-02 =5 [OLV/PM]: E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)]
* 41-02 = 8 [EZOLV]: E9-06 [Motor Rated Current (FLA)]
L8-52 STPo Integration Level 1.0 708
(0472) Sets the detection level for STPo [Motor Step-Out Detected] related to the ACR integral (0.1-2.0)
Expert value.
L8-53 STPo Integration Time 1.0s 708
(0473) Sets the length of time until the drive detects STPo after it is more than the value of L§- (1.0-10.0s)
Expert 51 [STPo I Detection Level].
L8-54  |STPo Id Diff Detection 1 708
(0474) Sets the Id deviation detection function for STPo [Motor Step-Out Detected]. 0, 1)
Expert 0 : Disabled
1 : Enabled
L8-55 |Internal DB 1 708
(045F) TransistorProtection Sets the protection function for the internal braking transistor. 0, 1)
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No. Default
Name Description Ref.

(Hex.) (Range)
18-56 | Stall P @ Accel 5000 ms 709
(047D) Activation Time Sets the length time that the acceleration stall prevention function can continue to (100 - 5000 ms)
Expert operate before the drive detects an STPo [Motor Step-Out Detected)].
L8-57 Stall Prevention Retry 10 709
(047E) Counts Sets the number of times the acceleration stall prevention function can operate until (1 - 10 times)
Expert speeds agree before the drive detects an STPo [Motor Step-Out Detected].
L8-90 STPo Detection Level Determined by A1-02 709
(0175) (Low Speed) Sets the detection level that the control fault must be equal to or more than to cause an (0 - 5000 times)
Expert STPo [Motor Step-Out Detected].
L8-93 Low Speed Pull-out AOLVIPM 1.0s 709
(073C) DetectionTime Sets the length of time the drive will wait to start baseblock after detecting LSo [Low (0.0-10.0s)
Expert Speed Motor Step-Out].
18-94  |Low Speed Pull-out 3% 709
(073D) Detect Level Sets the detection level for LSo [Low Speed Motor Step-Out] as a percentage of E1-04 (0-10%)
Expert [Maximum Output Frequency].
L8-95 Low Speed Pull-out AOLV/PM 10 709
(077F) Amount Sets the average count of LSo [Low Speed Motor Step-Out] detections. (1 - 50 times)
Expert
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11.12 n: Special Adjustment

4 n1: Hunting Prevention

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
nl-01 Hunting Prevention VI 0 710
(0580) Selection Sets the function to prevent hunting. (0,1)
Note:
‘When you replace a V1000-series drive with a GA500 drive, set nl-01 = 1
[Hunting Prevention Selection = Enabled)].
0 : Disable
1 : Enabled
nl-02 Hunting Prevention Gain 1.00 710
(0581) Setting Sets the performance of the hunting prevention function. Usually it is not necessary to (0.00 - 2.50)
Expert change this parameter.
nl-03 Hunting Prevention Determined by 02-04 710
(0582) Time Constant Sets the primary delay time constant of the hunting prevention function. Usually it is (0 - 500 ms)
Expert not necessary to change this parameter.
nl-05 Hunting Prevent Gain in 0.00 710
(0530) Reverse Sets the performance of the hunting prevention function. This parameter adjusts (0.00 - 2.50)
Expert Reverse run. Usually it is not necessary to change this parameter.
nl-13 DC Bus Stabilization 0 711
(1B59) Control Sets the oscillation suppression function for the DC bus voltage. 0, 1)
Expert 0 : Disabled
1 : Enabled
nl-14 DC Bus Stabilization v/ 100.0 ms 711
(1B5A) Time Adjusts the responsiveness of the oscillation suppression function for the DC bus (50.0 - 500.0 ms)
Expert voltage. Set nl-13 = I [DC Bus Stabilization Control = Enabled] to enable this
P parameter.
€ n2: Auto Freq Regulator (AFR)
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n2-01 Automatic Freq oLV 1.00 711
(0584) Regulator Gain Sets the gain of the AFR function as a magnification value. Usually it is not necessary (0.00 - 10.00)
to change this setting.
n2-02 Automatic Freq A% 50 ms 711
(0585) Regulator Time 1 Sets the time constant that sets the rate of change for the AFR function. Usually it is not (0 - 2000 ms)
necessary to change this setting.
n2-03 Automatic Freq oLV 750 ms 712
(0586) Regulator Time 2 Sets the time constant that sets the speed difference of the AFR function. Use this (0 - 2000 ms)
parameter for speed searches or regeneration. Usually it is not necessary to change this
setting.
€ n3: High Slip/Overexcite Braking
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n3-01 HSB Deceleration v/ 5% 713
(0588) Frequency Width Sets the amount by which the output frequency is to be lowered during high-slip (1-20%)
Expert braking, as a percentage of E/-04 [Maximum Output Frequency], which represents the
P 100% value.
n3-02 HSB Current Limit Vi Determined by C6-01 714
(0589) Level Sets the maximum current output during high-slip braking as a percentage, where E2-01 and L8-38
Expert [Motor Rated Current (FLA)] is 100%. Also set the current suppression to prevent (0 - 150%)
P exceeding drive overload tolerance.
Note:
The upper limit to the setting range changes when the setting for C6-01 [Normal /
Heavy Duty Selection] changes.
* 150% when C6-01 = 0 [Heavy Duty Rating]
* 120% when C6-01 = 1 [Normal Duty Rating]
n3-03 HSB Dwell Time at Stop | I 10s 714
058A ets the dwell time, a length of time when high-slip braking is ending and during whic! 0.0-10.0s
Sets the dwell ti length of ti hen high-slip braking is endi d duri hich
Expert the motor speed decreases and runs at a stable speed. For a set length of time, the drive
P will hold the actual output frequency at the minimum output frequency set in £/-09.
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n3-04 HSB Overload Time \Zi 40s 714
(058B) Sets the time used to detect oL7 [High Slip Braking Overload], which occurs when the (30-12005)
Expert output frequency does not change during high-slip braking. Usually it is not necessary
P to change this parameter.
n3-13  |OverexcitationBraking 1.10 714
(0531) (OEB) Gain Sets the gain value that the drive multiplies by the V/f pattern output value during (1.00 - 1.40)
overexcitation deceleration to calculate the overexcitation level.
n3-14 OEB High Frequency 0 715
(0532) Injection Sets the function that injects harmonic signals during overexcitation deceleration. 0, 1)
Expert 0 : Disabled
1 : Enabled
n321  |HSB Current 100% 715
(0579) Suppression Level Sets the upper limit of the current that is suppressed at the time of overexcitation (0 - 150%)
deceleration as a percentage of the drive rated current.
n3-23 Overexcitation Braking 0 715
(057B) Operation Sets the direction of motor rotation where the drive will enable overexcitation. 0-2)
0 : Disabled
1 : Enabled Only when Rotating FWD
2 : Enabled Only when Rotating REV
€ n5: Feed Forward Control
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n5-01 Feed Forward Control ACLV/PM 0 716
(05B0) Selection Sets the feed forward function. 0, 1)
0 : Disabled
1 : Enabled
n5-02 Motor Inertia Determined by C6-01, 716
(05B1) Acceleration Time Sets the length of time for the motor to accelerate from the stopped to the maximum E5-01, and 02-04
frequency with a single motor at the rated torque. Inertia Tuning automatically sets the (0.001 - 10.000 s)
motor acceleration time.
ns-03  [Feed Forward Control 1.00 717
(05B2) Gain Sets the ratio between load inertia and motor inertia. Inertia Tuning automatically sets (0.00 - 100.00)
the Feedforward Control Gain value.
n5-04 Speed Response AOLV/PM Determined by A1-02 717
(05B3) Frequency Sets the response frequency for the speed reference. Usually it is not necessary to (0.00 - 500.00 Hz)
change this parameter.
RUN
Expert
€ n6: Online Tuning
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n6-01 Online Tuning Selection oLV 0 718
(0570) Sets the type of motor data that Online Tuning uses for OLV control. 0-2)
0 : Disabled
1 : Line-to-Line Resistance Tuning
2 : Voltage Correction Tuning
n6-05 Online Tuning Gain OLV 1.0 718
(05C7) Sets the compensation gain when n6-01 = 2 [Online Tuning Selection = Voltage (0.1-50.0)
Expert Correction Tuning]. Usually it is not necessary to change this parameter.
€ n7: EZ Drive
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n7-01 Damping Gain for Low 1.0 718
(3111) Frequency Sets the oscillation suppression gain for the low speed range. (0.1 -10.0)
Expert
n7-05 Response Gain for Load 50 718
(3115) Changes Sets the response gain related to changes in the load. (10 - 1000)
Expert
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n7-07 Speed Calculation Gainl 15.0 Hz 719
3117) Sets the speed calculation gain during usual operation. Usually it is not necessary to (1.0 - 50.0 Hz)
Expert change this setting.
n7-08 Speed Calculation Gain2 25.0 Hz 719
(3118) Sets the speed calculation gain during a speed search. (1.0 - 50.0 Hz)
Expert
n7-10 |Pull-in Current 10.0% 719
(311A) Switching Speed Sets the speed range to operate with the pull-in current command. Drive rated frequency (0.0 - 100.0%)
Expert =100% value. If there is a large quantity of oscillation when you operate in the low
P speed range, increase the setting value.
n7-17 Resistance ) 1 719
(3122) TemperatureCorrection | gefs the function to adjust for changes in the motor resistance value caused by changes (0t02)
in the temperature.
0 : Invalid
1 : Valid (Only 1 time)
2 : Valid (Every time)
n7-19  |FluxEror 5000% 719
(3128) Compensation Gain Sets the gain for magnetic flux compensation. Usually it is not necessary to change this (0 - 50000%)
Expert setting.
4 n8: PM Motor Control Tuning
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n8-01 Pole Position Detection 50% 720
(0540) Current Sets, as a percentage, the Initial Rotor Position Estimated Current, taking the E5-03 (0 - 100%)
Expert [Motor Rated Current (FLA)] as the 100% value. Usually it is not necessary to change
P this setting.
n8-02 Pole Alignment Current 80% 720
(0541) Level Sets the current at the time of polar attraction as a percentage where E5-03 [motor rated (0 - 150%)
Expert current] is 100%. Usually it is not necessary to change this setting.
n8-11 Observer Calculation Determined by n8-72 720
(054A) Gain 2 Sets the gain for speed estimation. Usually it is not necessary to change this setting. (0.0 - 1000.0)
n8-14 Polarity Compensation AOLVIPM 1.000 720
(054D) Gain 3 Sets the gain for speed estimation. Usually it is not necessary to change this setting. (0.000 - 10.000)
Expert
n8-15 | Polarity Compensation 0.500 720
(054E) Gain 4 Sets the gain for speed estimation. Usually it is not necessary to change this setting. (0.000 - 10.000)
Expert
n8-21 Motor Back-EMF (Ke) 0.90 720
(0554) Gain Sets the gain for speed estimation. Usually it is not necessary to change this setting. (0.80 - 1.00)
Expert
n8-35 Initial Pole Detection Determined by A1-02 721
(0562) Method Sets how the drive detects the position of the rotor when the motor starts. 0-2)
Note:
* When you use an SPM motor, set #8-35 = 0. When you use an IPM motor, set n8-
35=0t2.
* When you set n8-35 = 1, do High Frequency Injection Auto-Tuning.
0 : Pull-in
1 : High Frequency Injection
2 : Pulse Injection
n8-36 HFI Frequency Level for 500 Hz 721
(0563) L Tuning Sets the injection frequency for high frequency injection. (200 - 1000 Hz)
Note:
« Set n8-35 = 1 [Initial Pole Detection Method = High Frequency Injection] or n8-
57 =1 [HFI Overlap Selection = Enabled] to enable this parameter.
* The drive automatically calculates this value when High Frequency Injection
Auto-Tuning completes successfully.
n8-37  |HFI Voltage Amplitude 20.0% 721
(0564) Level Sets the high frequency injection amplitude as a percentage where 200 V = 100% for (0.0 - 50.0%)
Expert 200 V class drives and 400 V = 100% for a 400 V class drives. Usually it is not
P necessary to change this setting.
Note:
« Set n8-35 = 1 [Initial Pole Detection Method = High Frequency Injection] or n§-
57 =1 [HFI Overlap Selection = Enabled] to enable this parameter.
* The drive automatically calculates this value when High Frequency Injection
Auto-Tuning completes successfully.
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No. e Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n839  |PM Phase Compensation 250 Hz 721
(0566) Gain Sets the low-pass filter shut-off frequency for high frequency injection. (0 - 1000 Hz)
Note:
* Set n8-35 = 1 [Initial Pole Detection Method = High Frequency Injection] or n8-
57 = 1 [HFI Overlap Selection = Enabled] to enable this parameter.
* The drive automatically calculates this value when High Frequency Injection
Auto-Tuning completes successfully.
n8-41 HFI P Gain 2.5 722
(0568) Sets the response gain for the high frequency injection speed estimation. (-10.0 - +10.0)
Expert
ng-42  |HFII Time 0.10s 722
(0569) Sets the integral time constant for the high frequency injection speed estimation. (0.00-9.99 s)
Expert Usually it is not necessary to change this setting.
n8-45 |Speed Feedback 0.80 722
(0538) Detection Gain Sets the internal speed feedback detection reduction unit gain as a magnification value. (0.00 - 10.00)
Usually it is not necessary to change this setting.
n8-47 Pull-in Current Comp 5.0s 722
(053A) Filter Time Sets the time constant the drive uses to align the pull-in current reference value with the (0.0 - 100.0 s)
actual current value. Usually it is not necessary to change this setting.
18-48 Pull-in/Light Load Id 30% 722
(053B) Current On the basis that parameter E5-03 [Motor Rated Current (FLA)] is the 100% value, this (0 - 200%)
RUN parameter sets the d-axis current that flows to the motor during run at constant speed as
a percentage.
n8-49 Heavy Load Id Current Determined by E5-01 723
(053C) Sets the d-axis current to that the drive will supply to the motor to run it at a constant (-200.0 - +200.0%)
RUN speed with a heavy load. Considers E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)] to be
100%. Usually it is not necessary to change this setting.
Expert
n8-50  [Medium Load Iq Level 80% 723
(053D) (High) Sets the load current level at which heavy load control starts where E5-03 [Motor Rated (50 - 255)
Expert Current (FLA)] is 100%. Usually it is not necessary to change this setting.
n8-51 Pull-in Current @ Determined by A1-02 723
(053E) Acceleration Sets the pull-in current allowed to flow during acceleration/deceleration as a percentage (0 -200%)
of the motor rated current.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the motor
rated current.
* A1-02 = 5 [OLV/PM]: E5-03 [Motor Rated Current (FLA)]
* A1-02 = 8 [EZOLV]: E9-06 [Motor Rated Current (FLA)]
n8-54  |Voltage Error 1.00's 723
(056D) Compensation Time Sets the time constant that the drive uses when adjusting for voltage errors. (0.00 - 10.00 s)
Expert
n8-55 | Motor to Load Inertia 0 723
(056E) Ratio Sets the ratio between motor inertia and machine inertia. 0-3)
0 : Below 1:10
1 : Between 1:10 and 1:30
2 : Between 1:30 and 1:50
3 : Beyond 1:50
n8-57 HFI Overlap Selection AOLV/PM 0 724
(0574) Sets the function that detects motor speed with high frequency injection. 0, 1)
Note:
When you set n8-57 = I, doHigh Frequency Injection Auto-Tuning.
0 : Disabled
1 : Enabled
n8-62 | Output Voltage Limit 200 V Class: 200.0 V, 724
ets the output voltage limit to prevent saturation of the output voltage. Usually it 1s not : .
057D Level Sets th 1 limi ion of th i Usually it i 400 V: 400.0 V
Expert necessary to change this parameter. (200 V Class: 0.0 to
P 230.0 V, 400 V Class:
0.0 to 460.0 V)
18-63 Output Voltage Limit P 1.00 725
(057E) Gain Sets the proportional gain for output voltage control. Usually it is not necessary to (0.00 - 100.00)
Expert change this setting.
18-65 Speed Fdbk Gain @ oV 150 725
ets the gain of internal speed feedback detection suppression while the overvoltage .00 - 10.
(065C) Suppression Sets the gain of i | speed feedback detecti ion while th 1 (0.00 - 10.00)
Expert suppression function is operating as a magnification value. Usually it is not necessary to
P change this parameter.
n8-69 Speed Observer Control AOLV/PM 1.00 725
(065D) P Gain Usually it is not necessary to change this setting. Sets the Proportional gain that the (0.00 - 20.00)
Expert drive uses for speed estimation.
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n8-72 Speed Estimation 1 725
(0655) Method Select Selects the speed estimation method. Usually it is not necessary to change this setting. 0, 1)
Expert 0 : Method 1
1 : Method 2
n8-74 Light Load Iq Level 30% 725
(05C3) Set n8-48 [Pull-in/Light Load Id Current] to the percentage of load current (q-axis (0 -255%)
Expert current) that you will apply, where E5-03 [Motor Rated Current (FLA)] = a setting
p value of 100%.
n8-75 Medium Load Iq Level 50% 725
(05C4) (low) Set n8-78 [Medium Load 1d Current] to the percentage of load current (q-axis current) (0 -255%)
Expert that you will apply, where £5-03 [Motor Rated Current (FLA)] = a setting value of
100%.
1877 | Heavy Load Iq Level 90% 726
(05CE) Set n8-49 [Heavy Load Id Current] to the percentage of load current (q-axis current) (0 -255%)
Expert that you will apply, where E5-03 [Motor Rated Current (FLA)] = a setting value of
100%.
n8-78 | Medium Load Id Current 0% 726
(05F4) Sets the level of the pull-in current as a percentage, where £5-03 [PM Motor Rated (0 -255%)
RUN Current (FLA)] = 100%.
Expert
n8-79 | Pull-in Current @ 50% 726
(05FE) Deceleration Sets the pull-in current that can flow during deceleration as a percentage of the E5-03 (0 -200%)
[PM Motor Rated Current (FLA)].
Note:
When n8-79 = 0, the drive will use the value set in n8-51 [Pull-in Current @
Acceleration].
18-84 Polarity Detection 100% 726
(02D3) Current Sets the current that the drive uses to estimate the initial motor magnetic pole as a (0 - 150%)
Expert percentage where E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)] = 100%.
n8-87 Output Voltage Limit 0 726
(02BC) Method Sets the method of output voltage limit. If there is vibration in the constant output 0, 1)
range, set Feedforward Method. Usually it is not necessary to change this setting.
0 : Feedback Method
1 : Feedforward Method
18-88 Vout Limit Switching 400% 727
(02BD) Level Sets the current level at which output voltage limit sequence selection occurs as a (0 - 400%)
percentage where the motor rated current is 100%. Normally there is no need to change
this setting.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the motor
rated current.
* A1-02 =5, 6 [OLV/PM, AOLV/PM]: E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)]
* A1-02 = 8[EZOLV]: E9-06 [PM Motor Rated Current (FLA)]
n8-89 | Vout Limit Switching 3% 727
(02BE) Hysteresis Sets the hysteresis width of the current level at which output voltage limit sequence (0 - 400%)
selection occurs as a percentage where the motor rated current is 100%. Normally there
is no need to change this setting.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the motor
rated current.
* A1-02 =5, 6 [OLV/PM, AOLV/PM]: E5-03 [PM Motor Rated Current (FLA)]
* A1-02 = 8[EZOLV]: E9-06 [PM Motor Rated Current (FLA)]
1n8-90 Vout Limit Switching 200% 727
(02BF) Speed Sets the speed level at which output voltage limit sequence selection occurs as a (0 -200%)
percentage where the maximum output frequency is 100%. Usually it is not necessary to
change this setting.
Note:
Parameter 41-02 [Control Method Selection] selects which parameter is the
maximum output frequency.
* A1-02 =5, 6 [OLV/PM, AOLV/PM]: E1-04 [Maximum Output Frequency]
* A1-02 = 8: E9-02 [Motor Max Revolutions]
n8-91 Id Limit at Voltage -50% 727
(02F7) Saturation Sets the limit value of feedback output voltage limit Id operation. Enabled when n8-87 (-200 - 0%)

= 0 [Output Voltage Control Selection = Speed Feedback Form]. Usually it is not
necessary to change this setting.
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
n8-94 | Flux Position Estimation 1 727
(012D) Method Sets the criteria that the drive uses to find changes in speed or load. Usually it is not 0, 1)
Expert necessary to change this setting.
0 : Softstarter
1 : Speed Feedback
n8-95 Flux Position Est Filter 30 ms 727
(012E) Time Sets the time constant of the filter used for the recognition criteria value for speed and (0 - 100 ms)
Expert load changes. Usually it is not necessary to change this setting.
4 nA: PM Motor Control Tuning
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
nA-01 Observer Calc Gain 3 AOLV/PM 30.0 728
(3129) Sets the gain for speed estimation. Usually it is not necessary to change this setting. (0.0 - 1000.0)
Expert
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11.13 o: Keypad-Related Settings

€ o1: Keypad Display

No.

Default

0 : Custom Monitor
1 : Bar Graph

2 : Analog Gauge

3 : Trend Plot

Name Description Ref.
(Hex.) P (Range)
0l-01 User Monitor Selection 106 730
(0500) Sets the U monitor for the Drive Mode. This parameter is only available when you use (104 - 855)
RUN an LED keypad.
01-02 Monitor Selection at 1 730
(0501) Power-up Sets the monitor item that the keypad screen shows after energizing the drive. Refer to (1-5)
RUN “U: Monitors” for information about the monitor items that the keypad screen can show.
This parameter is only available when you use an LED keypad.
1 : Frequency Reference (U1-01)
2 : Direction
3 : Output Frequency (U1-02)
4 : Output Current (U1-03)
5 : User Monitor (0/-01)
01-03 Frequency Display Unit Determined by A1-02 730
(0502) Selection Sets the display units for the frequency reference and output frequency. 0-3)
0 : 0.01Hz units
1:0.01% units
2 : Revolutions Per Minute (RPM)
3 : User Units
0l-04 | V/fPattern Display Unit Determined by A1-02 731
(0503) Sets the setting unit for parameters that set the V/f pattern frequency. 0, 1)
0:Hz
1 : min-! (r/min) unit
0105 | LCD Contrast P 72
(0504) Adjustment Sets the contrast of the LCD display on the keypad. (0-10)
RUN
0l-10 User Units Maximum Determined by 01-03 732
(0520) Value Sets the value that the drive shows as the maximum output frequency. (1 -60000)
ol-11 User Units Decimal Determined by 01-03 732
(0521) Position Sets the number of decimal places for frequency reference and monitor values. 0-3)
0 : No Decimal Places (XXXXX)
1 : One Decimal Places (XXXX.X)
2 : Two Decimal Places (XXX.XX)
3 : Three Decimal Places (XX.XXX)
01-24 to 01-35: | Custom Monitor 1 to 12 01-24: 101 732
(11AD - 11B8) Sets a maximum of 12 monitors as user monitors. This parameter is only available when 0l-25:102
RUN using an LCD keypad. 01-26: 103
0l-27 to 01-35: 0
(0, 101 - 999)
0136 |LCD Backlight 3 733
(11B9)  |Brightness Sets the intensity of the LCD keypad backlight. (1-5)
RUN
0137 |LCD Backlight ON/OFF 1 733
(11BA) Selection Sets the automatic shut off function for the LCD backlight. 0, 1)
RUN 0: OFF
1:0ON
0138 |LCD Backlight Off- 60 733
(11BB) Delay Sets the time until the LCD backlight automatically turns off. (10-3005)
RUN
0139 | Show Initial Setup 1 734
(11BC) Screen Sets the function to show the LCD keypad initial setup screen each time the drive is 0, 1)
RUN energized. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0:No
1:Yes
01-40 Home Screen Display 0 734
(11BD) Selection Sets the monitor display mode for the Home screen. This parameter is only available (0-3)
RUN when using an LCD keypad.
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No. e Default
ame escription er.
N D ti Ref
(Hex.) (Range)
ol-41 1st Monitor Area 0 734
(11C1) Selection Sets the horizontal range used to display the monitor set in 0/-24 [Custom Monitor 1] 0-2)
RUN as a bar graph. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0:+/- Area (- 01-42 ~01-42)
1:+Area(0~o01-42)
2:-Area(-01-42~0)
01-42 15t Monitor Area Setting 100.0% 734
(11C2) Sets the horizontal axis value used to display the monitor set in 0/-24 [Custom Monitor (0.0 - 100.0%)
RUN 1] as a bar graph. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0l-43 |2nd Monitor Area 0 734
(11C3) Selection Selects the horizontal range used to display the monitor set in 07-25 [Custom Monitor 0-2)
RUN 2] as a bar graph. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0:+/- Area (- 0l-44 ~01-44)
1:+Area(0~o01-44)
2:-Area(-01-44~0)
ol-44 |2nd Monitor Arca 100.0% 735
(11C4) Setting Sets the horizontal axis value used to display the monitor set in 0/-25 [Custom Monitor (0.0 - 100.0%)
RUN 2] as a bar graph. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0l-45 3rd Monitor Area 0 735
(11C5) Selection Sets the horizontal range used to display the monitor set in 0/-26 [Custom Monitor 3] 0-2)
RUN as a bar graph. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0:+/- Area (- 01-46 ~01-46)
1:+Area(0~01-46)
2:-Area(-01-46~0)
0l-46 3rd Monitor Area Setting 100.0% 735
(11C6) Sets the horizontal axis value used to display the monitor set in 01-26 [Custom Monitor (0.0 - 100.0%)
RUN 3] as a bar graph. This parameter is only available when using an LCD keypad.
01-47  |Trend Plot 1 Scale -100.0% 735
(11C7) Minimum Value Sets the horizontal axis minimum value used to display the monitor set in 0/-24 (-300.0 - +300.0%)
RUN [Custom Monitor 1] as a trend plot. This parameter is only available when using an
LCD keypad.
0l-48 |Trend Plot I Scale 100.0% 735
(11C8) Maximum Value Sets the horizontal axis maximum value used to display the monitor set in 07-24 (-300.0 - +300.0%)
RUN [Custom Monitor 1] as a trend plot. This parameter is only available when using an
LCD keypad.
0l-49 |Trend Plot 2 Scale -100.0% 735
(11C9) Minimum Value Sets the horizontal axis minimum value used to display the monitor set in 0/-25 (-300.0 - +300.0%)
RUN [Custom Monitor 2] as a trend plot. This parameter is only available when using an
LCD keypad.
01-50  |Trend Plot 2 Scale 100.0% 735
(11CA) Maximum Value Sets the horizontal axis maximum value used to display the monitor set in 0/-25 (-300.0 - +300.0%)
RUN [Custom Monitor 2] as a trend plot. This parameter is only available when using an
LCD keypad.
ol-51 Trer?d Plot Time Scale 300s 736
(11CB) Setting Sets the time scale (horizontal axis) to display the trend plot. When you change this (1-3600s)
RUN setting, the drive automatically adjusts the data sampling time. This parameter is only
available when using an LCD keypad.
0l-55 Analog Gauge Area 1 736
(11EE) Selection Sets the range used to display the monitor set in 0/-24 [Custom Monitor 1] as an analog 0, 1)
RUN gauge. This parameter is only available when using an LCD keypad.
0:+/- Area (- 01-56 ~01-56)
1:+ Area(0~01-56)
01-56 Analog Gauge Area 100.0% 736
(11EF) Setting Sets the value used to display the monitor set in 0/-24 [Custom Monitor 1] as an analog (0.0 - 100.0%)
RUN meter. This parameter is only available when using an LCD keypad.
ol-58 Motor Power Unit 0 736
(3125) Selection Sets the setting unit for parameters that set the motor rated power. 0, 1)
0:kW
1:HP
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€ 02: Keypad Operation

No. Name Description Default Ref.

(Hex.) (Range)
0201 |LO/RE Key Function I 736
(0505) Selection Sets the function that lets you use to switch between LOCAL and REMOTE ©.1

Modes.

0 : Disabled

1 : Enabled
02-02 STOP Key Function 1 737
(0506) Selection ©,1)

Sets the function to use on the keypad to stop the drive when the Run

command source for the drive is REMOTE (external) and not assigned to the keypad.

0 : Disabled

1 : Enabled
02-03 User Parameter Default 0 737
(0507) Value Sets the function to keep the settings of changed parameters as user parameter defaults 0-2)

to use during initialization.

0 : No change

1: Set defaults

2 : Clear all
02-04 Drive Model (KVA) Determined by the drive 738
(0508) Selection Sets the Drive Model code. Set this parameter after replacing the control board. )
02-05 Home Mode Freq Ref 0 738
(0509) Entry Mode ©,1)

Sets the function that makes it necessary to push @ to use the keypad to change the

frequency reference value while in Drive Mode.

0 : ENTER Key Required

1 : Immediate / MOP-style
02-06 Keypad Disconnect 0 738
(050A) Detection Sets the function that stops the drive if you disconnect the keypad connection cable 0, 1)

from the drive or if you damage the cable while the keypad is the Run command source.

0 : Disabled

1 : Enabled
02-07 Keypad RUN Direction 0 739
(0527) @ Power-up Sets the direction of motor rotation when the drive is energized and the keypad is the 0, 1)

Run command source.

0 : Forward

1 : Reverse
02-09 Reserved - - 739
(050D)
02-19 Parameter Write during 0 739
(061F) Uv Lets you change parameters during Uv [Undervoltage]. (0,1)
Expert 0 : Disable

1 : Enabled
02-23 External 24V Powerloss 0 739
(11F8) Detection Sets the function to give a warning if the backup external 24 V power supply turns off 0, 1)
RUN when the main circuit power supply is in operation.

0 : Disable

1 : Enabled
02-26 Alarm display at ext. 0 740
(1563) 24V power ‘When you connect a backup external 24 V power supply, this parameter sets the 0, 1)

function to trigger an alarm when the main circuit power supply voltage decreases.

Note:
o I\"]Fhe drive will not run when it is operating from one 24-V external power supply.
:No

1:Yes
02-27 bCE Detection Selection 3 740
(1565) Sets drive operation if the Bluetooth device is disconnected when you operate the drive 0-4)

in Bluetooth Mode.

0 : Ramp to Stop

1: Coast to Stop

2 : Fast Stop (Use C1-09)

3 : Alarm Only

4 : No Alarm Display
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€ 03: Copy Keypad Function

(I-'I‘le(:(..) Name Description (I;Zf:::) Ref.
03-01 Copy Keypad Function 0 740
(0515) Selection Sets the function that saves and copies drive parameters to a different drive with the 0-4)

keypad.

0 : Copy Select

1 : Backup (drive — keypad)

2 : Restore (keypad — drive)

3 : Verity (check for mismatch)

4 : Erase (backup data of keypad)
03-02 Copy Allowed Selection 0 740
(0516) Sets the copy function when 03-01 = 1 [Copy Keypad Function Selection = Backup 0, 1)

(drive — keypad)].

0 : Disabled

1 : Enabled
03-04 Select Backup/Restore 0 741
(0B3E) Location Sets the storage location for drive parameters when you back up and restore parameters. (0-3)

This parameter is only available when using an LCD keypad.

0 : Memory Location 1

1 : Memory Location 2

2 : Memory Location 3

3 : Memory Location 4
03-05 Select Items to Backup/ 0 741
(0BDA) Restore Sets which parameters are backed up, restored, and referenced. This parameter is only 0, 1)

available when using an LCD keypad.

0 : Standard Parameters

1 : Standard + DWEZ Parameters
03-06 Auto Parameter Backup 1 741
(OBDE) Selection Sets the function that automatically backs up parameters. This parameter is only 0, 1)

available when using an LCD keypad.

0 : Disabled

1 : Enabled
03-07 Auto Parameter Backup 1 741
(0BDF) Interval Sets the interval at which the automatic parameter backup function saves parameters 0-3)

from the drive to the keypad.

Note:
This parameter is only available when using an LCD keypad.

0 : Every 10 minutes

1 : Every 30 minutes

2 : Every 60 minutes

3 : Every 12 hours

€ o04: Maintenance Monitors

(:;('.) Name Description (I;Zf:::) Ref.
04-01 Elapsed Operating Time Oh 742
(050B) Setting Sets the initial value of the cumulative drive operation time in 10-hour units. (0-9999 h)
04-02 Elapsed Operating Time 0 742
(050C) Selection Sets the condition that counts the cumulative operation time. 0, 1)

0 : U4-01 Shows Total Power-up Time

1 : U4-01 Shows Total RUN Time
04-03 Fan Operation Time 0Oh 742
(050E) Setting Sets the value from which to start the cumulative drive cooling fan operation time in 10- (0-9999 h)

hour units.
04-05 Capacitor Maintenance 0% 742
(051p) | Setting Sets the U4-05 [CapacitorMaintenance] monitor value. (0 - 150%)
04-07 Softcharge Relay 0% 743
(0523) Maintenance Set Sets the U4-06 [PreChargeRelayMainte] monitor value. (0 - 150%)
04-09  |IGBT Maintenance 0% 743
(0525) Setting Sets the U4-07 [IGBT Maintenance] monitor value. (0 - 150%)
04-11 Fault Trace/History Init 0 743
(0510) (U2/U3) Resets the records of Monitors U2-xx [Fault Trace] and U3-xx [Fault History]. 0, 1)

0 : Disabled

1 : Enabled
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11.13 o: Keypad-Related Settings

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
412 | kWh Montor ) 3
(0512) Initialization Resets the monitor values for U4-10 [kWh, Lower 4 Digits] and U4-11 [kWh, Upper 5 0, 1)
Digits].
0 : No Reset
1 : Reset
04-13 RUN Command Counter 0 743
(0528) @ Initialize Resets the monitor values for U4-02 [Num of Run Commands], U4-24 [Number of Runs ©,1)
(Low)], and U4-25 [Number of Runs (High)].
0 : No Reset
1 : Reset
0422 | Time Format 0 744
(154F) Sets the time display format. This parameter is only available when using an LCD 0-2)
RUN keypad.
0 : 24 Hour Clock
1 : 12 Hour Clock
2 : 12 Hour JP Clock
0423 | Date Format 0 744
(1550) Sets the date display format. This parameter is only available when using an LCD 0-2)
RUN keypad.
0:YYYY/MM/DD
1 : DD/MM/YYYY
2: MM/DD/YYYY
04-24 bAT Detection Selection 0 744
(310F) Sets the operation when the drive detects bAT [Keypad Battery Low Voltage] and TiM 0-2)
RUN [Keypad Time Not Set]. This parameter is only available when you use an LCD keypad.
0 : Disable
1 : Enable (Alarm Detected)
2 : Enable (Fault Detected)
€ 05: Log Function
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
05-01 Log Start/Stop Selection 0 747
(1551) Sets the data log function. This parameter is only available when using an LCD keypad. 0-1)
RUN 0: OFF
1:0N
05-02 Log Sampling Interval 1000 ms 747
(1552) Sets the data log sampling cycle. This parameter is only available when using an LCD (100 - 60000 ms)
RUN keypad.
05-03 Log Monitor Data 1 101 747
(1553) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
0504 | Log Monitor Data 2 102 747
(1554) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
05-05 Log Monitor Data 3 103 748
(1555) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
05-06 Log Monitor Data 4 107 748
(1556) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
05-07 Log Monitor Data 5 108 748
(1557) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
0508 | Log Monitor Data 6 000 748
(1558) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
05-09 Log Monitor Data 7 000 748
(1559) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
05-10 Log Monitor Data 8 000 749
(155A) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
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No. e Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
05-11 Log Monitor Data 9 000 749
(155B) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
05-12 | Log Monitor Data 10 000 749
(155C) Sets the data log monitor. This parameter is only available when using an LCD keypad. (000, 101 - 999)
RUN
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11.14 q: DriveWorksEZ Parameters

11.14 q: DriveWorksEZ Parameters

¢ 1-01 to q8-40: Reserved for DriveWorksEZ

No.
(Hex.)

Name

Description

Default
(Range)

ql-01 to q8-40
(1600 - 17E7)

Reserved for
DriveWorksEZ

Refer to “DriveWorksEZ Operation Manual”.

These parameters are
reserved for use with
DriveWorksEZ.
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11.15 r: DWEZ Connection 1-20

4 r1-01 to r1-40: DriveWorksEZ Connection Parameters 1 to 20 (Upper / Lower)

No. o Default
Name Description
(Hex.) (Range)
r1-01 to r1-40: | DriveWorksEZ Connection 0
(1840 - 1867) Ezr‘j‘,‘;;’ters 11020 (Upper /| priveWorksEZ Connection Parameters 1 to 20 (Upper / Lower) (0 - FFFFH)
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11.16 T: Motor Tuning

11.16 T: Motor Tuning

€ T0: Tuning Mode Selection

No. Default

Name Description Ref.
(Hex.) i (Range)
T0-00 Tuning Mode Selection 0 750
(1197) Sets the type of Auto-Tuning. 0, 1)

0 : Motor Parameter Tuning

1 : Control Tuning

€ T1: Induction Motor Auto-Tuning

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
TI00 | Motor I/Motor 2 1 750
(0700) Selection Sets which motor to tune when motor 1/2 switching is enabled. (1,2)
You can only use the keypad to set this parameter. You cannot use external input
terminals to set it.
Note:
This parameter is enabled when HI-xx = 16 [Motor 2 Selection] is set. When H1I-xx
# 16 the keypad will not show this parameter.
1 : Motor 1
2 : Motor 2
T1-01  |Tuning Mode Selection | Determined by A1-02 750
(0701) Sets the type of Auto-Tuning. (Determined by A1-02)
0 : Rotational Auto-Tuning
1 : Stationary Auto-Tuning 1
2 : Stationary Line-Line Resistance
TI-02 | Motor Rated Power Determined by 02-04, 751
(0702) Uses the units set in 0/-58 [Motor Power Unit Selection] to set the motor rated output C6-01
power. (0.00 - 650.00 kW)
T1-03 Motor Rated Voltage Determined by 02-04, 751
(0703) Sets the rated voltage (V) of the motor. Enter the base speed voltage for constant output C6-01
motors. (200 V Class: 0.0 - 255.5
V, 400 V Class: 0.0 -
511.0V)
TI-04  |Motor Rated Current Determined by 02-04 751
(0704) Sets the rated current (A) of the motor. (10% to 200% of the
drive rated current)
T1-05 Motor Base Frequency 50.0 Hz 751
(0705) Sets the base frequency (Hz) of the motor. (0.0 - 590.0 Hz)
T1-06 Number of Motor Poles 4 751
(0706) Sets the number of motor poles. (2to 120)
T1-07 Motor Base Speed 1450 min! (r/min) 751
(0707) Sets the motor base speed for Auto-Tuning (min-! (r/min)). (0 - 35400 min-! (r/min))
T1-09 Motor No-Load Current oLV - 752
(0709) Sets the no-load current of the motor. (0A - T1-04; max. of
2999.9)
TI1-10 Motor Rated Slip oLV - 752
(070A) Frequency Sets motor rated slip. (0.000 - 20.000 Hz)
T1-11 Motor Iron Loss Vi Determined by E2-11 or 752
(070B) Sets the iron loss for calculating the energy-saving coefficient. -
(0-65535 W)
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11.16 T: Motor Tuning

No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
T1-12 Test Mode Selection OLV 0 752
(0BDB) Sets the function to enable Test Mode after Stationary Auto-Tuning. When you can 0, 1)
operate the motor with a light load attached after Stationary Auto-Tuning is complete,
enable this parameter.
Note:
You must first set 7/-10 = 0 [Motor Rated Slip Frequency = 0 Hz] to enable this
parameter.
0:No
1:Yes
T1-13 No-load voltage oLV T1-03 x 0.9 752
(0BDC) Sets the no-load voltage of the motor. When the no-load voltage at rated speed is (200 V Class: 0.0 - 255.0
available, for example on the motor test report, set the voltage in this parameter. If the V, 400 V Class: 0.0 -
no-load voltage is not available, do not change this parameter. 510.0 V)
Note:
To get the same qualities as a Yaskawa 1000-series drive or previous series drive,
set this parameter = T/-03 [Motor Rated Voltage].
4 T2: PM Motor Auto-Tuning
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
T2-01  |PM Auto-Tuning 0 753
(0750) Selection Sets the type of Auto-Tuning for PM motors. (Determined by A1-02)
0 : Manual Entry w/ Motor Data Sheet
1 : Stationary (Ld, Lq, R)
2 : Stationary (R Only)
4 : PM Motor Code Selection
5 : High Frequency Injection
T2-02  |PM Motor Code Determined by A1-02 753
(0751) Selection If the drive is operating an SMRD, SMRA, or SSR1 series Yaskawa PM motor, enter and 02-04
the PM motor code in to align with the rotation speed and motor output. (0000 - FFFF)
T2-03 | PM Motor Type 1 753
(0752) Sets the type of PM motor the drive will operate. 0, 1)
0 : IPM motor
1 : SPM motor
T2-04 PM Motor Rated Power Determined by 02-04, 753
(0730) Uses the units set in 0/-58 [Motor Power Unit Selection] to set the PM motor rated C6-01
output power. (0.00 - 650.00 kW)
T2-05 | PM Motor Rated Voltage 200 V Class: 200.0 V, 754
(0732) Sets the rated voltage (V) of the motor. 400 V: 400.0 v
(200 V Class: 0.0 - 255.0
V, 400 V Class: 0.0 -
510.0 V)
T2-06 PM Motor Rated Current Determined by 02-04 754
(0733) Sets the rated current (A) of the motor. (10% to 200% of the
drive rated current)
T2-07 | PM Motor Base §7.5 Hz 754
(0753) Frequency Sets the base frequency (Hz) of the motor. (0.0 - 590.0 Hz)
T208 | Number of PM Motor 6 754
(0734) Poles Sets the number of motor poles. (2-48)
T2-09 PM Motor Base Speed AOLV/PM 1750 min-! (r/min) 754
(0731) Sets the motor base speed (min-! (r/min)). (0 - 34500 min-! (r/min))
T2-10 | PM Motor Stator Determined by T2-02 754
(0754) Resistance Sets the stator resistance for each motor phase. (0.000 - 65.000 Q)
Note:
This parameter does not set line-to-line resistance.
T2-11 PM Motor d-Axis Determined by T2-02 754
(0735) Inductance Sets the d-axis inductance of the motor on a per phase basis. (0.00 - 600.00 mH)
T2-12 PM Motor q-Axis Determined by T2-02 754
(0736) Inductance Sets the g-Axis inductance of the motor on a per phase basis. (0.00 - 600.00 mH)
213 |Back-EMF Units 1 754
(0755) Selection Sets the units that the drive uses to set the induced voltage constant. 0, 1)
0 : mV/(rev/min)
1 : mV/(rad/sec)
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No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
T2-14  |Back-EMF Voltage Determined by T2-13 755
(0737) Constant (Ke) Sets the motor induced voltage constant (Ke). (0.0 - 2000.0)
T2-15 | Pull-In Current Level 30% 755
(0756) Sets the level of the pull-in current as a percentage of E5-03 [PM Motor Rated Current (0 -120%)
(FLA)]. Usually it is not necessary to change this setting.
€ T3: ASR and Inertia Tuning
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
T3-00 Control Loop Tuning 2 755
(1198) Selection Sets the type of Control Auto-Tuning. 2,3)
2 : Deceleration Rate Tuning
3 : KEB Tuning
€ T4: EZ Tuning
No. Default
Name Description Ref.
(Hex.) (Range)
T4-01 | EZ Tuning Mode 0 755
(3130) Selection Sets the type of Auto-Tuning for EZOLV control. 0, 1)
0 : Motor Parameter Setting
1 : Line-to-Line Resistance
T4-02 | Motor Type Selection 0 756
(3131) Sets the type of motor. 0,1,2)
0 : Induction (IM)
1 : Permanent Magnet (PM)
2 : Synchronous Reluctance (SynRM)
T4-04 | Motor Rated Revolutions - 756
(3133) Sets rated rotation speed (min-!) of the motor. ((40 Hz to 120 Hz) x 60
x 2/E9-08)
T4-05 Motor Rated Frequency Determined by E9-01 756
(3134) Sets the rated frequency (Hz) of the motor. and 02-04
(40.0 - 120.0 Hz)
T4-06 Motor Rated Voltage 200 V Class: 200.0 V, 756
(3135) Sets the rated voltage (V) of the motor. 400 V:400.0 V
(200 V Class: 0.0 - 255.0
V,400 V Class: 0.0 -
510.0 V)
T4-07 Motor Rated Current Determined by 02-04, 756
(3136) Sets the rated current (A) of the motor. -
(10% to 200% of the
drive rated current)
T4-08 Motor Rated Capacity Determined by E9-10 756
(3137) Sets the motor rated power in the units set in 0/-58 [Motor Power Unit Selection]. (0.10 - 650.00 kW)
T4-09 | Number of Poles Determined by E9-01 756
(3138) Sets the number of motor poles. (2-48)
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11.17 U: Monitors

11.17 U: Monitors

€ U1: Operation Status Monitors

No.
(Hex.)

Name

Description

MFAO Signal Level

U1-01
(0040)

Frequency reference

Shows the actual frequency reference value. Parameter 0/-03 [Keypad Display Unit Selection]
sets the display units.

Unit: 0.01 Hz

10 V = Maximum
frequency (-10 V to +10 V)

U1-02
(0041)

Output Frequency

Shows the actual output frequency. Parameter 0/-03 [Keypad Display Unit Selection] sets the
display units.
Unit: 0.01 Hz

10 V = Maximum
frequency (-10 V to +10 V)

U1-03
(0042)

Output Current

Shows the actual output current.

The keypad shows the value of U7-03 in amperes (A). When looking at the monitor through
MEMOBUS/Modbus communications, the current is “8192 = drive rated current (A)”. Calculate
the current from the monitor value that is in at MEMOBUS/Modbus communications using
“Numerals being displayed / 8192 x drive rated current (A).

Unit: When the drive model changes, the display units for this parameter also change.
* 0.01 A units: 2001 to 2042, B0O1 to B018, 4001 to 4023
¢ 0.1A units: 2056 to 2082, 4031 to 4060

10 V = Drive rated current

U1-04
(0043)

Control method selection

Shows the drive control method.

0 : V/f Control

: Open Loop Vector

: PM Open Loop Vector

: PM Advanced Open Loop Vector
: EZ Vector Control

o N W N

No signal output available

U1-05
(0044)

Motor Speed

Shows the actual detected motor speed. Parameter 0/-03 [Keypad Display Unit Selection] sets the
display units.

Unit: 0.01 Hz

10 V = Maximum
frequency (-10 V to +10 V)

U1-06
(0045)

Output Voltage Ref

Shows the output voltage reference.
Unit: 0.1 V

200 V class: 10 V =200
Vrms

400 V class: 10 V =400
Vrms

U1-07
(0046)

DC Bus Voltage

Shows the DC bus voltage.
Unit: 1 V

200 V class: 10 V=400 V
400 V class: 10 V=800 V

U1-08
(0047)

Output Power

Shows the internally-calculated output power.

Changing the setting of 47-02 [Control Method Selection] also changes the signal level of the
analog output.

* Al-02 = 0: Drive capacity (kW)

* Al-02 = 2: Motor Rated Power [E2-11] (kW)

e Al-02 =5, 6: PM Motor Rated Power [E5-02] (kW)

¢ A1-02 = 8: Motor Rated Power [E9-07] (kW)

Unit: When the drive model changes, the display units for this parameter also change.
* 0.01 A units: 2001 to 2042, B0O01 to B018, 4001 to 4023

* 0.1A units: 2056 to 2082, 4031 to 4060

10 V: Drive capacity (motor
rated power) kW

(-10 V to +10 V)

U1-09
(0048)

Torque Reference

Shows the internal torque reference value.
Unit: 0.1%

10 V = Motor rated torque
(-10 Vto +10 V)

Ul-10
(0049)

Input Terminal Status

]
Shows the status of the MFDO terminal where !/ =ON and ! = OFF.

For example, UI-10 shows m when terminals S1 and S3 are ON.

bit0 : Terminal S1 (MFDI 1)
bitl : Terminal S2 (MFDI 2)
bit2 : Terminal S3 (MFDI 3)
bit3 : Terminal S4 (MFDI 4)
bit4 : Terminal S5 (MFDI 5)
bit5 : Terminal S6 (MFDI 6)
bit6 : Terminal S7 (MFDI 7)

bit7 : Not used (normal value of [ 1]).

No signal output available
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No.

(Hex.) Name

Description

MFAO Signal Level

Ul-11
(004A)

Output Terminal Status

'
Shows the status of the MFDO terminal where ! =(ON)and ! = (OFF).

For example, U/-11 shows m when terminals MA and P2 are ON.

bit0 : Terminal MA/MB-MC
bitl : Terminal P1-C1

bit2 : Terminal P2-C2
bit3 : Not used (normal value of [ /7).
bit4 : Not used (normal value of [ 17]).
bit5 : Not used (normal value of [ 1]).
bit6 : Not used (normal value of [ /7).

bit7 : Not used (normal value of [ 1]).

No signal output available

Ul-12
(004B)

Drive Status

'
Shows drive status where ! =ONand ! = OFF.

For example, U/-12 shows m during run with the Reverse Run command.

bit0 :
bitl : During zero-speed
bit2 :
bit3 :
bit4 :
bit5 :
bit6 :
bit7 : During fault detection

During Run

During reverse

During fault reset signal input
During speed agreement
Drive Ready

During minor fault detection

No signal output available

Ul-13
(004E)

Terminal Al Level

Shows the signal level of terminal Al.
Unit: 0.1%

10 V = 100% (-10 V to +10
V)

Ul-14
(004F)

Terminal A2 Level

Shows the signal level of terminal A2.
Unit: 0.1%

10 V=100% (-10 V to +10
V)

Ul-16
(0053)

SFS Output Frequency

Shows the output frequency after soft start. Shows the frequency with acceleration and
deceleration times and S-curves. Parameter 0/-03 [Keypad Display Unit Selection] sets the
display units.

Unit: 0.01 Hz

10 V = Maximum
frequency (-10 V to +10 V)

Ul-18
(0061)

oPE Fault Parameter

Shows the parameter number that caused the oPE02 [Parameter Range Setting Error] or oPE08
[Parameter Selection Error].

No signal output available

Ul-19
(0066)

MEMOBUS/Modbus Error
Code

!
Shows the contents of the MEMOBUS/Modbus communication error where ! ="error” and ! =
“no error”.

For example, UI-19 shows m when the drive detects a CRC error.

bit0 : CRC Error
bitl : Data Length Error

bit2 : Not used (normal value of [ 1]).
bit3 :
bit4 :
bit5 :
bit6 :

Parity Error
Overrun Error
Framing Error
Timed Out

bit7 : Not used (normal value of [ /7).

No signal output available

Ul-24
(007D)

Input Pulse Monitor

Shows the frequency to pulse train input terminal RP.
Unit: 1 Hz

Determined by H6-02

Ul1-25
(004D)

Software number

Shows the ID.

No signal output available

U1-26
(005B)

SoftwareNumber ROM

Shows the ROM ID.

No signal output available
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No.
Name Description MFAO Signal Level

(Hex.)
U1-50 Virtual Analog Tnput Determined by H7-40
(1199) Shows the virtual analog input value.
Expert
U1-91 Output Voltage 200V class: 10 V = 200
(154E) Shows the drive internal output voltage reference. Vims
Expert Unit: 0.1V 400V class: 10V =400

¢ U2:

Fault Trace

No. Name Description MFAO Signal Level

(Hex.)
U2-01 Current Fault No signal output available
(0080) Shows the fault that the drive has when viewing the monitor.
U2-02 Previous Fault No signal output available
(0081) Shows the fault that occurred most recently.
U2-03 Freq Reference@Fault No signal output available
(0082) Shows the frequency reference at the fault that occurred most recently.

Use UI-01 [Frequency Reference] to monitor the actual frequency reference value.

Unit: 0.01 Hz
U2-04 Output Freq @ Fault No signal output available
(0083) Shows the output frequency at the fault that occurred most recently.

Use UI-02 [Output Frequency] to monitor the actual output frequency.

Unit: 0.01 Hz
U2-05 Output Current@Fault No signal output available
(0084) Shows the output current at the fault that occurred most recently.

Use UI-03 [Output Current] to monitor the actual output current. The keypad shows the value of

U1-03 in amperes (A).

When looking at the monitor through MEMOBUS/Modbus communications, the current is “8192

= drive rated current (A)". Calculate the current from the monitor value that is in at MEMOBUS/

Modbus communications using “Numerals being displayed / 8192 x drive rated current (A).

Unit: When the drive model changes, the display units for this parameter also change.

* 0.01 A units: 2001 to 2042, B001 to B018, 4001 to 4023

* 0.1A units: 2056 to 2082, 4031 to 4060
U2-06 Motor Speed @ Fault oLV No signal output available
(0085) Shows the motor speed at the fault that occurred most recently.

Use UI-05 [Motor Speed] to monitor the actual motor speed.

Unit: 0.01 Hz
U2-07 Output Voltage@Fault No signal output available
(0086) Shows the output voltage reference at the fault that occurred most recently.

Use UI-06 [Output Voltage Ref] to monitor the actual output voltage reference.

Unit: 0.1 V
U2-08 DC Bus Voltage@Fault No signal output available
(0087) Shows the DC bus voltage at the fault that occurred most recently.

Use UI-07 [DC Bus Voltage] to monitor the actual DC bus voltage.

Unit: 1 V
U2-09 Output Power @ Fault No signal output available
(0088) Shows the output power at the fault that occurred most recently.

Use UI-08 [Output Power] to monitor the actual output power.

Unit: 0.1 kW
U2-10 Torque Ref @ Fault oLV No signal output available
(0089) Shows the torque reference at the fault that occurred most recently as a percentage of the motor

rated torque.

Use UI-09 [Torque Reference] to monitor the actual torque reference.

Unit: 0.1%
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No.

(Hex.) Name

Description

MFAO Signal Level

U2-11
(008A)

Input Terminal Status @
Fault

|
Shows the status of the MFDI terminals at the most recent fault where ! =ON and ! = OFF.

For example, U2-11 shows m when terminals S1 and S3 are ON.

Use Ul-10 [Input Terminal Status] to monitor the actual MFDI terminal status.
bit0 : Terminal S1
bitl : Terminal S2
bit2 : Terminal S3
bit3 : Terminal S4
bit4 : Terminal S5
bit5 : Terminal S6
bit6 : Terminal S7

bit7 : Not used (normal value of [ 1]).

No signal output available

U2-12
(008B)

Output Terminal Status @
Fault

]
Shows the status of the MFDO terminals at the most recent fault where ! =ON and /= OFF.

For example, U2-12 shows m when terminals MA and P2 are ON.

Use UlI-11 [Output Terminal Status] to monitor the actual MFDO terminal status.
bit0 : Terminal MA/MB-MC

bitl : Terminal P1-C1

bit2 : Terminal P2-C2

bit3 : Not used (normal value of [ 1]).
bit4 : Not used (normal value of [ /7).
bit5 : Not used (normal value of [ /7).
bit6 : Not used (normal value of [ 1]).

bit7 : Not used (normal value of [ /7).

No signal output available

U2-13
(008C)

Operation Status @ Fault

|
Shows the status of the MFDO terminals at the most recent fault where ! =ON and /= OFF.

For example, U2-13 shows m during run.

Use UI-12 [Drive Status] to monitor the actual MFDO terminal status.
bit0 : During Run

bitl : During zero-speed

bit2 : During reverse

bit3 : During fault reset signal input

bit4 : During speed agreement

bit5 : Drive Ready

bit6 : During minor fault detection

bit7 : During fault detection

No signal output available

U2-14
(008D)

Elapsed Time @ Fault

Shows the cumulative operation time of the drive at the fault that occurred most recently.
Use U4-01 [Cumulative Ope Time] to monitor the actual cumulative operation time.
Unit: 1 h

No signal output available

U2-15
(07E0)

SFS Output @ Fault

Shows the output frequency after soft start at the fault that occurred most recently.
Use Ul-16 [SES Output Frequency] to monitor the actual output frequency after soft start.
Unit: 0.01 Hz

No signal output available

U2-16
(07E1)

q-Axis Current@Fault

Shows the g-axis current of the motor at the fault that occurred most recently.
Use U6-01 [Iq Secondary Current] to monitor the actual q-Axis current of the motor.
Unit: 0.1 %

No signal output available

U2-17
(07E2)

d-Axis Current@Fault

Shows the d-axis current of the motor at the fault that occurred most recently.
Use U6-02 [1d ExcitationCurrent] to monitor the actual d-Axis current of the motor.
Unit: 0.1 %

No signal output available

U2-19
(07E4)

ControlDeviation@F1t

AOLV/PM

Shows the amount of control axis deviation (A0) at the fault that occurred most recently.
Use U6-10 [ContAxisDeviation A6] to monitor the actual amount of control axis deviation (A0).
Unit: 0.1 °

No signal output available
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No. _— .
Name Description MFAO Signal Level

(Hex.)
U2-20 Heatsink Temp @Fault No signal output available
(008E) Shows the heatsink temperature at the fault that occurred most recently.

Use U4-08 [Heatsink Temperature] to monitor the actual temperature of the heatsink.

Unit: 1 °C
U2-21 STPo Detect @ Fault No signal output available
(1166) Monitors conditions to detect STPo [Motor Step-Out Detected] faults. The bit for each condition

]

Expert is shownas ! =ONor !=OFF.

For example, U2-21 shows m when the drive detects excessive current.

bit0 :
bitl : Induced voltage deviation
bit2 :
bit3 : Motor lock at startup
bit4 :
bit5 :

Excessive current

d-axis current deviation

Acceleration stall continue

Acceleration stall repeat
bit6 : Not used (normal value of [ 1]).

bit7 : Not used (normal value of [ 1]).

€ U3: Fault History

No.
(Hex.)

Name

Description

MFAO Signal Level

U3-01 to U3-04
(0090 - 0093)
(0800 - 0803)

1st to 4th MostRecent Fault

oLv/PMJroLvipm [ EzoLV
Shows the fault history of the first to fourth most recent faults.
Note:

The drive saves the U3-01 to U3-04 [1st to 4th MostRecent Fault] fault histories to two types
of registers at the same time for the MEMOBUS/Modbus communications.

No signal output available

U3-05 to U3-10
(0804 - 0809)

Sth to 10th MostRecent
Fault

Shows the fault history of the fifth to tenth most recent faults.

No signal output available

(080E - 0813)

U3-11 to U3-14 | ElapsedTime@1st to No signal output available
(0094 - 0097) 4thFault Shows the cumulative operation time when the first to fourth most recent faults occurred.
(080A - 080D) Unit: 1 h
Note:
The drive saves the U3-11 to U3-14 [ElapsedTime@1st to 4thFault] the cumulative operation
time to two types of registers at the same time for the MEMOBUS/Modbus communications.
U3-15to U3-20 ]li(l)agls:ed”ll'ime@Sth to No signal output available
thFault

Shows the cumulative operation time when the fifth to tenth most recent faults occurred.
Unit: 1 h

€ U4: Maintenance Monitors

No.
(Hex.)

Name

Description

MFAO Signal Level

U4-01
(004C)

Cumulative Ope Time

Shows the cumulative operation time of the drive.

Use parameter 04-01 [Elapsed Operating Time Setting] to reset this monitor. Use parameter 04-02
[Elapsed Operating Time Selection] to select the cumulative operation times from:

¢ The time from when the drive is energized until it is de-energized.
* The time at which the Run command is turned ON.

The maximum value that the monitor will show is 99999. After this value is more than 99999, the
drive automatically resets it and starts to count from 0 again.

Unit: 1 h
Note:

The MEMOBUS/Modbus communication data is shown in 10 h units. Use register 0099H for
data in 1 h units.

10 V: 99999 h

U4-02
(0075)

Num of Run Commands

Shows how many times that the drive has received a Run command.

Use parameter 04-13 [RUN Command Counter @, Initialize] to reset this monitor. The maximum
value that the monitor will show is 65535. After this value is more than 65535, the drive
automatically resets it and starts to count from 0 again.

Unit: 1

10 V: 65535 times
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11.17 U: Monitors

No.
(Hex.)

U4-03 Cooling Fan Ope Time 10 V: 99999 h

(0067) Shows the cumulative operation time of the cooling fans.

Name Description MFAO Signal Level

Use parameter 04-03 [Fan Operation Time Setting] to reset this monitor. The maximum value that
the monitor will show is 99999. After this value is more than 99999, the drive automatically resets
it and starts to count from 0 again.

Unit: 1 h
Note:
The MEMOBUS/Modbus communication data is shown in 10 h units. Use register 009BH for
data in 1 h units.

U4-04 Cool Fan Maintenance 10 V: 100%

(007E) Shows the cumulative operation time of the cooling fans as a percentage of the replacement life of
the cooling fans.

Use parameter 04-03 [Fan Operation Time Setting] to reset this monitor.
Unit: 1%

Note:

Replace the cooling fans when this monitor is 90%.

U4-05 CapacitorMaintenance 10 V: 100%

(007C) Shows the operation time of the electrolytic capacitors for the main circuit and control circuit as a
percentage of the replacement life of the electrolytic capacitors.

Use parameter 04-05 [Capacitor Maintenance Setting] to reset this monitor.
Unit: 1%

Note:

Replace the electrolytic capacitor when this monitor is 90%.

U4-06 PreChargeRelayMainte 10 V: 100%

(07D6) Shows the operation time of the soft charge bypass relay as a percentage of the replacement life of
the soft charge bypass relay.

Use parameter 04-07 [Softcharge Relay Maintenance Set] to reset this monitor.
Unit: 1%

Note:

Replace the drive when this monitor is 90%.

U4-07 IGBT Maintenance 10'V: 100%
(07D7) Shows the operation time of the IGBTSs as a percentage of the replacement life of the IGBTSs.
Set parameter 04-09 [IGBT Maintenance Setting] to reset this monitor.
Unit: 1%

Note:

Replace the drive when this monitor is 90%.

U4-08 Heatsink Temperature 10 V: 100 °C

(0068) Shows the heatsink temperature of the drive.
Unit: 1 °C

U4-09 LED Check No signal output available

(005E) Turns on all of the keypad LEDs to make sure that the LEDs operate correctly.

1. With U4-09 displayed, press @
All LEDs on the keypad will turn on.

Note:
When Safety input 2 CH is open (STo), READY will flash.

U4-10 kWh, Lower 4 Digits No signal output available
(005C) Displays the lower 4 digits of the watt hour value for the drive.
Unit: 1 kWh

Note:

The watt hour is displayed in 9 digits. Monitor U4-11 [kWh, Upper 5 Digits] shows the upper
5 digits and U4-10 shows the lower 4 digits.

Example for 12345678.9 kWh:
U4-10: 678.9 kWh
U4-11: 12345 MWh

Ud-11 KkWh, Upper 5 Digits No signal output available
(005D) Shows the upper 5 digits of the watt hour value for the drive.
Unit: 1 MWh

Note:

L\{anitor U4-11 shows the upper 5 digits and U4-10 [kWh, Lower 4 Digits] shows the lower 4

igits.

Example for 12345678.9 kWh:

U4-10: 678.9 kWh

U4-11: 12345 MWh
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No.
(Hex.)

Name

Description

MFAO Signal Level

U4-13
(07CF)

Peak Hold Current

Shows the hold value of the peak value (rms) for the drive output current.

Use U4-14 [PeakHold Output Freq] to show the drive output frequency at the time that the drive
holds the output current.

The drive will hold the peak hold current at the next start up and restart of the power supply. The
drive keeps the value that was under hold during baseblock (during stop).

The keypad shows the value of U4-13 in amperes (A). When looking at the monitor through

MEMOBUS/Modbus communications, the current is “8192 = drive rated current (A)”. Calculate

the current from the monitor value that is in at MEMOBUS/Modbus communications using
“Numerals being displayed / 8192 x drive rated current (A).

Unit: When the drive model changes, the display units for this parameter also change.
* 0.01 A units: 2001 to 2042, B0O1 to BO18, 4001 to 4023
* 0.1A units: 2056 to 2082, 4031 to 4060

No signal output available

U4-14
(07D0)

PeakHold Output Freq

Displays the output frequency at which the peak value (rms) of the drive output current is held.
The peak hold current can be monitored by U4-13 [Peak Hold Current].

The peak hold output frequency will be cleared at the next startup and restart of the power supply.

The drive keeps the value that was under hold during baseblock (during stop).
Unit: 0.01 Hz

No signal output available

U4-16
(07D8)

Motor oL1 Level

Shows the integrated value of oL1 [Motor Overload] as a percentage of oL detection level.
Unit: 0.1%

10 V: 100%

U4-18
(07DA)

Reference Source

Shows the selected frequency reference source.

The keypad shows the frequency reference source as “XY-nn” as specified by these rules:
X: External Reference 1/2 Selection [HI-xx = 2] selection status

* 1: b1-01 [Frequency Reference Selection 1]

* 2:bl-15 [Frequency Reference Selection 2]

Y-nn: Frequency reference source

* 0-01: Keypad (d1-01 [Reference 1])

¢ 1-00: Analog input (unassigned)

¢ 1-01: MFAI terminal A1l

* 1-02: MFAI terminal A2

*  2-02to 2-17: Multi-step speed reference (d1-02 to d1-17 [Reference 2 to 16, Jog Reference])
* 3-01: MEMOBUS/Modbus communications

* 4-01: Communication option card

* 5-01: Pulse train input

e 7-01: DriveWorksEZ

* 9-01: Up/Down command

No signal output available

U4-19
(07DB)

Modbus FreqRef (dec)

Shows the frequency reference sent to the drive from the MEMOBUS/Modbus communications
as a decimal.

Unit: 0.01%

10 V = Maximum
frequency (-10 V to +10 V)

U4-20
(07DC)

Option Freq Ref(dec)

Shows the frequency reference sent to the drive from the communication option as a decimal.

10 V = Maximum
frequency (-10 V to +10 V)
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11.17 U: Monitors

No.
(Hex.)

Name

Description

MFAO Signal Level

U4-21
(07DD)

Run Command Source

Shows the selected Run command source.

The keypad shows the Run command source as “XY-nn" as specified by these rules:

X: External Reference 1/2 Selection [HI-xx = 2] selection status

e 1:b1-02 [Run Command Selection 1]

e 2:b1-16 [Run Command Selection 2]

Y: Run command source

¢ 0:Keypad

¢ 1: Control circuit terminal

¢ 3: MEMOBUS/Modbus communications

¢ 4: Communication option card

¢ 7: DriveWorksEZ

nn: Run command limit status data

¢ 00: No limit status.

¢ 01: The Run command was left ON when the drive stopped in the Programming Mode.
¢ 02: The Run command was left ON when switching from LOCAL Mode to REMOTE Mode.

¢ 03: The Run command is in standby after the drive was energized until the soft charge bypass
contactor turns ON.

Note:

The drive will detect UvI [DC Bus Undervoltage] or Uv [Undervoltage] if the soft charge
bypass contactor does not turn ON after 10 s.

* 04: Restart after run stop is prohibited.

* 05: Fast stop has been executed using the MFDI terminal. Or, the motor has ramped to stop by

pressing the STOP key on the keypad.
e 06:b1-17 = 0 [Run Command at Power Up = Disregard Existing RUN Command] is set.
* 07: During baseblock while coast to stop with timer.
* 08: Frequency reference is below E1-09 [Minimum Output Frequency] during baseblock.
¢ 09: Waiting for the Enter command from PLC.

No signal output The
keypad shows the Run
command source as "XY-
nn" as specified by these
rules: available

U4-22
(07DE)

Modbus CmdData (hex)

Shows the operation signal (register 0001 H) sent to the drive from MEMOBUS/Modbus
communications as a 4-digit hexadecimal number (zero suppress).

The keypad shows the operation signal as specified by these rules:
bit 0 : Forward run/Stop

bit 1 : Reverse run/Stop

bit 2 : External fault

bit 3 : Fault Reset Procedure

bit 4 : Multi-function input 1

bit 5 : Multi-function input 2

bit 6 : Multi-function input 3

bit 7 : Multi-function input 4

bit 8 : Multi-function input 5

bit 9 : Multi-function input 6

bit A : Multi-function input 7

bit B : Not used (normal value of 0).
bit C : Not used (normal value of 0).
bit D : Not used (normal value of 0).
bit E : Not used (normal value of 0).
bit F : Not used (normal value of 0).

No signal output available

U4-23
(07DF)

Option CmdData (hex)

VIt OLV JOLV/PMJAOLV/PM R EZOLV
(v ] ov JoivemrowveufezoLy]

Shows the operation signal (register 0001H) sent to the drive from MEMOBUS/Modbus
communications as a 4-digit hexadecimal number.

The keypad shows the operation signal as specified by these rules:
bit 0 : Forward run/Stop

bit 1 : Reverse run/Stop

bit 2 : External fault

bit 3 : Fault Reset Procedure

bit 4 : Multi-function input 1

bit 5 : Multi-function input 2

bit 6 : Multi-function input 3

bit 7 : Multi-function input 4

bit 8 : Multi-function input 5

bit 9 : Multi-function input 6

bit A : Multi-function input 7

bit B : Not used (normal value of 0).
bit C : Not used (normal value of 0).
bit D : Not used (normal value of 0).
bit E : Not used (normal value of 0).
bit F : Not used (normal value of 0).

No signal output available

420

YASKAWA SIEPC71061753A GA500 Technical Manual




11.17 U: Monitors

No. e .
Name Description MFAO Signal Level
(Hex.)
U4-24 Number of Runs (Low) No signal output available
(07E6) Shows the lower 4 digits of the drive run count.
Note:
The drive run count appears as an 8-digit number. Monitor U4-25 [Number of Runs(High)]
shows the upper 4 digits and U4-24 shows the lower 4 digits.
U4-25 Number of Runs(High) No signal output available
(07E7) Shows the lower 4 digits of the drive run count.
Note:
The drive run count appears as an 8-digit number. Monitor U4-25 shows the upper 4 digits
and U4-24 [Number of Runs (Low)] shows the lower 4 digits.
U4-52 Torque Ref from Comm oLV 10 V = 100% (-10 V to +10
(1592) Displays the torque reference given to the drive via a serial communication option card or via
MEMOBUS/Modbus communications as a decimal number.
Unit: 0.1%

Us:

PID Monitors

No.
(Hex.) Name Description MFAO Signal Level
Us-01 PID Feedback 10 V = Maximum
(0057) Shows the PID control feedback value. Parameter 55-20 [PID Unit Selection] sets the display frequency (-10 V to +10 V)
units.
Unit: 0.01%
U5-02 PID Input 10 V = Maximum
(0063) Shows the change between the PID setpoint and PID feedback (the quantity of PID input) as a frequency (-10 V to +10 V)
percentage of the maximum output frequency.
Unit: 0.01%
U5-03 PID Output 10 V = Maximum
(0064) Shows the PID control output as a percentage of the maximum output frequency. frequency (-10 V to +10 V)
Unit: 0.01%
Us-04 PID Setpoint 10 V = Maximum
(0065) Shows the PID setpoint. Parameter b5-20 [PID Unit Selection] sets the display units. frequency (-10'V to +10 V)
Unit: 0.01%
U5-05 PID DifferentialFdbk 10 V: Maximum frequency
(07D2) Shows the PID differential feedback value as a percentage of the maximum output frequency. (10 Vto+10V)
This monitor is available after you set H3-02 or H3-10 = 16 [MFAI Function Selection =
Differential PID Feedback].
Unit: 0.01%
U5-06 PID Fdbk-Diff PID Fdbk 10 V: Maximum frequency
(07D3) Shows the difference from calculating US-05 - US-01 [PID DifferentialFdbk] - [PID Feedback]. (-10Vto+10V)
Unit: 0.01%
Note:
U5-01 [PID Feedback] = U5-06 when H3-02 or H3-10 # 16 [MFAI Function Selection #
Differential PID Feedback].
Us-21 Energy Save Coeff Ki No signal output available
(0872) Shows the energy-saving coefficient Ki value for PM.
Expert Unit: 0.01
Us-22 Energy Save Coeff Kt No signal output available
(0873) Shows the energy-saving coefficient Kt value for PM.
Expert Unit: 0.01
U5-99 PID Setpoint Command 10 V = Maximum
(1599) Shows the PID setpoint command. Parameter b5-20 [PID Unit Selection] sets the display units. frequency (-10 V to +10 V)
Unit: 0.01%
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11.17 U: Monitors

€ UG6: Operation Status Monitors

No.
(Hex.) Name Description MFAO Signal Level
U6-01 Iq Secondary Current 10 V = Motor secondary
(0051) Shows the value calculated for the motor secondary current (q axis) as a percentage of the motor rated currentv(—IO Vio+10
rated secondary current. )
Unit: 0.1%
U6-02 Id ExcitationCurrent 10 V = Motor secondary
(0052) Shows the value calculated for the motor excitation current (d axis) as a percentage of the motor rated currentV(—IO Vio+10
rated secondary current. )
Unit: 0.1%
U6-03 ASR Input 10 V = Maximum
(0054) Shows the ASR input value as a percentage of the maximum frequency. frequency (-10 V to +10 V)
Unit: 0.01%
U6-04 ASR Output 10 V = Motor secondary
(0055) Shows the ASR output value as a percentage of the motor rated secondary current. rated currentv(-lo Vito+10
Unit: 0.01%
U6-05 OutputVoltageRef: Vg 200 V class: 10 V =200
(0059) Shows the drive internal voltage reference for motor secondary current control (q axis). Vims
Unit: 0.1 V 400 V class: 10 V =400
o Vrms
(-10 Vto +10 V)
U6-06 OutputVoltageRef: Vd 200 V class: 10 V =200
(005A) Shows the drive internal voltage reference for motor excitation current control (d axis). Vims
Unit: 0.1 V 400 V class: 10 V =400
o Vrms
(-10 V to +10 V)
U6-07 q-Axis ACR Output OLV 200 V class: 10 V =200
(00SF) Shows the output value for current control related to motor secondary current (q axis). Vims
Expert Unit: 0.1% 400 V class: 10 V =400
P o Vrms
(-10 Vto +10 V)
U6-08 d-Axis ACR Output Y 200V class: 10 V = 200
(0060) Shows the output value for current control related to motor excitation current (d axis). Vims
Expert Unit: 0.1% 400 V class: 10 V =400
P Y Vrms
(-10 Vto +10 V)
U6-09 AdvPhase Compen Afcmp 10 V: 180° (-10 V to +10
(07C0) Displays the data on forward phase compensation for the calculation results of the amount of V)
Expert control axis deviation.
Unit: 1°
U6-10 | ContAxisDeviation A0 10 V: 180 ° (-10 V t0 +10
(07C1) Shows the deviation between the y3-Axis used for motor control and the dq-Axis. V)
Expert Unit: 0.1 °
U6-14 MagPolePosition(Obs) 10 V: 180° (10 V to +10
(07CB) Shows the value of the flux position estimation. V)
Expert Unit: 0.1 ©
ue6-17 Energy Save Coeff VI No signal output available
(07D1) Shows the total time of direction of motor rotation detections for Speed Estimation Speed
Expert Searches. This value adjusts b3-26 [Direction Determination Level].
Note:
Upper limit is +32767 and lower limit is -32767.
U6-20 UP/DOWN 2 Bias Value 10 V: Maximum Frequency
(07D4) Shows the bias value used to adjust the frequency reference.
Unit: 0.1%
U6-21 Offset Frequency 10 V: Maximum Frequency
(07D5) Shows the total value of d7-01 to d7-03 [Offset Frequency 1 to 3] selected with Add Offset
Frequency 1 to 3 [Hl-xx = 44 to 46].
Unit: 0.1%
U6-31 TorqueDetect Monitor 10 V:100%
(007B) Monitors the torque reference or the output current after applying the filter set to L6-07 [Torque
Detection Filter Time].
Unit: 0.1%
U6-36 Comm Errors-Host No signal output available
(0720) Shows the number of inter-CPU communication errors. De-energizing the drive sets this number
to 0.
Expert
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No. e q
Name Description MFAO Signal Level
(Hex.)
U6-37 Comm Errors-Sensor No signal output available
(0721) Shows the number of inter-CPU communication errors. De-energizing the drive sets this number
Expert to 0.
U6-57 PolePolarityDeterVal No signal output available
(07C4) Shows the change from the integrated current when finding the polarity.
Unit: 1
Note:

If the change from the integrated current is less than 819, increase n8-84 [Polarity Detection
Current]. U6-57 = 8192 is equivalent to the motor rated current.

U6-80 to U6-83
(07B0 - 07B3)

Option IP Address 1 to 4

Shows the currently available local IP Address.
e U6-80: 1st octet
* U6-81: 2nd octet
e U6-82: 3rd octet
e U6-83: 4th octet

No signal output available

U6-84 to U6-87
(07B4 - 07B7)

Online Subnets 1 to 4

Shows the currently available subnet mask.
e U6-84: Ist octet
e U6-85: 2nd octet
*  U6-86: 3rd octet
*  U6-87: 4th octet

No signal output available

U6-88 to U6-91

(07B8, 07B9,
07F0, 07F1)

Online Gateways 1 to 4

Shows the currently available gateway address.
* U6-88: Ist octet
*  U6-89: 2nd octet
e U6-90: 3rd octet
e U6-91: 4th octet

No signal output available

U6-92 Online Speed No signal output available
(07F2) Shows the currently available communications speed.

10: 10 Mbps

100: 100 Mbps
U6-93 Online Duplex No signal output available
(07F3) Shows the currently available Duplex setting.
U6-98 First Fault No signal output available
(07F8) Shows the contents of the most recent communication options fault (DeviceNet, Modbus TCP/IP,

EtherNet/IP).
U6-99 Current Fault No signal output available
(07F9) Shows the contents of current fault from communication options (DeviceNet, Modbus TCP/IP,

EtherNet/IP).

¢ US:

DriveWorksgEZ Monitors

No.
(Hex.)

Name

Description

MFAO Signal Level

U8-01 to US-10
(1950 - 1959)

DWEZ Monitors 1 to 10

Shows DriveWorks EZ Monitors 1 to 10.
Unit: 0.01%

10 V=100%

U8-11 DWEZ Version 1 No signal output available
(195A) Displays the upper three digits of the user ID. When you open the setting screen by clicking the

setting button on the PC tool title bar, the user ID can be confirmed with the ID display of the

primary user.
Us-12 DWEZ Version 2 No signal output available
(195B) Displays the lower five digits of the user ID. When you open the setting screen by clicking the

setting button on the PC tool title bar, the user ID can be confirmed with the ID display of the

primary user.
Us-13 DWEZ Version 3 No signal output available
(195C) Displays the software ID.
US8-18 DWEZ Platform Ver No signal output available
(1961) Shows the DriveWorksEZ platform version.

US-21 to U8-25
(1964 - 1968)

DWEZ Monitors 21 to 25

Shows DriveWorks EZ Monitors 21 to 25.
Unit: 0.01%

10 V=100%
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No.
Name Description MFAO Signal Level
(Hex.)
U8-31to US-40 | DWEZ Monitors 31 to 40 10V = 100%
(196E - 1977) Shows DriveWorks EZ Monitors 31 to 40.
Unit: 0.01%
10 V=100%

(1982 - 1986)

U8-51 to U8-55 | DWEZ Monitors 51 to 55

Shows DriveWorks EZ Monitors 51 to 55.
Unit: 0.01%
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11.18 Parameters that Change from the Default Settings with A1-02 [Control Method Selection]

11.18 Parameters that Change from the Default Settings with

setting for 47-02, the default settings will change.

Table 11.1 A1-02 =0, 2 [V/f, OLV]

A1-02 [Control Method Selection]

The values for the parameters in these tables depend on the values for parameter 47-02. When you change the

Control Method (A1-02 Setting)
No. Name Range Unit VIF oLV
(0) (2)
DC Injection/Zero
b2-01 SpeedThreshold 0.0-10.0 0.1 Hz 0.5 0.5
b2-04 SDtg;“jeCt Braking Time at 0.00 - 10.00 0.01s 0.50 0.50
Speed Search at Start
b3-01 Selection 0-1 1 0 0
b3-02 gpeedSearch Deactivation 0-200 1% 120 100
urrent
b3-08 Speed Estimation ACR P 0.00 - 6.00 0.01 0.50 *1 0.50 *1
b3-09 Speed Estimation ACR I 0.0 - 1000.0 0.1 ms 2.0 2.0
ime
b3-14 }Si-directional Speed 0-1 1 0 0
earch
b5-15 PID Sleep Function Start 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
Level
b6-01 Dwell Reference at Start 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
b6-03 Dwell Reference at Stop 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
b8-02 Energy Saving Gain 0.0-10.0 0.1 - 0.7
b8-03 Energy Saving Filter Time 0.00 - 10.00 0.0ls - 0.50
b8-19 E-Save Search Injection 10-300 1 Hz 100 100
req
cl-11 Accel/Decel Time 0.0 -400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
Switchover Freq
201 S-Curve Time @ Start of 0.00 - 10.00 0.01s 0.20 0.20
Accel
C3-01 Slip Compensation Gain 0.0-25 0.1 0.0 1.0
C3-02 Stip Compensation Delay 0 - 10000 1 ms 2000 200
ime
C4-01 Torque Compensation Gain 0.00 - 2.50 0.01 1.00 1.00
C4-02 Torque Compensation 0- 10000 1 ms 200 20
Delay Time
C5-01 ASR Proportional Gain 1 0.00 - 300.00 0.01 - -
C5-02 ASR Integral Time 1 0.000 - 60.000 0.001 s - -
C5-03 ASR Proportional Gain 2 0.00 - 300.00 0.01 - -
C5-04 ASR Integral Time 2 0.000 - 10.000 0.001's - -
C5-06 ASR Delay Time 0.000 - 0.500 0.001's - -
ASR Gain Switchover
C5-07 Frequency 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0Hz 0.0Hz
C6-02 Carrier Frequency 1-F 1 1 %2 1%2
Selection
d3-01 Jump Frequency 1 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
d3-02 Jump Frequency 2 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
d3-03 Jump Frequency 3 0.0 - 400.0 0.1 Hz 0.0 0.0
d3-04 Jump Frequency Width 0.0 -20.0 0.1 Hz 1.0 1.0
E1-04 Maximum Output 40.0 - 400.0 *2 *3 0.1 Hz 60.0 *4 60.0
requency
E1-05 Maximum Output Voltage 0.0 -255.0 *3 0.1V 200.0 *4 200.0
E1-06 Base Frequency 0.0 - 400.0 *3 0.1 Hz 60.0 *4 60.0
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Control Method (A1-02 Setting)

No. Name Range Unit VIF oLV
(0) (2)
E1-07 Mid Point A Frequency 0.0 - 400.0 *3 0.1 Hz 3.0 *4 3.0
E1-08 Mid Point A Voltage 0.0-255.0 %5 0.1V 15.0 *4 11.0
E1-09 Minimum Output 0.0 - 400.0 *3 0.1 Hz 1.5 %4 0.5
Frequency
E1-10 Minimum Output Voltage 0.0 -255.0 *5 01V 9.0 *4 2.0
F1-09 Overspeed Detection 0.0-2.0 0ls } )
Delay Time ’ ’ ’
L1-01 Motor Overload (oL1) 0-4 1 1 1
Protection
KEB Start Voltage Offset *
L2-31 Level 0-100*5 v 0 0
L3-05 lS{tﬁalll\ll’revention during 0-3 1 1 1
DC Bus Voltage
L3-20 Adjustment Gain 0.00 - 5.00 0.01 1.00 0.30
L3-21 OVSuppression Accel/ 0.10 - 10.00 0.01 1.00 1.00
Decel P Gain ’ ’ ) ’ )
L3-36 Current Suppression 0.0 - 100.0 0.1 10.0 200
Gain@Accel : : ) ’ )
L4-01 Speed Agree Detection 0.0 - 400.0 *6 0.1 0.0 Hz 0.0 Hz
evel
Speed Agree Detection
L4-02 Width 0.0 -20.0 0.1 2.0 Hz 2.0Hz
Speed Agree Detection *
L4-03 Level(+/-) -400.0 - +400.0 *7 0.1 0.0 Hz 0.0 Hz
Speed Agree Detection
L4-04 Width(+2) 0.0 -20.0 0.1 2.0Hz 2.0 Hz
Carrier Freq Reduction
L8-40 Off-Delay 0.00 - 2.00 0.01s 0.50 0.50
STPo Detection Level
L8-90 (Low Speed) 0-5000 1 - -
n5-04 Speed Response Frequency 0.00 - 500.00 0.00 Hz - -
Initial Pole Detection
n8-35 Method 0-2 1 - -
Pull-in Current @
n8-31 Acceleration 0-200% 1 0 0
Frequency Display Unit
ol-03 Selection 0-3 1 0 0
0l-04 V/f Pattern Display Unit 0-1 1 - -
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
*2  The default setting changes when the setting of C6-01 [Normal / Heavy Duty Selection] changes.
*3  The setting range changes when the setting of E5-01 [PM Motor Code Selection] changes when 41-02 = 5 [OLV/PM].
*4  The default setting changes when the drive model and E1-03 [V/f Pattern Selection] change.
*5  This is the value for 200 V class drives. Double the value for 400 V class drives.
*6  When 41-02 = 5 [OLV/PM], the maximum value of the setting range is 100.0.
*7  When 41-02 = 5 [OLV/PM], the setting range is -100.0 to +100.0.
Table 11.2 A1-02 =5, 6, 8 [OLV/PM, AOLV/PM, EZOLV]
Control Method (A1-02 Setting)
e ELLE Bl i OLV/PM AOLV/PM EZOLV
(5) (6) (8)
DC Injection/Zero
b2-01 SpeedThreshold 0.0-10.0 0.1 0.5 Hz 1.0% 0.5Hz
b2-04 ggplnjcc‘ Braking Time at 0.00 - 10.00 0.01's 0.00 0.00 0.00
b3-01 Speed Search at Start 0-1 1 0 0 0
Selection
SpeedSearch Deactivation
b3-02 Current 0-200 1% - - -
b3-08 Speed Estimation ACR P 0.00 - 6.00 0.01 0.30 0.30 0.30
i u
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11.18 Parameters that Change from the Default Settings with A1-02 [Control Method Selection]

Control Method (A1-02 Setting)
e e EIEE — OLV/PM AOLV/PM EZOLV
(5) (6) (8)
b3-09 Speed Estimation ACR 1 0.0 - 1000.0 0.1 ms 40 40 40
ime
b3-14 Bi-directional Speed 0-1 1 ) ; 0
Search
b5-15 PID Stecp Function Start 0.0 - 400.0 */ 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
b6-01 Dwell Reference at Start 0.0 - 400.0 */ 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
b6-03 Dwell Reference at Stop 0.0 - 400.0 */ 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
b8-02 Energy Saving Gain 0.0-10.0 0.1 - - -
b8-03 Energy Saving Filter Time 0.00 - 10.00 0.0ls - - -
b8-19 E-Save Search Injection 10-300 1 Hz 100 100 20
req
Cl-11 Accel/Decel Time 0.0 - 400.0 *1 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
Switchover Freq
c2-01 S-Curve Time @ Start of 0.00 - 10.00 0.01's 1.00 0.20 1.00
Accel
C3-01 Slip Compensation Gain 0.0-2.5 0.1 - - 0
Slip Compensation Delay
C3-02 Time 0 - 10000 1 ms - - 200
c4-01 Corque Compensation 0.00 - 2.50 0.01 0.00 - 0.00
C4-02 Jorque Compensation 0- 10000 1 ms 100 - 100
elay Time
C5-01 ASR Proportional Gain 1 0.00 - 300.00 0.01 10.00 10.00 10.00
C5-02 ASR Integral Time 1 0.000 - 60.000 0.001 s 0.500 0.500 0.500
C5-03 ASR Proportional Gain 2 0.00 - 300.00 0.01 - 10.00 10.00
C5-04 ASR Integral Time 2 0.000 - 10.000 0.001 s - 0.500 0.500
C5-06 ASR Delay Time 0.000 - 0.500 0.001 s - 0.016 0.004
507 ASR Gain Switchover 0.0 - 400.0 *1 0.1 0.0Hz 0.0% 0.0%
requency
C6-02 Carrier Frequency 1-F 1 ) ) )
Selection
d3-01 Jump Frequency 1 0.0 - 400.0 *I 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
d3-02 Jump Frequency 2 0.0 - 400.0 */ 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
d3-03 Jump Frequency 3 0.0 - 400.0 */ 0.1 0.0 Hz 0.0 % 0.0 %
d3-04 Jump Frequency Width 0.0 -20.0 *2 0.1 1.0 Hz 1.0 % 1.0 %
E1-04 Ig’lmm“m Output 40.0 - 400.0 *3 0.1 Hz Determined by ES-01 | Determined by E5-01 | Determined by E5-01
requency
E1-05 Maximum Output Voltage 0.0 - 255.0 *4 0.1V Determined by E5-01 Determined by E5-01 Determined by E5-01
E1-06 Base Frequency 0.0 - 400.0 0.1 Hz Determined by E5-01 Determined by E5-01 Determined by E5-01
E1-07 Mid Point A Frequency 0.0 - 400.0 0.1 Hz - - -
E1-08 Mid Point A Voltage 0.0 - 255.0 *4 0.1V - - -
E1-09 2{;‘;&3@0”‘1’“‘ 0.0 - 400.0 0.1 Hz Determined by ES-01 | Determined by E5-01 | Determined by E5-01
E1-10 Minimum Output Voltage 0.0 - 255.0 *4 0.1V - - -
Overspeed Detection
F1-09 Delay Time 0.0-2.0 0.1s - 0.0 -
Motor Overload (oL1) .
L1-01 Protection 0-4 1 4 4 Determined by E9-01
L2-31 KEB Start Voltage Offset 0-100 *4 v 50 50 50
Level
Stall Prevention during
L3-05 RUN 0-3 1 1 - 3
L3-20 DC Bus Voltage 0.00 - 5.00 0.01 0.65 0.65 0.65
Adjustment Gain
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11.18 Parameters that Change from the Default Settings with A1-02 [Control Method Selection]

Control Method (A1-02 Setting)

= EGED AEIED il OLV/PM AOLV/PM EZOLV
(5) (6) (8)

L3-21 OV Suppression Accel/ 0.10 - 10.00 0.01 1.00 1.00 100
13-36 gz‘i’f@“ﬁ‘g{’mm“ 0.0 - 100.0 0.1 ; ; ;
L4-01 Speed Agree Detection 0.0 - 400.0 */ 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
L4-02 Speed Agree Detection 0.0-20.0 *2 0.1 2.0 Hz 4.0% 4.0%
L4-03 Egsg?(f/_g)rcc Detection -400.0 - +400.0 *5 0.1 0.0 Hz 0.0% 0.0%
L4-04 e (s ee Detection 0.0-20.0 *2 0.1 2.0Hz 4.0% 4.0%
L8-40 Carrier F e Reduction 0.00 - 2.00 0.01s 0.00 0.00 0.00
1.8-90 P g;;gg‘;"“ Level 0- 5000 1 0 80 -
15-04 Efgggeﬁfsp"““ 0.00 - 500.00 0.00 Hz ; 20.00 ;
1n8-35 {\rl}iettiz!)gole Detection 0-2 1 0 1 R
n8-51 Pull-io Current @ 0-200% 1 50% 0 80%
01-03 Frequency Display Unit 0-3 1 0 1 1
ol-04 V/f Pattern Display Unit 0-1 1 - 1 -

*1  The setting range is 0.0 to 100.0 when 47-02 = 6 [PM Advanced Open Loop Vector].

*2  The setting range is 0.0 to 40.0 when A7-02 = 6 [PM Advanced Open Loop Vector].

*3  The default setting changes when the setting for C6-01 [Normal / Heavy Duty Selection] changes.

*4  This is the value for 200 V class drives. Double the value for 400 V class drives.

*5  The setting range is -100.0 to +100.0 when A7-02 = 6 [PM Advanced Open Loop Vector].
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11.19 Parameters that Change from the Default Settings with E3-01 [Motor 2 Control Mode Selection]

11.19 Parameters that Change from the Default Settings with
E3-01 [Motor 2 Control Mode Selection]

The values for the parameters in these tables depend on the values for parameter £3-01. When you change the
setting for £3-01, the default settings will change.

Motor 2 Control Method (setting value of E3-01)
No. Name Range Unit VIf oLV
(0) ()
C3-21 Motor 2 Slip Compensation Gain 0.0 -2.50 0.1 0.0 1.0
C3-22 Motor 2 Slip Comp Delay Time 0 - 10000 1 ms 2000 200
E3-04 Motor 2 Maximum Output 40.0 - 590.0 0.1 Hz 60.0 60.0
requency
. 0.0 - 255.0
E3-05 Motor 2 Maximum Output Voltage %] 0.1V 200.0 200.0
E3-06 Motor 2 Base Frequency 0.0 - 590.0 0.1 Hz 60.0 60.0
E3-07 Motor 2 Mid Point A Frequency 0.0 - 590.0 0.1 Hz 3.0 3.0
. . 0.0 - 255.0
E3-08 Motor 2 Mid Point A Voltage %] 0.1V 15.0 11.0
E3-09 Motor 2 Minimum Output 0.0-590.0 0.1 Hz 15 05
requency
. 0.0 - 255.0
E3-10 Motor 2 Minimum Output Voltage %] 0.1V 9.0 2.0
E3-11 Motor 2 Mid Point B Frequency 0.0 - 590.0 Determined by 01-04 0.0 0.0
0.0 -255.0
E3-12 Motor 2 Mid Point B Voltage %] 0.1V 0.0 0.0
0.0 -255.0
E3-13 Motor 2 Base Voltage %] 0.1V 0.0 0.0

*1  This is the value for 200 V class drives. Double the value for 400 V class drives.
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11.20 Parameters Changed by E1-03 [V/f Pattern Selection]

11.20 Parameters Changed by E1-03 [V/f Pattern Selection]

The values for parameters 471-02 [Control Method Selection] and E1-03 [V/f Pattern Selection] change the default
settings for the parameters in these tables:

Table 11.3 Parameters Changed by E1-03 (2001 to 2021, B001 to B018, and 4001 to 4012)

No. Setting Value Control Method (A1-
Unit F | oLy | OLV/ | AoL
E1-03 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B c D E - - PM | V/PM
@1 w© | ®
E1-04| Hz | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 72.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 90.0 | 120.0 | 180.0 | 50.0 | 50.0 | *2 *2
E1-05 % %

3 vV [200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | *2 2
E1-06| Hz | 50.0 | 60.0 | 50.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 60.0 | 60.0 | 60.0 | 50.0 | 500 | *2 *2
E1-07| Hz 2.5 3.0 3.0 3.0 25.0 | 25.0 | 30.0 | 30.0 2.5 2.5 3.0 3.0 3.0 3.0 3.0 2.5 3.0 - -
E1-08

. vV | 160 | 160 | 160 | 160 | 350 | 500 | 350 | 50.0 | 19.0 | 240 | 19.0 | 24.0 | 160 | 160 | 160 | 160 | 14.4 - -
El-09| Hz | 13 | 15 | 15 | 1.5 | 13 | 13 | 15 | 15 | 13 | 13 | 1.5 | 15 | 15 | 1.5 | 15| 13 | 05 %2 *2
E1-10

. V | 120 | 120 | 120 | 120 | 80 | 90 | 80 | 90 | 120 | 130 | 120 | 150 | 120 | 12.0 | 12.0 | 12.0 | 3.0 - -

*1  These values are the default settings for E/-04 to E1-10 and E3-04 to E3-10 [V/f Pattern for Motor 2]. These settings are the same as

those for the V/f pattern when E7-03 = 0 [Const Trq, 50 Hz base, 60Hz max].

*2  The default setting varies depending on the setting of £5-01 [PM Motor Code Selection].
*3  This is the value for 200 V class drives. Double the value for 400 V class drives.
Table 11.4 Parameters Changed by E1-03 (2030 to 2082 and 4018 to 4060)
. Control Method (A1-
No. Setting Value 02 Setting)
Unit F | oLv | OLV/ [ AOL
E1-03 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A B c D E 7 | @ PM | VIPM
(5) | (6)
E1-04| Hz | 500 | 60.0 | 60.0 | 72.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 90.0 | 120.0 | 180.0 | 50.0 | 50.0 | *2 *2
El-

*305 v 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 [ 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 | 200.0 *2 *2
E1-06 | Hz | 50.0 | 60.0 | 50.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | 60.0 | 60.0 | 60.0 | 60.0 | 60.0 | 50.0 | 50.0 | *2 *2
E1-07| Hz | 25 | 30 | 30 | 30 | 250 | 250 | 300 | 300 | 25 | 25 | 30 | 3.0 | 30 | 30 | 30 | 25 | 3.0 -

E1-08

3 V| 140 | 140 | 140 | 140 | 350 | 50.0 | 350 | 500 | 180 | 23.0 | 180 | 23.0 | 140 | 140 | 140 | 140 | 132 -

El-09| Hz | 13 | 15 | 15 | 15 | 13 | 13 15 | 1.5 | 13 13 | 15 | 15 | 15 15 | 15 | 13 | 05 *2 *2
E1-10

3 \Y% 70 | 70 | 70 | 70 | 60 | 70 | 60 | 70 | 90 [ 11.0 | 90 | 130 | 70 | 70 | 70 | 7.0 | 24 -

*1  These values are the default settings for E7-04 to E1-10 and E3-04 to E3-10 [V/f Pattern for Motor 2]. These settings are the same as
those for the V/f pattern when E7-03 = 0 [Const Trq, 50 Hz base, 60Hz max].

*2  The default setting varies depending on the setting of £5-01 [PM Motor Code Selection].

*3  This is the value for 200 V class drives. Double the value for 400 V class drives.
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

The values for the parameters in these tables depend on the values for parameters 02-04 and C6-01. Changing the
settings for 02-04 and C6-01 will change the default settings.

€@ Three-Phase 200 V Class

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2001 2002 2004 2006
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 60 61 62 63
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOtor Rated kW 0.1 0.2 0.2 0.4 0.4 0.75 0.75 1.1
02)
V/f Gain
b3-04 during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
b3-06  |Estimation ; 1 1 1 1 1 1 0.5 0.5
Current Level . E
1
Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain
Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level
bg-03  |Energy Saving s 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Filter Time
Energy Saving
b8-04 Coefficient - 481.7 356.9 356.9 288.2 288.2 223.7 223.7 196.6
Value
Carrier
C6-02 Frequency - 4 7 4 7 4 7 4 7
Selection
E2-01 Motor Rated
(E4-01) Current (FLA) A 0.6 1.1 1.1 1.9 1.9 33 33 49
E2-02
Motor Rated Hz 2.5 2.6 2.6 2.9 2.9 2.5 2.5 2.6
(E4-02) |Slip
E2-03 Motor No-
(E4-03) Load Current A 0.4 0.8 0.8 1.2 1.2 1.8 1.8 23
E2-05 Motor Line-
to-Line Q 35.98 20.56 20.56 9.842 9.842 5.156 5.156 3.577
(E4-05) Resistance
E2-06 Motor
Leakage % 21.6 20.1 20.1 18.2 18.2 13.8 13.8 18.5
(E4-06) Inductance
E2-1
0 | Motor fron W 6 1 1 14 14 26 26 38
(E4-10)  |Loss
PM Motor
ES-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection
Power Loss
L2-02 Ride Through s 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.2 0.2
Time
Minimum
L2-03 Baseblock s 0.2 0.3 0.2 0.3 0.2 0.3 0.3 0.4
Time
Powerloss V/f
L2-04 Recovery s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3
Ramp Time
Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 190 190 190 190 190 190 190 190
(Uvl)
Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2001 2002 2004 2006
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 60 61 62 63
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated KW 0.1 0.2 0.2 0.4 0.4 0.75 0.75 1.1
02)
Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run
Motor Accel
L3-24 Time @ Rated s 0.178 0.178 0.178 0.178 0.178 0.142 0.142 0.142
Torque
L8-02 glvjrﬂ‘ffgvel °C 115 115 115 115 115 115 120 120
Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 0 0 0 0 0 0
Detection
Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant
n3-02 | HSB Current 1 150 120 150 120 150 120 150 120
Limit Level
Motor Inertia
n5-02 Acceleration s 0.178 0.178 0.178 0.142 0.178 0.142 0.142 0.142
Time
*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2008 2010 2012 2018
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 64 65 66 67
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated kW 1.1 1.5 1.5 2.2 2.2 3.0 3.0 37
02)
V/f Gain
b3-04 during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
b3-06  |Estimation - 05 05 0.5 0.5 0.5 0.5 05 05
Current Level
1
Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain
Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level
bg-03 | Energy Saving s 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Filter Time
Energy Saving
b8-04 Coefficient - 196.6 169.4 169.4 156.8 156.8 136.4 136.4 122.9
Value
Carrier
C6-02 Frequency - 3 7 3 7 3 7 3 7
Selection
E2-01 Motor Rated
(E4-01) Current (FLA) A 4.9 6.2 6.2 8.5 8.5 11.4 11.4 14
E2-02 Motor Rated
. H 2.6 2.6 2.6 2.9 2.9 2.7 2.7 2.73
(E4-02)  |Slip z
E2-03 Motor No-
(E4-03) Load Current A 23 2.8 2.8 3 3 3.7 3.7 4.5
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2008 2010 2012 2018
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 64 65 66 67
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated kW 11 15 15 2.2 2.2 3.0 3.0 3.7
02)
E2-05 Motor Line-
to-Line Q 3.577 1.997 1.997 1.601 1.601 1.034 1.034 0.771
(E4-05) Resistance
E2-06 Motor
Leakage % 18.5 18.5 18.5 18.4 18.4 19 19 19.6
(E4-06) Inductance
E2-10 Motor Iron
w 38 53 53 77 77 91 91 112
(E4-10)  |Loss
PM Motor
E5-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection
Power Loss
L2-02 Ride Through s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.5 0.5 1 1
Time
Minimum
L2-03 Baseblock s 0.4 0.4 0.4 0.5 0.5 0.5 0.5 0.6
Time
Powerloss V/f
L2-04 Recovery s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3
Ramp Time
Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 190 190 190 190 190 190 190 190
(Uvl)
Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel
Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run
Motor Accel
L3-24 Time @ Rated S 0.142 0.166 0.166 0.145 0.145 0.145 0.145 0.154
Torque
Ls02 | Querheat °C 110 110 110 110 110 110 115 115
Alarm Level
Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 0 0 0 0 0 0
Detection
Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant
n3-02 | HSB Current 1 150 120 150 120 150 120 150 120
Limit Level
Motor Inertia
n5-02 Acceleration s 0.142 0.166 0.166 0.145 0.145 0.145 0.145 0.154
Time

*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
. Drive Model 5 2021 2030 2042 2056
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 68 6A 6B 6D
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated kW 37 55 5.5 7.5 7.5 1 1 15
ozi ower
V/f Gain
b3-04 | during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
b3-06 | Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5

Current Level

Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain

Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level

bg-03  |Energy Saving s 0.5 05 05 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Filter Time

Energy Saving
b8-04 Coefficient - 122.9 94.75 94.75 72.69 72.69 70.44 70.44 63.13
Value

Carrier
C6-02 Frequency - 3 7 3 7 3 7 3 7
Selection

E2-01 Motor Rated

(Eaon) | Current (FLA) A 14 19.6 19.6 26.6 26.6 39.7 39.7 53
E2-02

0 Motor Rated Hz 2.73 15 1.5 13 13 17 17 1.6
(E4-02) |Slip
E2- .

03 | Motor No A 45 5.1 5.1 8 8 1.2 1.2 152

(E4-03) Load Current

E2-05 Motor Line-
to-Line Q 0.771 0.399 0.399 0.288 0.288 0.23 0.23 0.138
(E4-05) Resistance

E2-06 Motor
Leakage % 19.6 18.2 18.2 15.5 15.5 19.5 19.5 17.2
(E4-06) Inductance

E2-10 Motor Iron

W 112 172 172 262 262 245 245 272
(E4-10)  |Loss

PM Motor
E5-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection

Power Loss
L2-02 Ride Through s 1 1 1 1 1 1 2 2
Time

Minimum
L2-03 Baseblock s 0.6 0.7 0.7 0.8 0.8 0.9 0.9 1
Time

Powerloss V/f
L2-04 Recovery s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.6
Ramp Time

Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 190 190 190 190 190 190 190 190
(Uvl)

Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel

Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run

Motor Accel
L3-24 Time @ Rated s 0.154 0.168 0.168 0.175 0.175 0.265 0.265 0.244
Torque

Overheat

L8-02 Alarm Level

°C 115 115 105 105 115 115 125 125
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2021 2030 2042 2056
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 [1} 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 68 6A 6B 6D
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated KW 3.7 55 5.5 75 7.5 1 11 15
02)
Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 1 1 1 1 1 1
Detection
Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant
n3-02 |58 Qurrent 1 150 120 150 120 150 120 150 120
Motor Inertia
n5-02 Acceleration s 0.154 0.168 0.168 0.175 0.175 0.265 0.265 0.244
Time
*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2070 2082
c6-01 Normal / Heavy _ HD ND HD ND
Duty Selection 0 1 0 1
Drive Model (KVA)
02-04 Selection Hex. 6E 6F
E2-11
(E4-11, E5-02) Motor Rated Power kW 15 18.5 18.5 22
b3-04 o/ Gain during Speed % 100 100 100 100
Speed Estimation
b3-06 Current Level 1 - 0.5 0.5 0.5 0.5
b3-08 prged Estimation ACR - 0.5 0.5 0.5 0.5
Direction
b3-26 Determination Level - 1000 1000 1000 1000
b8-03 Energy Saving Filter s 0.5 0.5 0.5 0.5
me
Energy Saving
b8-04 CoefFicient Value - 63.13 57.87 57.87 51.79
C6-02 Carrier Frequency ~ 3 7 3 7
Selection
E2-01
(401 ("g‘ﬁtgg Rated Current A 53 65.8 65.8 772
E2-02 .
(E4-02) Motor Rated Slip Hz 1.6 1.67 1.67 1.7
E2-03 _
(E403) Motor No-Load A 152 15.7 157 18.5
E2-05 ine-to-Li
(E4.05) Rotor Line-to-Line Q 0.138 0.101 0.101 0.079
E2-06 Motor Leakage
(E4-06) Inductance % 17.2 15.7 20.1 19.5
E2-10
(E4-10) Motor Iron Loss w 272 505 505 538
ES-01 FM Motor Code . FFFF FFFF FFFF FFFF
Power Loss Ride
L2-02 Through Time s 2 2 3 :
Minimum Baseblock
L2-03 Time S 1 1 1 1
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 2070 2082
C6-01 Normal / Heavy . HD ND HD ND
Duty Selection 0 1 0 1
Drive Model (KVA)
02-04 A Hex. 6E 6F
E2-11
(E4-11, E5-02) Motor Rated Power kW 15 18.5 18.5 22

Powerloss V/f

L2-04 R b Titme s 0.6 0.6 0.6 0.6

L2-05 Egldfl}"v "ll;age Detection ; 190 190 190 190

13-02 Stall Zrzvcec‘:l Level % 150 120 150 120

L3-06 gl‘lfilngrg;‘“ Level % 150 120 150 120

13-24 g‘;‘e‘gﬁ;;f}eﬁme @ s 0.244 0317 0317 0355

L8-02 Overheat Alarm Level °C 120 120 135 135
Output Ground Fault

L8-09 Detection B 1 1 1 1
Hunting Prevention

nl-03 Time Constant ms 10 10 10 10

13-02 HISB Current Limit % 150 120 150 120

n5-02 Motor Inertia s 0.244 0317 0317 0355

*1  Parameters within parentheses are for motor 2.

€ Single-Phase 200 V Class

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - B001 B002 B004 B006
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 30 31 32 33
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated KW 0.1 0.2 0.2 0.4 0.4 0.75 0.75 11
02)
V/f Gain
b3-04 during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
b3-06  |Estimation - 1 1 1 1 1 1 0.5 05

Current Level
1

Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain
Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level
bg-03  |Enerey Saving s 05 05 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Filter Time
Energy Saving
b8-04 Coefficient - 481.7 356.9 356.9 288.2 288.2 223.7 223.7 196.6
Value
Carrier
C6-02 Frequency - 4 7 4 7 4 7 4 7
Selection
E2-01 Motor Rated
(E4-01) Current (FLA) A 0.6 1.1 1.1 1.9 1.9 33 33 6.2
E2-02
Motor Rated Hz 25 26 26 2.9 2.9 25 25 2.6

(E4-02) |Slip

436 YASKAWA SIEPC71061753A GA500 Technical Manual



11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - B001 B002 B004 B006
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 30 31 32 33
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOIorRated |y 0.1 0.2 0.2 0.4 0.4 0.75 0.75 1.1
02)
E2-03 -
Motor No A 04 0.8 08 12 1.2 1.8 1.8 2.8
(E4-03) Load Current
E2-05 Motor Line-
to-Line Q 35.98 20.56 20.56 9.842 9.842 5.156 5.156 1.997
(E4-05) | Resistance
E2-06 Motor
Leakage % 21.6 20.1 20.1 18.2 18.2 13.8 13.8 18.5
(E4-06) Inductance
E2-10 Motor Iron
w 6 11 11 14 14 26 26 53
(E4-10) Loss
PM Motor
E5-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection
Power Loss
L2-02 Ride Through s 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.2 0.2
Time
Minimum
L2-03 Baseblock s 0.2 0.3 0.2 0.3 0.2 0.3 0.3 0.4
Time
Powerloss V/f
L2-04 Recovery s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3
Ramp Time
Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 160 160 160 160 160 160 160 160
(Uvl)
Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel
Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run
Motor Accel
L3-24 Time @ Rated s 0.178 0.178 0.178 0.178 0.178 0.142 0.142 0.142
Torque
Overheat o
L8-02 Alarm Level C 105 105 105 105 115 115 115 115
Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 0 0 0 0 0 0
Detection
Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant
HSB Current
n3-02 Limit Level % 150 120 150 120 150 120 150 120
Motor Inertia
n5-02 Acceleration s 0.178 0.178 0.178 0.142 0.178 0.142 0.142 0.142
Time

*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - B010 B012 B018
601 Normal / He?vy ) HD ND HD ND HD ND
Duty Selection 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 34 35 37
Selection
E2-11 Motor Rated
kW 1.5 2.2 2.2 3.0 3.7 5.5
(E4-11, E5-02) Power
b3-04 g’é f Gain during % 100 100 100 100 100 100
b3-06 Speed Estimation . 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
b3-08 e G - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level
b8-03 Energy Saving s 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Filter Time
Energy Saving
b8-04 Coefficient Value - 169.4 156.8 156.8 136.4 122.9 94.75
Carrier Frequency
C6-02 Selection - 3 7 3 7 3 7
E2-01 Motor Rated
(E4-01) Current (FLA) A 6.2 8.5 8.5 11.4 14 19.6
E2-02 .
(E4-02) Motor Rated Slip Hz 2.6 2.9 29 2.7 2.73 1.5
E2-03 -
Motor No-Load A 28 3 3 3.7 45 5.1
(E4-03) Current
E2-05 ine-to-
(E4.05) Motor Line-to- Q 1.997 1.601 1.601 1.034 0.771 0.399
E2-06
(E406) Motor Leakage % 18.5 18.4 18.4 19 19.6 18.2
E2-10
(E4-10) Motor Iron Loss w 53 77 77 91 112 172
E5-01 FM Motor Code . FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Power Loss Ride
L2-02 Through Time s 0.3 0.3 0.5 0.5 1 1
1203 Minimum s 0.4 0.5 0.5 0.5 0.6 0.7
Baseblock Time : : : : . :
Powerloss V/f
L2-04 Recovery Ramp s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3
Time
Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 160 160 160 160 160 160
(Uvl)
Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120
Accel
L3-06 Stall b ﬂﬁ?gt Run % 150 120 150 120 150 120
Motor Accel
L3-24 Time @ Rated s 0.166 0.145 0.145 0.145 0.154 0.168
Torque
L8-02 Overheat Alarm °C 105 105 110 110 115 115
Level
Output Ground
L8-09 Fault Detection : 0 0 0 0 0 0
Hunting
nl-03 Prevention Time ms 10 10 10 10 10 10
Constant
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - B010 B012 B018
HD ND HD ND HD ND
coor |Nomalltemy|
uty Selection 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 34 35 7
Selection
E2-11 Motor Rated
kw 1.5 2.2 2.2 3.0 3.7 5.5
(E4-11, E5-02) Power
13-02 HSB Current % 150 120 150 120 150 120
imit Level
Motor Inertia
n5-02 Acceleration s 0.166 0.145 0.145 0.145 0.154 0.168
Time
*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
€ Three-Phase 400 V Class
No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4001 4002 4004 4005
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 KVA Hex. 91 92 93 94
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOtor Rated kW 0.2 0.4 0.4 0.75 0.75 1.5 1.5 2.2
02)
V/f Gain
b3-04 during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
p3-06  |Estimation - 1.0 1.0 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Current Level
Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain
Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level
b8-03 E.“ergy Saving s 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ilter Time
Energy Saving
b8-04 Coefficient - 713.8 576.4 576.4 447.4 447.4 338.8 338.8 313.6
Value
Carrier
C6-02 Frequency - 3 7 3 7 3 7 3 7
Selection
E2-01 Motor Rated
(E4-01) Current (FLA) A 0.6 1 1 1.6 1.6 3.1 3.1 4.2
E2-02 Motor Rated
- H 2.5 2.9 2.9 2.6 2.6 25 2.5 3
(E4-02) |Slip z
E2-03 Motor No-
(E4-03) Load Current A 0.4 0.6 0.6 0.8 0.8 1.4 1.4 1.5
E2-05 Motor Line-
to-Line Q 83.94 38.198 38.198 22.459 22.459 10.1 10.1 6.495
(E4-05) Resistance
E2-06 Motor
Leakage % 21.9 18.2 18.2 14.3 14.3 18.3 18.3 18.7
(E4-06) Inductance
E2-10
Motor Iron w 12 14 14 26 26 53 53 77
(E4-10)  |Loss
PM Motor
E5-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4001 4002 4004 4005
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 91 92 93 94
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated KW 0.2 0.4 0.4 0.75 0.75 15 15 2.2
; ower
02)
Power Loss
L2-02 Ride Through s 0.1 0.1 0.1 0.1 0.2 0.2 0.3 0.3
Time
Minimum
L2-03 Baseblock s 0.2 0.2 0.2 0.3 0.3 0.4 0.4 0.5
Time

Powerloss V/f
L2-04 Recovery 8 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3
Ramp Time

Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 380 380 380 380 380 380 380 380
(Uvl)

Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel

Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run

Motor Accel
L3-24 Time @ Rated 8 0.178 0.178 0.178 0.142 0.142 0.166 0.166 0.145
Torque

L8-02 Overheat °C 120 120 120 120 105 105 90 90
Alarm Level

Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 0 0 0 0 0 0
Detection

Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant

HSB Current

n3-02 Limit Level

% 150 120 150 120 150 120 150 120

Motor Inertia
n5-02 Acceleration s 0.178 0.178 0.178 0.142 0.142 0.166 0.166 0.145
Time

*1  Parameters within parentheses are for motor 2.

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4007 4009 4012 4018
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 95 96 97 99
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | Motor Rated KW 2.2 3.0 3.0 3.7 4.0 55 55 75
02)
V/f Gain
b3-04 during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
b3-06  |Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5

Current Level
1

Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain

Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level

pg-03  |Energy Saving s 0.5 0.5 0.5 05 05 0.5 0.5 0.5
Filter Time
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4007 4009 4012 4018
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 95 96 97 99
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOIorRated |y 2.2 3.0 3.0 3.7 4.0 5.5 5.5 7.5
02)
Energy Saving
b8-04 Coefficient - 313.6 265.7 265.7 245.8 245.8 189.5 189.5 145.38
Value
Carrier
C6-02 Frequency - 3 7 3 7 3 7 3 7
Selection
E2-01 Motor Rated
(E4-01) Current (FLA) A 4.2 5.7 5.7 7 7 9.8 9.8 133
E2-02 Motor Rated
Ny H 3 2.7 2.7 2.7 2.7 1.5 1.5 1.3
(E4-02) |Slip z
E2-03 Motor No-
(E4-03) Load Current A 1.5 1.9 1.9 23 23 2.6 2.6 4
E2-05 Motor Line-
to-Line Q 6.495 4.36 4.36 3.333 3.333 1.595 1.595 1.152
(E4-05) Resistance
E2-06 Motor
Leakage % 18.7 19 19 19.3 19.3 18.2 18.2 15.5
(E4-06) Inductance
E2-1
0| Motor Iron W 7 105 105 130 130 193 193 263
(E4-10)  |Loss
PM Motor
ES-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection
Power Loss
L2-02 Ride Through s 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.8 0.8
Time
Minimum
L2-03 Baseblock s 0.5 0.5 0.5 0.6 0.6 0.7 0.7 0.8
Time
Powerloss V/f
L2-04 Recovery s 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3
Ramp Time
Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 380 380 380 380 380 380 380 380
(Uvl)
Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel
Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run
Motor Accel
L3-24 Time @ Rated S 0.145 0.145 0.145 0.154 0.154 0.168 0.168 0.175
Torque
Lg-0p | Qverheat °C 90 90 115 115 110 110 120 120
Alarm Level
Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 0 0 0 0 0 0
Detection
Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant
®
HSB Current f
n3-02 Limit Level % 150 120 150 120 150 120 150 120 B
9]
Motor Inertia %
n5-02 Acceleration s 0.145 0.145 0.145 0.154 0.154 0.168 0.168 0.175 S
Time o
*1  Parameters within parentheses are for motor 2. m
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. *I Name Unit Default
- Drive Model - 4023 4031 4038 4044
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 0 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 9A 9C 9D 9E
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOtor Rated |y 7.5 1 1 15 15 18.5 18.5 22
02)
V/f Gain
b3-04 during Speed % 100 100 100 100 100 100 100 100
Search
Speed
Estimation
b3-06 Current Level - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
Speed
b3-08 Estimation - 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5 0.5
ACR P Gain
Direction
b3-26 Determination - 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000 1000
Level
bg-03 | Enerey Saving s 0.5 05 05 0.5 0.5 0.5 0.5 05
ilter Time
Energy Saving
b8-04 Coefficient - 145.38 140.88 140.88 126.26 126.26 115.74 115.74 103.58
Value
Carrier
C6-02 Frequency - 3 7 3 7 3 7 3 7
Selection
E2-01
Motor Rated A 133 19.9 19.9 265 265 329 329 38.6
(E4-01) Current (FLA)
E2-02
02 | Motor Rated Hz 13 1.7 17 1.6 1.6 1.67 1.67 17
(E4-02)  |Slip
E2-03 Motor No-
(E4-03) | Load Current A 4 56 56 7.6 7.6 78 78 9.2
E2-05 Motor Line-
to-Line Q 1.152 0.922 0.922 0.55 0.55 0.403 0.403 0.316
(E4-05) Resistance
E2-06 Motor
Leakage % 15.5 19.6 19.6 17.2 17.2 20.1 20.1 235
(E4-06) Inductance
E2-10
Motor Iron w 263 385 385 440 440 508 508 586
(E4-10)  |Loss
PM Motor
E5-01 Code - FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF FFFF
Selection
Power Loss
L2-02 Ride Through s 1 1 2 2 2 2 2 2
Time
Minimum
L2-03 Baseblock S 0.8 0.9 0.9 1 1 1 1 1
Time
Powerloss V/f
L2-04 Recovery s 0.3 0.3 0.3 0.6 0.6 0.6 0.6 0.6
Ramp Time
Undervoltage
L2-05 Detection Lvl - 380 380 380 380 380 380 380 380
(Uvl)
Stall Prevent
L3-02 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Accel
Stall Prevent
L3-06 Level during % 150 120 150 120 150 120 150 120
Run
Motor Accel
L3-24 Time @ Rated s 0.175 0.265 0.265 0.244 0.244 0.317 0.317 0.355
Torque
g0z | Qerheat °C 120 120 120 120 120 120 125 125
Alarm Level
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4023 4031 4038 4044
Normal / HD ND HD ND HD ND HD ND
C6-01 Heavy Duty -
Selection 0 1 0 1 (1} 1 0 1
Drive Model
02-04 (KVA) Hex. 9A 9C 9D 9E
Selection
E2-11
(E4-11, E5- | MOLor Rated KW 75 1 1 15 15 185 185 22
02)
Output
L8-09 Ground Fault - 0 0 1 1 1 1 1 1
Detection
Hunting
nl-03 Prevention ms 10 10 10 10 10 10 10 10
Time Constant
HSB Current
n3-02 Limit Level % 150 120 150 120 150 120 150 120
Motor Inertia
n5-02 Acceleration 8 0.175 0.265 0.265 0.244 0.244 0.317 0.317 0.355
Time
*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4060
c6-01 Normal / Heavy Duty . HD ND
Selection
0 1
02-04 Drive Model (KVA) Selection Hex. 9F
E2-11
Motor Rated Power kw 22 30
(E4-11, E5-02)
b3-04 V/f Gain during Speed Search % 100 100
b3-06 Speed Estimation Current Level 1 - 0.5 0.5
b3-08 Speed Estimation ACR P Gain - 0.5 0.5
b3-26 Direction Determination Level - 1000 1000
b8-03 Energy Saving Filter Time 8 0.5 0.5
b8-04 Energy Saving Coefficient Value - 103.58 92.54
C6-02 Carrier Frequency Selection - 3 7
E2-01
Motor Rated Current (FLA) A 38.6 523
(E4-01)
E2-02 .
Motor Rated Slip Hz 1.7 1.8
(E4-02)
E2-03
Motor No-Load Current A 9.2 10.9
(E4-03)
E2-05 . . .
Motor Line-to-Line Resistance Q 0.316 0.269
(E4-05)
£2-06 Motor Leakage Induct; % 23.5 20.7
T aKa, nauctan . .
(E4-06) otor Leakage ctance o
E2-10 Motor Iron L w 586 750
(E4-10) otor Iron Loss
E5-01 PM Motor Code Selection - FFFF FFFF
L2-02 Power Loss Ride Through Time s 2 2
L2-03 Minimum Baseblock Time s 1 1.1
L2-04 $9werloss V/f Recovery Ramp S 0.6 0.6
me
12-05 Undervoltage Detection Lvl B 380 380
(Uvl)
L3-02 Stall Prevent Level during Accel % 150 120
L3-06 Stall Prevent Level during Run % 150 120
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11.21 Defaults by Drive Model and Duty Rating ND/HD

No. */ Name Unit Default
- Drive Model - 4060
C6-01 Normal / Heavy Duty _ HD ND
Selection
0 1

02-04 Drive Model (KVA) Selection Hex. 9F
E2-11

Motor Rated Power kW 22 30

(E4-11, E5-02)
Motor Accel Time @ Rated
L3-24 Torque s 0.355 0.323
1L8-02 Overheat Alarm Level °C 115 115
L8-09 Output Ground Fault Detection - 1 1
n1-03 ](-:Iunting Prevention Time ms 10 10
onstant

n3-02 HSB Current Limit Level % 150 120
n5-02 Motor Inertia Acceleration Time s 0.355 0.323

*1  Parameters within parentheses are for motor 2.
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

Note:

The motor codes listed in these tables are the only correct setting values.

€ Yaskawa SMRA Series SPM Motors

Table 11.5 SMRA Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1800 min-! (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 0002 0003 0005 0006 0008
Voltage Class \% 200 200 200 200 200
E5-01
Capacity kW 0.4 0.75 1.5 22 3.7
Motor Rotation Speed min-! 1800 1800 1800 1800 1800
E5-02 [ PM Motor Rated Power kW 0.4 0.75 1.5 22 3.7
PM Motor Rated Current
E5-03 (FLA) A 2.1 4.0 6.9 10.8 17.4
E5-04 PM Motor Pole Count - 8 8 8 8 8
Es-05 | PM Motor Resistance (ohms/ o 247 1.02 0.679 0.291 0.169
phase)
PM d-axis Inductance (mH/
E5-06 phasc) mH 12.7 4.8 3.9 3.6 2.5
E5-07 | PM g-axis Inductance (mH/ mH 127 48 3.9 36 25
phase)
PM Back-EMF Vpeak (mV/
E5-09 (radls)) mVs/rad 0 0 0 0 0
E524 | PM Back-EMF L-L Vrms mV/min! 62.0 64.1 73.4 69.6 72
(mV/rpm)
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 120 120 120 120 120
E1-05 Maximum Output Voltage \% 200.0 200.0 200.0 200.0 200.0
E1-06 Base Frequency Hz 120 120 120 120 120
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 6 6 6 6 6
L3-24 | Yotor Accel Time @ Rated s 0.064 0.066 0.049 0.051 0.044
orque
ns-02 | Jotor Inertia Acceleration s 0.064 0.066 0.049 0.051 0.044
n8-49 Heavy Load Id Current % 0 0 0 0 0
Table 11.6 SMRA Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 3600 min-1 (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 0103 0105 0106 0108
Voltage Class \% 200 200 200 200
ES-01
Capacity kW 0.75 15 22 37
Motor Rotation Speed min-! 3600 3600 3600 3600
E5-02 PM Motor Rated Power kW 0.75 1.5 22 3.7
PM Motor Rated Current
E5-03 (FLA) A 4.1 8.0 10.5 16.5
E5-04 PM Motor Pole Count - 8 8 8 8
PM Motor Resistance (ohms/
E5-05 phasc) Q 0.538 0.20 0.15 0.097
E5-06 PM d-axis Inductance (mH/ mH 32 13 L1 1
phase)
PM g-axis Inductance (mH/
ES-07 phase) mH 32 13 1.1 1.1
Es-09 | PM Back-EMF Vpeak (mV/ mVs/rad 0 0 0 0
(rad/s))
PM Back-EMF L-L Vrms .
E5-24 (mV/tpm) mV/min-! 324 32.7 36.7 39.7
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 240 240 240 240
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
E1-05 | Maximum Output Voltage A% 200.0 200.0 200.0 200.0
E1-06 Base Frequency Hz 240 240 240 240
E1-09 | Minimum Output Frequency Hz 12 12 12 12
1324 |Yiotor Accel Time @ Rated s 0.137 0.132 0.132 0.122
ns-02 | Motor Inertia Acceleration s 0.137 0.132 0.132 0.122
n8-49  [Heavy Load Id Current % 0 0 0 0
€ Yaskawa SMRD Series SPM Motors
Table 11.7 SMRD Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1800 min-! (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 3000 3001 3002
Voltage Class A% 200 200 200
E5-01
Capacity kW 0.1 0.2 0.4
Motor Rotation Speed min-! 1800 1800 1800
E5-02 PM Motor Rated Power kW 0.1 0.2 0.4
E5-03 PM Motor Rated Current (FLA) A 0.64 1 1.9
ES-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6
E5-05 PM Motor Resistance (ohms/phase) Q 17.200 9.960 3.590
E5-06 PM d-axis Inductance (mH/phase) mH 33.20 19.40 11.90
E5-07 PM q-axis Inductance (mH/phase) mH 33.20 19.40 11.90
E5-09 PM Back-EMF Vpeak (mV/(rad/s)) mVs/rad 0.0 0.0 0.0
ES-24 PM Back-EMF L-L Vrms (mV/rpm) mV/min-! 59.1 69.8 75.9
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 90.0 90.0 90.0
E1-05 Maximum Output Voltage A% 200.0 200.0 200.0
E1-06 Base Frequency Hz 90.0 90.0 90.0
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 9.0 9.0 9.0
L3-24 Motor Accel Time @ Rated Torque s 0.100 0.100 0.100
n5-02 Motor Inertia Acceleration Time s 0.100 0.100 0.100
n8-49 Heavy Load Id Current % 0.0 0.0 0.0
Table 11.8 SMRD Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 3600 min-! (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 3101 3102 3103
Voltage Class v 200 200 200
E5-01
Capacity kW 0.2 0.4 0.75
Motor Rotation Speed min-! 3600 3600 3600
ES-02 PM Motor Rated Power kW 0.20 0.40 0.75
ES-03 PM Motor Rated Current (FLA) A 1.50 2.60 4.20
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6
E5-05 I}:}Ixa[slf\:/;()tor Resistance (ohms/ Q 3.340 1.560 0.541
E5-06 PM d-axis Inductance (mH/phase) mH 6.58 3.82 2.24
E5-07 PM g-axis Inductance (mH/phase) mH 6.58 3.82 2.24
E5-09 5)1\)/1 Back-EMF Vpeak (mV/(rad/ mVs/rad 0.0 0.0 0.0
E5-24 E;\I/InFack—EMF L-L Vrms (mV/ mV/min-! 26.3 31.0 329
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 180.0 180.0 180.0
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
E1-05 Maximum Output Voltage v 200.0 200.0 200.0
E1-06 Base Frequency Hz 180.0 180.0 180.0
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 18.0 18.0 18.0
L3-24 %(;;(ﬁ'eAccel Time @ Rated s 0.100 0.100 0.100
n5-02 Motor Inertia Acceleration Time s 0.100 0.100 0.100
n8-49 Heavy Load Id Current % 0.0 0.0 0.0
€ Yaskawa SSR1 Series IPM Motors (Derated Torque)
Table 11.9 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1750 min-1 (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 1202 1203 1205 1206 1208 120A
Voltage Class \% 200 200 200 200 200 200
E5-01
Capacity kW 0.4 0.75 L5 22 37 55
Motor Rotation Speed min-! 1750 1750 1750 1750 1750 1750
E5-02  |PM Motor Rated Power kW 0.4 0.75 15 22 37 55
E5-03 g‘fgowr Rated Current A 1.77 3.13 573 8.44 13.96 20.63
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 ppxsg"““ Resistance (ohms/ o 8.233 2.284 1.470 0.827 0.455 0.246
E5-06 Eﬁﬁ;i;"‘"is Inductance (mH/ mH 54.84 23.02 17.22 8.61 7.20 4.86
E5-07 l;}ﬁs‘g')a"is Inductance (mH/ mH 64.10 29.89 2041 13.50 10.02 743
E5-09 E’;"CVE’;")CI“EMF Vpeak (mV/ | vgirad 2237 2203 240.8 238.0 2387 239.6
Es-24 f rﬁ’lvl/g;fﬁgEMF L-L Vrms mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-05  |Maximum Output Voltage \% 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0
E1-06 |Base Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 44 4.4 44 44 44 44
L3*']24 %ﬁ;‘i;@’*cce] Time @ Rated s 0.092 0.076 0.051 0.066 0.075 0.083
ns-02  |MotorInertia Acceleration s 0.092 0.076 0.051 0.066 0.075 0.083
n8-49 Heavy Load Id Current % -71.6 -11.5 9.1 -19.0 -18.7 -23.4
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.10 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1750 min-1 (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 120B 120D 120E 120F 1210
Voltage Class \% 200 200 200 200 200
E5-01
Capacity kW 75 11 15 18.5 22
Motor Rotation Speed min! 1750 1750 1750 1750 1750
E5-02 PM Motor Rated Power kW 7.5 11.0 15.00 18.50 22.00
E5-03  |PM Motor Rated Current (FLA) A 28.13 414 554 68.2 80.6
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6
E5-05 gxsgo“’r Resistance (ohms/ o 0.198 0.094 0.066 0.051 0.037
E5-06 g]’:gs‘;‘)a"is Inductance (mH/ mH 415 3.40 245 218 171
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
E5-07 g]ﬁs‘g')a"is Inductance (mH/ mH 591 391 3.1 2.55 2.05
E5-09 1:};’1 Back-EMF Vpeak (mV/(rad/ | g 2582 2393 248.1 253.6 250.0
E5-24 fp]\r’[nFaCk'EMF L-L Vrms (mV/ mV/min 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-05 Maximum Output Voltage \% 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0
E1-06 Base Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 4.4 4.4 4.4 4.4 4.4
L3*'124 I}g‘ggﬁe‘“ml Time @ Rated s 0.077 0.084 0.102 0.101 0.098
n5-02 Motor Inertia Acceleration Time s 0.077 0.084 0.102 0.101 0.098
n8-49 Heavy Load Id Current % -18.5 -10.9 -16.5 -11.3 -12.8

*

—

The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.11 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 400 V at 1750 min-1 (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection ; 1232 1233 1235 1236 1238 1234
Voltage Class v 400 400 400 400 400 400
E5-01
Capacity kW 0.4 0.75 1.5 22 3.7 5.5
Motor Rotation Speed min-! 1750 1750 1750 1750 1750 1750
E5-02 | PM Motor Rated Power KW 0.4 0.75 15 22 37 5.5
Es-03  |PM Motor Rated Current A 0.89 1.56 281 427 7.08 10.31
(FLA)
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 g lﬁ;‘gomr Resistance (ohms/ Q 25.370 9.136 6.010 3.297 1.798 0.982
E5-06 %Si‘)a’“s Inductance (mH/ mH 169.00 92.08 67.71 34.40 32.93 2.7
E5-07 g Ill\gs‘ga"is Inductance (mH/ mH 197.50 119.56 81.71 54.00 37.70 26.80
E5-09 gﬁ%}z;fk‘EMF Vpeak (mV/ | vrad 392.6 440.6 4783 466.3 478.8 478.1
Es-24 |PM Back-EMF L-L Vrms mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
(mV/rpm)
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-05 | Maximum Output Voltage v 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0
E1-06 Base Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 44 44 4.4 44 44 4.4
13-24 :
i Motor Accel Time @ Rated s 0.092 0.076 0.051 0.066 0.075 0.083
1 Torque
ns-02  |Motor Inertia Acceleration s 0.092 0.076 0.051 0.066 0.075 0.083
1849 | Heavy Load Id Current % 8.6 A1LS -10.3 -19.8 85 -11.0

*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.12 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 400 V at 1750 min-1 (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 123B 123D 123E 123F 1240 1242
Voltage Class A\ 400 400 400 400 400 400
E5-01
Capacity kW 7.5 11 15 18.5 22 30
Motor Rotation Speed min-! 1750 1750 1750 1750 1750 1750
E5-02 PM Motor Rated Power kW 7.5 11.0 15 18.50 22.00 30.00
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
E5-03 f}‘ﬁ%"“’r Rated Current A 13.65 207 275 334 39.8 52,0
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 gmst’;"“’r Resistance (ohms/ Q 0.786 0.349 0272 0207 0.148 0235
Es5-06 | PM d-axis Inductance (mH/ mH 16.49 13.17 10.30 8.72 6.81 54
phase)
Es.07 | PM qaxis Inductance (mH/ mH 23.46 15.60 12.77 11.22 8.47 7.26
phase)
E5-09 fr %E;Ck'EMF Vpeak mV/ | vorad 520.0 4815 498.8 509.5 503.9 561.7
PM Back-EMF L-L Vrms .
Es24  |oMUes mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-05 | Maximum Output Voltage \ 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0
E1-06 Base Frequency Hz 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5 87.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 44 44 44 44 44 4.4
L3-24 Motor Accel Time @ Rated
% Torque s 0.077 0.084 0.102 0.101 0.098 0.130
ns-02 | Motor Inertia Acceleration s 0.077 0.084 0.102 0.101 0.098 0.130
ng8-49 Heavy Load Id Current % -18.6 -12.5 -15.5 -17.9 -15.1 -16.8
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.13 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1450 min-1 (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 1302 1303 1305 1306 1308 130A
Voltage Class \% 200 200 200 200 200 200
E5-01
Capacity KW 0.4 0.75 15 22 3.7 55
Motor Rotation Speed min-! 1450 1450 1450 1450 1450 1450
E5-02 | PM Motor Rated Power kW 0.4 0.75 15 22 3.7 5.5
E5-03 fFI‘ﬁ j\";o“’r Rated Current A 1.88 3.13 5.63 8.33 14.17 20.63
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 g{l‘gst’;"“’r Resistance (ohms/ Q 3.190 1.940 1.206 0.665 0.341 0.252
Es5-06 | PM d-axis Inductance (mH/ mH 32.15 26.12 14.72 12.27 827 6.49
phase)
Es-07 | PM g-axis Inductance (mH/ mH 41.74 3430 20.15 14.77 9.1 7.74
phase)
E5-09 fr %ESCI"EMF Vpeak mV/ | vo/rad 264.3 269.6 2843 287.1 2845 298.0
E5-24 fnﬁ’[v%i‘fmk;EMF L-L Vrms mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-05 | Maximum Output Voltage \% 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0
E1-06 Base Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6
L3-24 Motor Accel Time @ Rated
%] Torque s 0.098 0.071 0.066 0.087 0.085 0.072
ns-02 | Motor Inertia Acceleration s 0.098 0.071 0.066 0.087 0.085 0.072
n8-49 Heavy Load Id Current % -6.6 -10.9 -13.5 -9.0 -9.5 -10.1
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

Table 11.14 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1450 min-1 (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 130B 130D 130E 130F 1310
Voltage Class \% 200 200 200 200 200
E5-01
Capacity kW 7.5 11 15 18.5 22
Motor Rotation Speed min-! 1450 1450 1450 1450 1450
E5-02 PM Motor Rated Power kW 7.5 11.0 15.00 18.50 22.00
E5-03 PM Motor Rated Current (FLA) A 27.71 39.6 55.5 65.6 75.1
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6
E5-05 g ﬁg;;’;omr Resistance (ohms/ o 0.184 0.099 0.075 0.057 0.041
E5-06 gﬁgs‘;‘”‘is Inductance (mH/ mH 6.91 4.07 3.29 2.53 1.98
E5-07 g lﬁs‘g')a"is Inductance (mH/ mH 7.66 465 3.84 3.01 2.60
E5-09 ;1;4 Back-EMF Vpeak (mV/(rad/ | = vrgag 335.0 303.9 3112 300.9 327.7
E5-24 fp“éf‘"‘Ck'EMF L-L Vrms (mV/ mV/min! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-05 Maximum Output Voltage \% 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0
E1-06 Base Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6
L3*']24 %‘;BOJCA“GI Time @ Rated s 0.084 0.096 0.085 0.080 0.122
n5-02 Motor Inertia Acceleration Time s 0.084 0.096 0.085 0.080 0.122
n8-49 Heavy Load Id Current % -6.0 93 -10.7 -13.2 -15.7
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.

Table 11.15 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 400 V at 1450 min-1 (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection ; 1332 1333 1335 1336 1338 133A
Voltage Class v 400 400 400 400 400 400
E5-01
Capacity kW 0.4 0.75 1.5 22 3.7 55
Motor Rotation Speed min-! 1450 1450 1450 1450 1450 1450
E5-02 PM Motor Rated Power kW 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5
E5-03 | PM Motor Rated Current A 0.94 1.56 281 427 6.98 10.21
(FLA)
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 f)’ﬁgsg"mr Resistance (ohms/ Q 12.760 7421 4825 2.656 1353 0.999
E5-06 ;’xs‘;a"is Inductance (mkH/ mH 128.60 85.11 58.87 46.42 3173 26.20
E5-07 g]ﬁs‘g‘)a"is Inductance (mH/ mH 166.96 113.19 80.59 60.32 40.45 30.94
E5-09 gﬁ‘d}z’;‘fk'EMF Vpeak (mV/ | ygrad 528.6 5442 568.5 572.8 562.9 587.6
Es-24 |PMBack-EMF L-L Vims mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
(mV/rpm)
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-05 Maximum Output Voltage A\ 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0
E1-06 Base Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6
13-24 -
Motor Accel Time @ Rated s 0.098 0.071 0.066 0.087 0.085 0.072

*] Torque
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
ns-0p | Motor Inertia Acceleration s 0.098 0.071 0.066 0.087 0.085 0.072
849  |Heavy Load Id Current % 6.6 92 135 12,1 -13.7 -10.1
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.16 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 400 V at 1450 min-1 (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 133B 133D 133E 133F 1340 1342
Voltage Class v 400 400 400 400 400 400
E5-01
Capacity kW 75 11 15 18.5 2 30
Motor Rotation Speed min-! 1450 1450 1450 1450 1450 1450
E5-02 PM Motor Rated Power kW 7.5 11.0 15 18.50 22.00 30.00
E5-03 g‘&’{"“’r Rated Current A 13.85 19.5 274 329 37.6 525
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 ppmsg"“’r Resistance (ohms/ Q 0.713 0.393 0.295 0223 0.164 0.137
Es06  |PM daxis Inductance (mH/ mH 27.06 15.51 12.65 9.87 7.90 7.01
phase)
Es-07 | PM d-axis Inductance (mH/ mH 33.45 19.63 15.87 12.40 10.38 8.68
phase)
E5-00 ZI;’[CVE;‘)“‘EMF Vpeak (mV/ | vigirad 670.1 612.7 624.6 610.4 655.4 708.4
E5-24 f rﬁ/lvl/gr;iﬁiEMF L-LVrms mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 | Maximum Output Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 725 72.5 725
EI-05 |Maximum Output Voltage v 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0
E1-06 Base Frequency Hz 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5 72.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6 3.6
13-24 ;
Motor Accel Time @ Rated s 0.084 0.096 0.085 0.080 0.122 0.108
*] Torque
ns-02  |MotorInertia Acceleration s 0.084 0.096 0.085 0.080 0.122 0.108
18-49 | Heavy Load Id Current % 122 -15.5 -15.1 -16.0 -15.7 115
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.17 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1150 min-! (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection . 1402 1403 1405 1406 1408 140A
Voltage Class v 200 200 200 200 200 200
E5-01
Capacity KW 0.4 0.75 15 22 3.7 55
Motor Rotation Speed min-! 1150 1150 1150 1150 1150 1150
E5-02 PM Motor Rated Power kW 0.4 0.75 1.5 22 3.7 5.5
E5-03 g‘&’{"‘m Rated Current A 1.88 3.02 6.00 8.85 1427 2021
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
Es-0s | PM Motor Resistance (ohms/ Q 4.832 2704 1114 0511 0.412 0.303
phase)
Es06  |PM d-axis Inductance (mH/ mH 48.68 3231 19.22 12.15 7.94 1113
phase)
Es-o7 | PM d-axis Inductance (mH/ mH 6321 40.24 2438 15.35 11.86 14.06
phase)
E5-09 gﬁ’ég%“k‘EMF Vpeak mV/ | yorad 320.4 327.1 364.4 344.4 3575 430.8
E5-24 f XV?I;%EMF L-L Vrms mV/min! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 | Maximum Output Frequency Hz 57.5 575 57.5 57.5 57.5 57.5
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11.22 Parameters Changed by PM Motor Code Selection

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)

E1-05 | Maximum Output Voltage v 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0
E1-06 |Base Frequency Hz 575 575 575 575 575 575
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 29 29 29 2.9 29 29
L3-24 ;

i Motor Accel Time @ Rated s 0.062 0.044 0.080 0.090 0.067 0.072

1 Torque

ns-02 | MotorInertia Acceleration s 0.062 0.044 0.080 0.090 0.067 0.072
n8-49 Heavy Load Id Current % -8.8 -9.9 9.3 -10.0 -17.7 -12.3

*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.18 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 200 V at 1150 min-1 (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 140B 140D 140E 140F 1410
Voltage Class \% 200 200 200 200 200
ES-01
Capacity kW 7.5 11 15 18.5 22
Motor Rotation Speed min-! 1150 1150 1150 1150 1150
E5-02 PM Motor Rated Power kW 7.5 11.0 15 18.50 22.00
E5-03 PM Motor Rated Current (FLA) A 26.67 39.9 55.6 63.5 74.4
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6
E5-05 iﬁgsgomr Resistance (ohms/ Q 0.165 0.113 0.084 0.066 0.048
E5-06 gl]:gs‘;a"is Inductance (mH/ mH 6.59 4.96 3.83 3.33 2.38
E5-07 g}gs‘g‘)am Inductance (mH/ mH 8.55 6.12 465 450 3.15
E5-09 f)];’[ Back-EMF Vpeak (mV/(rad/ | 1 yg/aq 3915 384.4 372.1 213 410.9
Es-24 Pm M )B‘"‘Ck‘EMF L-L Vrms (mV/ mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 57.5 57.5 57.5 57.5 57.5
E1-05 Maximum Output Voltage \% 190.0 190.0 190.0 190.0 190.0
E1-06 Base Frequency Hz 57.5 57.5 57.5 57.5 57.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 29 29 29 29 29
L3*'/24 Toouor Accel Time @ Rated s 0.088 0.073 0.062 0.091 0.092
n5-02 Motor Inertia Acceleration Time S 0.088 0.073 0.062 0.091 0.092
n8-49 Heavy Load Id Current % -15.3 -13.9 -14.4 -17.9 -15.9
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.

Table 11.19 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 400 V at 1150 min-1 (r/min)

No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection ; 1432 1433 1435 1436 1438 143A
Voltage Class v 400 400 400 400 400 400
E5-01
Capacity KW 0.4 0.75 L5 22 37 55
Motor Rotation Speed min-! 1150 1150 1150 1150 1150 1150
E5-02 PM Motor Rated Power kW 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 55
Es-03 | PM Motor Rated Current A 0.94 151 3.00 443 7.08 10.10
(FLA)
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 %Sﬁeﬁ"t"r Resistance (ohms/ Q 19.320 10.800 4456 2.044 1483 1215
E5-06 g ]ﬁs‘;a"is Inductance (mH/ mH 194.70 129.20 76.88 48.60 37.58 44.54
E5-07 ms‘g)ms Inductance (mH/ mH 252.84 160.90 97.52 61.40 47.65 56.26
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No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
E5-00 E%Z;Ck‘EMF Vpeak (mV/ | viirad 640.9 654.1 728.8 688.9 702.0 861.5
Es-24 | PM Back-EMF L-L Vims mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
(mV/rpm)
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 57.5 57.5 575 57.5 57.5 57.5
E1-05 Maximum Output Voltage \Y 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0
E1-06 Base Frequency Hz 57.5 57.5 57.5 57.5 57.5 57.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 29 29 29 29 29 29
L3-24 ;
i Motor Accel Time @ Rated s 0.062 0.044 0.080 0.090 0.067 0.072
1 Torque
ns-02  |Motor Inertia Acceleration s 0.062 0.044 0.080 0.090 0.067 0.072
n8-49 Heavy Load Id Current % -8.8 -9.9 -9.3 -10.0 -12.8 -12.3
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
Table 11.20 SSR1 Series Motor Code Setting for Specification of 400 V at 1150 min-1 (r/min)
No. Name Unit Motor Code (setting value of E5-01)
PM Motor Code Selection - 143B 143D 143E 143F 1440 1442
Voltage Class \% 400 400 400 400 400 400
E5-01
Capacity kW 75 11 15 185 22 30
Motor Rotation Speed min’! 1150 1150 1150 1150 1150 1150
E5-02  |PM Motor Rated Power kW 75 11.0 15 18.50 22.00 30.00
E5-03 })F"ﬁk’)“’“’r Rated Current A 13.33 19.9 2738 318 372 52.1
E5-04 PM Motor Pole Count - 6 6 6 6 6 6
E5-05 g}’:gsg"‘or Resistance (ohms/ Q 0.660 0.443 0.331 0.264 0.192 0.140
Es-06 | M d-axis Inductance (mH/ mH 2636 19.10 15.09 1332 9.52 8.16
phase)
Es-07 | PM qaxis Inductance (mH/ mi 34.20 24.67 18.56 18.00 12.60 11.40
phase)
E5-00 fr ’;’Q}SSCk‘EMF Vpeak (mV/ | 1 virad 783.0 762.2 749.6 842.7 821.8 8723
PM Back-EMF L-L Vrms .
E5-24 (mV/rpm) mV/min-! 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
E1-04 Maximum Output Frequency Hz 57.5 57.5 57.5 575 57.5 57.5
E1-05 |Maximum Output Voltage \% 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0 380.0
E1-06 Base Frequency Hz 57.5 57.5 57.5 57.5 57.5 57.5
E1-09 Minimum Output Frequency Hz 29 2.9 2.9 29 29 29
L3-24 ;
it Motor Accel Time @ Rated s 0.088 0.073 0.062 0.091 0.092 0.125
1 Torque
ns-02 | Motor Inertia Acceleration s 0.088 0.073 0.062 0.091 0.092 0.125
n8-49 Heavy Load Id Current % -15.3 -16.7 -14.9 -17.9 -15.9 -17.7
*1  The default setting changes when the setting for 02-04 [Drive Model Selection] changes.
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7.4 Hibakezelés

Ez a szakasz informaciot nyujt a hibak okairdl és a lehetséges megoldasokrol. A frekvenciavalto
mikodtetése el6tt hasznalnia kell a hiba torlését a hiba elharitasa utan. A hiba okanak
kikiiszoboléséhez hasznalja a tablazatban szereplé informaciokat.

Kaod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
bAT Billenty(izet akku alacsony fesziiltség | A billenty(izet akkumulatoranak a fesziiltsége alacsony. | Cserélje ki a billenty(izet akkumulatorat.
Megjegyzés:
Hasznalja az 04-24 [bAT Detection Selection] beallitast a bAT észlelés engedélyezéséhet/tiltasahoz.
Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
bCE Bluetooth kommunikaciés hiba Az okostelefon vagy a tablagép, amelyre a Hasznalja az okostelefont vagy tablagépet 10 m-nél
DriveWizard Mobile szoftver telepitve van, tal kézelebb a billentylizethez.
messze kerllt a billentyGzettél. Megjegyzés:
A bCE kod akkor fordulhat el6, ha az okostelefon vagy a
tablagép 10 m (32,8 ft), vagy kdzelebb van a billentylzethez,
az okostelefon vagy a tablagép miiszaki jellemzéitél fliggen.
Mas eszkdz radidhullama zavarja az Gy6z6djon meg arrdl, hogy a billentyiizet korll egyetlen
okostelefon vagy a tablagép és a billentylizet eszkdz sem hasznalja ugyanazt a radiésavot (2400-2480
kozotti kommunikaciot. MHz), és keriilje a radidinterferenciat.
Megjegyzés:

* A frekvenciavalté észleli ezt a hibat, ha a Bluetooth LCD billentylizetet hasznalja, és okostelefonjaval vagy tablagépével mikddteti a frekvenciavaltot.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
» Az 02-27 pontban [bCE Detection Selection] allitsa be a megallasi médszert erre a hibara.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
boL Fékezé tranzisztor tdlterhelési | A fékez0 tranzisztor lizemi ciklusa magas (a + Telepitsen visszataplalasi atalakitot.
hiba visszataplalasi teljesitmény vagy az . Novelie a lassitasi id6t
ismétlédési frekvencia tul magas). ! :
Engedélyezte a fékezd tranzisztor védo Allitsa be az L8-55 = 0 értéket [Internal DB Transistor
funkciojat, amikor visszataplalé atalakitoja van. | Protection Selection = Disable].
A frekvenciavalté fék tranzisztora torott. Cserélje ki a frekvenciavaltot.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
bUS Opcids eszk6z kommunikacios A frekvenciavalté nem kapta meg a jelet a Javitsa ki a kdbelezés hibait.
hiba vezérl6tol.
A kommunikaciés kabelek bekdtése nem volt megfeleld.
Rovidre lett zarva a kommunikacios kabel, + Korrigalja a révidzarlatot és csatlakoztassa a kabeleket.
vagy a kommunikacios kabelek nincsenek S L. L
csatlakoztatva. *+ Cserélje ki a sériilt kommunik&cios kabeleket.
Elektromos interferencia okozta * Ellenérizze a vezérl6 aramkor, a nagyfesziltségi
kommunikacids adatvesztés. aramkor kabeleit, és a foldelés kabelezését, és
csOkkentse az elektromos interferencia hatasait.

+ Gy6z8djén meg rdla, hogy nem a magneses kontaktor
az okozoja az elektromos interferencianak, majd
hasznalja a tulfesziltségvédd eszkdzt, ha sziikséges.

» Csak az ajanlott kabeleket, vagy egyéb arnyékolt
kabeleket hasznaljon. Foldelje az arnyékolast a vezérld
oldalon, vagy a frekvenciavalté bemeneti tap oldalan.

+ Szeparalja el a kommunikaciés kabeleket a frekvenciavaltd
nagyfesziltségi kabeleitdl, és telepitsen zajcsokkentd szlirét
a bemeneti oldalara a tapellatasanak a kommunikaciohoz.

» Csokkentse az elektromos interferencia hatasat a
vezérl6rol.

Az opcids eszkdz nem megfeleléen lett P = ” P VA
telepitve a frekvenciavaltéra. Telepitse megfelel6en az opciés eszkdzt a frekvenciavaltora)
Az opci6s eszkoz sériilt. Ha a’hiba tovét_)pra is fqnnéll, és a kabelezés is megfeleld,
cserélje az opcids eszkdzt.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalté hibat észlel, ha a futas parancs, vagy a frekvencia referencia az opciés kartyahoz lett rendelve.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
« Ha a frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté gy fogja miikodtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a ledllitasi metédusok bedllitasaiban az F6-01-ben [Communication Error Selection].

Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

CE

Modbus kommunikaciés hiba

A kommunikacios kabelek bekdtése nem volt megfeleld.

Javitsa ki a kdbelezés hibait.

Rovidre lett zarva a kommunikacidés kabel,
vagy a kommunikacios kabelek nincsenek
csatlakoztatva.

» Korrigdlja a révidzarlatot és csatlakoztassa a kabeleket.
+ Cserélje ki a sérlilt kommunikacios kabeleket.

Angol nyelvi

kézikonyv:
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Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
Elektromos interferencia okozta * Ellenérizze a vezérlé aramkoér, a nagyfesziltségl
kommunikaciés adatvesztés. aramkor kabeleit, és a foldelés kabelezését, és

csokkentse az elektromos interferencia hatasait.

*  Gy6z6djon meg réla, hogy nem a magneses kontaktor
az okozoja az elektromos interferencianak, majd
hasznalja a tulfesziltségvédé eszkdzt, ha sziikséges.

» Csak az ajanlott kabeleket, vagy egyéb arnyékolt
kabeleket hasznaljon. Foldelje az arnyékolast a vezérlé
oldalon, vagy a frekvenciavalté bemeneti tap oldalan.

» Szeparalja el a kommunikaciés kabeleket a frekvenciavaltd
nagyfesziiltségl kabeleitdl, és telepitsen zajcsokkentd sziirét a
bemeneti oldalara a tapellatdsanak a kommunikaciohoz.

* Csokkentse az elektromos interferencia hatasat a
vezérlorol.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha nem tudja megfeleléen fogadni a vezérlé adatot a CE észlelési idénél H5-09 [CE Detection Time] bedllitottak szerint.
* A hiba elharitdsa utan hajtsa végre a hiba torlését.

« Ha a frekvenciavaltd ezt a hibét észleli, a frekvenciavaltd ugy fogja mikddtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitési metddusok bedllitdsaiban az H5-04-ben [Communication Error Stop Method].

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok

Allitsa be megfelel6en a motor paramétereit, majd végezze

CF Vezérlési hiba A motorparaméterek beallitdsa nem megfeleld. el tjra az automatikus hangolast.

A nyomatékkorlat beallitasa tul alacsony. Allitsa az L7-01-et L7-04-re [Torque Limit].

* Allitsa a C1-02-t, a C1-04-et, a C1-06-ot, és a C1-08-at
eceleration Times]. ) o . .
* Allitsa be a frekvencia referenciat a minimalis kimeneti frekvenciara,
Ies aj{gsfa le a futas parancsot, amikor a frekvenciavalto ledllitotta a
assitas

A terhelési tehetetlenség bedllitasa tal nagy.

A frekvenciavalté emelkedével probalja Allitsa be megfeleléen a b1-03-at [Stopping Method
megallitani a gépet, ahol a gép erre nem képes, Selection].
vagy olyan a gép, ahol nincs sziikség lassitasra.

A motor és a frekvenciavaltd nem lett Javitsa ki a kabelezés hibait
megfeleléen csatlakoztatva. i

Végezzen rogzitett automatikus hangolast a vonaltdl

A vonaltdl vonalig ellenallas hangolas nem lett befejezve., < 4
onaltdl vonalig ellendllés hangolas nem lett befejezve vonalig ellenallashoz.

A frekvenciavalté akkor kapta meg a futas + Vizsgalja meg a szekvenciat és a bemenetét a futas

parancsot, amikor a motor szabadonfutassal parancsnak, miutan a motor teljesen megailit.
miikodott. * Allitsa be a b3-01 = 1-et [Speed Search at Start Selection =
Enabled].

Megjegyzés:
« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha a nyomaték referencia 3 masodperccel tébb, mint a nyomaték korlat, vagy hosszabb, amig a frekvenciavalté emelkedéssel megall.

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok

CoF Aktualis eltolas hiba A frekvenciavalté elkezdi a miikddést, amigaz | « Csindljon egy szekvenciat, ahol nem indul Gjra a
indukalt fesztiltség megmarad a motorban miikddés, amikor indukalt fesziiltség marad a motorban.
(szabadonfutassal valo megallasnal, vagy til | . Ajitsa be a b3-01 = 1-et [Speed Search at Start Selection = Enabled].

gyors lassitasnal). )
* Haszndlja a sebességkeresést, vagy az Fmax-ot, vagy az Fref-et [H1-xx

=61, 62] a sebességkereséshez az egyik kiilsé terminalon keresztiil.
Megjegyzés:

Amikor PM motort vezérel, a kiilsé sebességkeresés
parancsok 1 és 2 ugyanugy mukodik.

A frekvenciavaltonak hardveres hibaja van. Cserélje a frekvenciavaltot.

Megjegyzés:
« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha az aktudlis eltolas értéke tobb, mint ami a bedllitasi korlatok kdzott szerepel, amig a frekvenciavaltd automatikusan hangolja az aktudlis eltolast.

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kaod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
CP1 Osszehasonlité 1 hatarérték A H2-20-ban [Comparator 1 Monitor Selection] Vizsgalja meg a monitorozéasi értékeket, és tavolitsa el a
hiba beallitott érték benne volt a H2-21-es [Comparator| hiba forrasat.

1 Lower Limit] és a H2-22-es [Comparator 1
Upper Limit] értékeinek a korlatjaban.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha a H2-01-t61 H2-03-ig = 66 [MFDO Function Selection = Comparator1].
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

« Allitsa be a leallitasi metddust ehhez a hibahoz a H2-33-ban [Comparator1 Protection Selection].

Kaod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
CP2 Osszehasonlitd 2 hatarérték hiba| A H2-26-ban [Comparator 2 Monitor Selection] Vizsgélja meg a monitorozasi értékeket, és tavolitsa el a
beallitott érték kivil esett a H2-27-es hiba forrasat.

[Comparator 2 Lower Limit] és a H2-28-as
[Comparator 2 Upper Limit] értékeinek a korlatjan.

Megjegyzés:
« A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha a H2-01-t6l H2-03-ig = 67 [MFDO Function Selection = Comparator2).

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

« Allitsa be a leallitasi metédust ehhez a hibahoz a H2-35-ben [Comparator2 Protection Selection].

Magyar nyelvi Angol nyelvii
kézikonyv: 68 kézikonyv: 245
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Koéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

CPF00, CPFO1{ Vezérl6 aramkér hiba
CPF02, CPF03
CPF08, CPF11

A frekvenciavalténak hardveres hibaja van.

* Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltét.

* Amennyiben a hiba tovabbra is fennall, cserélje a vezérld
alaplapot, vagy a frekvenciavaltot. A vezérld alaplap

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kdvetése nem elérhet6é ezekhez a hibakhoz.

b%',a:ﬁg' cseréjével kapcsolatban a tovabbi informaciokért vegye
CPF24 CPI-=38 fel a kapcsolatot a Yaskawa-val, vagy az Onhéz
’ legkdzelebb esd értékesitési képviselével.
Megjegyzés:

Kod Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

CPF06 EEPROM memoéria adathiba

A frekvenciavalté tapellatasa lekapcsolt,
amig a kommunikacids opcios kartya bevitte
a paraméter irdsa parancsot.

Allitsa be az A1-03-at = 2220, 3330 [Initialize Parameters =
2-Wire Initialization, 3-Wire Initialization], és inicializalja a
frekvenciavaltot.

Egy EEPROM periférias aramkérben hiba
tortént.

* Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltot.

« Amennyiben a hiba tovabbra is fennall, cserélje a vezérlé alaplapot,
vagy a frekvenciavaltot. A vezérld alaplap cseréjével kapcsolatban
a tovabbi informaciokért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val,
vagy az Onhéz legkdzelebb esé értékesitési képviseldvel.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha hiba térténik az adat irdsanal a frekvenciavalté EEPROM-ba.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kdvetése nem elérhet6é ezekhez a hibakhoz.

Kéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

CPF25 Sorkapocs alaplap nincs

csatlakoztatva

A sorkapocs alaplap nem lett megfelel6en
csatlakoztatva a frekvenciavaltéhoz.

-

Kapcsolja le az aramforrasat a frekvenciavalténak.

2. Csatlakoztassa megfeleléen a sorkapocs alaplapot a
frekvenciavaltohoz.

3. Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltot.

Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlé:

sét.

Koéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

dCE1 Kommunikacios hiba 1

A frekvenciavalténak ideiglenes hardveres
hibaja van a zaj miatt.

Tavolitsa el a zaj okat.
Amennyiben a hiba tovabbra is fennall, cserélje ki a
vezérl6 alaplapot, vagy a frekvenciavaltét.

Megjegyzés:

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kovetése nem elérhet6 ezekhez a hibakhoz.

Kod Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

dCE2 Kommunikacios hiba 2

A frekvenciavalténak ideiglenes hardveres
hibaja van a zaj miatt.

Tavolitsa el a zaj okat.
Amennyiben a hiba tovabbra is fennall, cserélje ki a
vezérld alaplapot, vagy a frekvenciavaltot.

Megjegyzés:

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kdvetése nem elérhet6é ezekhez a hibakhoz.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok

dEv Sebesség eltérés A terhelés tul nagy. Csokkentse a terhelést.
A gyorsitasi és a lassitasi idok tul révidre Novelje a bedllitott értékeket a C1-01 és a C1-08
vannak beallitva. [Acceleration/Deceleration Time] k6zott.
A dEV észlelési szint bedllitdsa nem Hangolja az F1-10-et [Speed Deviation Detection Level],
megfeleld. és az F1-11-et [Speed Deviation Detect DelayTime].
A terhelés le van zarva. Vizsgadlja at a gépet.
A rogzit6 fék megallitia a motort. Oldja ki a rogzitd féket.

Megjegyzés:

« A frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, ha nagyobb a kiildnbség az észlelt és a sebesség referencia kdzétt, mint ami be van allitva F1-10 és az F1-11-ben.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
« Ha a frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté ugy fogja mikddtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitasi metédusok bedllitasaiban az F1-04-ben [Speed Deviation Detection Select].

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
dv7 Polaritas elbiralas idékorlat Megszakadt a motor tekercselése. Mérje meg a motor vonaltél vonalig ellenallasat, és cserélje
a motort, ha a motor tekercselése valdban megszakadt.
A csavarok a frekvenciavalté kimeneti Huzza meg a sorkapocs csavarjait a meghatarozott
sorkapcsain meglazultak. meghuzasi nyomatékkal.
Megjegyzés:

* A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha nem tudja észlelni a polaritast az elére beallitott id6 alatt.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Angol nyelvii
kézikonyv: 246

Magyar nyelvii
kézikonyv: 69
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Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

dWF1

EEPROM meméria DWEZ
adathiba

Hiba tortént az EEPROM periférias
aramkorében.

* Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltot.

« Amennyiben a hiba tovabbra is fennall, cserélje a vezérld alaplapot,
vagy a frekvenciavaltét. A vezérld alaplap cseréjével kapcsolatban
a tovabbi informéciokért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val,
vagy az Onhdz legkézelebb esé értékesitési képvisel6vel.

Probléma van az EEPROM adattal.

Allitsa be az A1-03-et = 2220, 3330 [Initialize Parameters = 2-Wire
Initialization, 3-Wire Initialization] a frekvenciavalto inicializalasahoz,
majd toltse fel a Drive WorksEZ tervezetet ismét a frekvenciavaltéra.

Megjegyzés:
« A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha hiba torténik a DriveWorksEZ programmal, ami el lett mentve az EEPROM-ba.

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
dWF2 DriveWorksEZ hiba 2 Hiba tortént a DriveWorksEZ programmal. Vizsgalja meg a DriveWorksEZ programot, és tavolitsa el az
okat a hibanak. Ez nem a frekvenciavalté hibaja.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
dWF3 DriveWorksEZ hiba 3 Hiba tértént a DriveWorksEZ programmal. Vizsgalja meg a DriveWorksEZ programot, és tavolitsa el az
okat a hibanak. Ez nem a frekvenciavalté hibaja.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
dWFL DriveWorksEZ hiba Hiba tértént a DriveWorksEZ programmal. Vizsgalja meg a DriveWorksEZ programot, és tavolitsa el az
okat a hibanak. Ez nem a frekvenciavalté hibaja.
Megjegyzés:

Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

E5

MECHATROLINK Orz8 idézitd
hiba

A frekvenciavalté észlelte az 6rz& aramkor
kivételét, amig az adatot fogadott a vezérl6tél.

Vizsgalja meg a MECHATROLINK kabelkapcsolatait.

Amennyiben ez a hiba s(r(in eléfordul, vizsgélja meg a

kabelezést, és csokkentse az elektromos interferencia

hatasat, ahogy az a kdvetkezd kézikényvekben le van irva:

* MECHATROLINK-II telepités utmutaté (MECHATROLINK
Members Association, kézikonyv szama MMATDEPO11)

* MECHATROLINK-III telepités utmutatd
(MECHATROLINK Members Association, kiadvany
szama MMATDEPO018)

* Ha a frekvenci

Megjegyzés:
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

iavaltd ezt a hibat észleli, a frekvenciavaltd igy

fogja miikodtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitési

i metddusok bedllitasaiban az F6-25-ben [MECHATROLINK Watchdog Error Sel].

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
EFO Opcios kartya kilsé hiba A kommunikacids opcids kartya kilsé hibat 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
fogadott a vezérl6tdl. tavolitsa el.
2. Torolje a kuls6 hiba bemenetét a vezérl6rol.
Programozasi hiba Iépett fel a vezérl6 oldalon. | Vizsgalja a mikédését a vezérlé programnak.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha a riasztas funkcid a kiils6 eszkdz oldalon miikodik.
« A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* Ha a frekvenciavaltd ezt a hibét észleli, a frekvenciavaltd tg

y fogja miikddtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a ledllitasi metédusok bedllitasaiban az F6-03-ban [Comm External Fault (EF0) Select]

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok

EF1 Kiils6 hiba (S1 sorkapocs) MFDI sorkapocs S1 okozta a kiilsé hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
kiilsé eszk6z6n keresztil. tavolitsa el.

2. Torolje a kilsé hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kabelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S1-re.
Kiils6 hiba [H1-01 = 20 - 2B] lett beallitva az 5an Al ~
MFDI sorkapocs S1-be, de a sorkapocs nincs MegfelelGen éllitsa be az MFDI-t.
hasznalatban.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok

EF2 Kilsé hiba (S2 sorkapocs) MFDI sorkapocs S2 okozta a kulsé hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
klls6 eszk6zon keresztil. tavolitsa el.

2. Torolje a kulsé hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kabelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S2-re.
Kiils6 hiba [H1-02 = 20 - 2B] lett beallitva az san Alli R
MFDI sorkapocs S2-be, de a sorkapocs nincs Megfelelden allitsa be az MFDI-t.
hasznalatban.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Magyar nyelvii
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Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
EF3 Kiilsé hiba (S3 sorkapocs) MFDI sorkapocs S3 okozta a kiils6 hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
klls6 eszk6zon keresztil. tavolitsa el.
2. Tordlje a kilsé hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kabelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S3-ra.
Kllsé hiba [H1-03 = 20 - 2B] lett beallitva az Zan Al ~
MFDI sorkapocs S3-ba, de a sorkapocs nincs Megfelelden allitsa be az MFDI-t.
hasznalatban.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
EF4 Kiilsé hiba (S4 sorkapocs) MFDI sorkapocs S4 okozta a kiilsé hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
kils6 eszk6zon keresztil. tavolitsa el.
2. Torolje a kilsé hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kébelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S4-re.
Kiils6 hiba [H1-04 = 20 - 2B] lett beallitva az 5on Al =
MFDI sorkapocs S4-be, de a sorkapocs nincs Megfelelden éllitsa be az MFDI-t.
hasznalatban.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
EF5 Kiilsé hiba (S5 sorkapocs) MFDI sorkapocs S5 okozta a kiilsé hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
klls6 eszk6zon keresztl. tavolitsa el.
2. Torolje a kulsé hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kébelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S5-re.
Kilsé hiba [H1-05 = 20 - 2B] lett bedllitva az San Al X
MFDI sorkapocs S5-be, de a sorkapocs nincs MegfelelGen éllitsa be az MFDI-t.
hasznalatban.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
EF6 Kllsé hiba (S6 sorkapocs) MFDI sorkapocs S6 okozta a kiilsé hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
kiilsé eszkdz6n keresztil. tavolitsa el.
2. Torolje a kils6 hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kabelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S6-ra.
Kiils6 hiba [H1-06 = 20 - 2B] lett beallitva az 5on Al =
MFDI sorkapocs S6-ba, de a sorkapocs nincs Megfelelden allitsa be az MFDI-t.
hasznalatban.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
EF7 Kiilsé hiba (S7 sorkapocs) MFDI sorkapocs S7 okozta a kiilsé hibat a 1. Keresse meg az eszkdzt, amely a hibat okozta, majd
klls6 eszk6zon keresztil. tavolitsa el.
2. Torolje a kulsé hiba bemenetét az MFDI-rél.
A kébelezés nem megfeleld. Megfeleléen csatlakoztassa a jelkabelt az MFDI sorkapocs S7-re.
Kils6 hiba [H1-07 = 20 - 2B] lett beallitva az 5on Al -
MFDI sorkapocs S7-be, de a sorkapocs nincs Megfeleléen allitsa be az MFDI-t
hasznalatban.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
2 i 4 5 * Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltot.
Err EEPROM irashiba Probléma van az EEPROM hardverével. * Amennyiben a hiba tovabbra is fennall, cserélje a vezérld alaplapot,
vagy a frekvenciavaltét. A vezérl6 alaplap cseréjével kapcsolatban
a tovabbi informécidkért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val,
vagy az Onhdz legkdzelebb esd értékesitési képviseldvel.
Elektromos interferencia miatt sériilt az adat, . i i i
mikdzben a frekvenciavalto EEPROM-jaba Ny?mja m'e.g az ENTEB billenty .
tortént az irasa. * Allitsa be Ujra a paramétereket.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
FbH Tulzott PID visszacsatolas Az FbH észlelési szint beallitisa nem megfelels. | Hangolja a b5-36-6t [PID High Feedback Detection Lvl], és a
b5-37-6t [PID High Feedback Detection Time].
Probléma van a PID visszacsatold kabelezésével.| Korrigalja a hibakat a PID vezérlés kabelezésében.
A visszacsatold érzékeld nem mikodik megfeleléen.| Vizsgalja meg az érzékel6t a vezérld eszkdz oldalan.

Angol nyelvi
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Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
P VAl v < Cserélje a vezérl6 alaplapot, vagy a frekvenciavaltét. A
ll;ltlabr:elr?gt?t;::Lwakg%kggnnmavalto visszacsatol vezérl6 alaplap cseréjével kapcsolatban a tovabbi
’ informaciokért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val, vagy
az Onho6z legkdzelebb esd értékesitési képviselbvel.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha a PID visszacsatolé6 bemenet nagyobb, mint a b5-36-ben bedllitott szint, hosszabban, mint a b5-37.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* Ha a frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté tgy fogja miikddtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a leallitasi metédusok bedllitasaiban az b5-12-ben [Feedback Loss Detection Select].

« Ha a frekvenciavalto ezt a hibat észleli, a frekvenciavalto u

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
FbL PID visszacsatolasi veszteség Az FbL észlelési szint bedllitasa nem Allitsa be a b5-13-at [PID Feedback Loss Detection Lvl], és
megfeleld. a b5-14-et [PID Feedback Loss Detection Time].
Probléma van a PID visszacsatol¢ kabelezésével. | Korrigalja a hibakat a PID vezérlés kabelezésében.
A visszacsatolo érzékel6 nem miikodik megfeleléen.| Vizsgalja meg az érzékel6t a vezérlé eszkdz oldalan.
Hiba tortént a frekvenciavalto visszacsatold Cserelie a vezérl alaplapot, vagy a frekvenciavaltot. A
bemeneti aramkorében vezérl6 alaplap cseréjével kapcsolatban a tovabbi
’ informaciokért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val, vagy
az Onhoéz legkdzelebb esé értékesitési képviselével.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha a PID visszacsatol6 bemenet nagyobb, mint a b5-13-ban bedllitott szint, hosszabban, mint a b5-14.

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
gy fogja miikédtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a ledllitasi metddusok bedllitasaiban az b5-12-ben [Feedback Loss Detection Select]

» Az L5-08 [Fault Reset Enable Select Grp2] tilf]

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
e A ¢ S mi Mérje meg a motor szigetelésének az ellenallasat, és
GF Foldelési hiba éag;?;nngfgh;g%i%gg;: ;ﬂmiﬁ?ggﬁgmla“’ cserélje a motort, amennyiben elektromos aramvezetés
merdl fel. vagy nem javithat6 a szigetelése.
A motor nagyfesziiltségi aramkéri kabele » Vizsgalja meg a motor nagyfesziiltségli aramkori kabelét
érintkezésbe lép a foldeléssel, ezzel meghibasodast keresve, és haritsa el a révidzarlatot.
révidzarlatot okozva. « Mérje meg az ellenallast a motor nagyfesziiltségi
aramkori kabele és a fold terminal k6z6tt. Amennyiben
elektromos aramvezetés mertil fel, cserélje a kabelt.
A kabelen megndvekedett a kébor kapacitas, * Amennyiben a kabel hossza tébb, mint 100m,
ami miatt a fold sorkapcson megnévekedett az csOkkentse a vivéfrekvenciat.
aramerosseg szivargas. + Csokkentse a kobor kapacitast.
VAl o Cserélje a vezérl6 alaplapot, vagy a frekvenciavaltét. A
A frekvenciavaltonak hardveres hibdja van. vezérl6 alaplap cseréjével kapcsolatban a tovabbi
informaciokért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val, vagy
az Onhoz legkbzelebb esd értékesitési képviselbvel.
Megjegyzés:

* A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha az aramerdésség révidzar a féldhoz tdbb, mint a névleges aramerésség 50%-a a kimeneti oldalan a frekvenciavalténak.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

a az automatikus Ujrainditas funkciot.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
LF Kimeneti fazisveszteség A motor nagyfesziiltségli aramkori kabele %frtl'gae'l‘l?;‘:izi 2|£gts?rhr:€§|¥§?#2ﬁsgﬁc?;?/g}lt(gn kabelét.
szétkapcsolt. nagyfeszilltségii aramkér bemeneti tapellatasanal.
Megszakadt a motor tekercselése. Amennyiben a tekercselés megszakadt, mérje meg a
motor vonaltdl vonalig ellenallasat, és cserélje a motort.
A csavarok a frekvenciavalté kimeneti Huzza meg a sorkapocs csavarjait a megfelel6 meghuzasi
sorkapcsain meglazultak. nyomatékkal.
A névleges kimeneti arameréssége a motornak | \/i«q4li VAl PP
kevesebb, mint 5%-a a frekvenciavaltd Vlllfslgalja ?eg :Jtl frilfvencutaytalto kapacitasat vagy az
névleges aramerésségének. alkalmazott motor kimenetet.
Egyfazisi motort prébal hasznalni. A frekvenciavalté nem tud egyfazisi motorral mikddni.
VA L ; : * Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltot.
A frerll(l\;e'nmjvtatlto kimeneti tranzisztora * Amennyiben a hiba tovéabbra is fennall, cserélje a vezérl6 alaplapot,
meghibasodot. vagy a frekvenciavaltét. A vezérlé alaplap cseréjével kapcsolatban
a tovabbi informéciokért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val,
vagy az Onhoz legkdzelebb esé értékesitési képvisel6vel.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha a fazisveszteség megtérténik a frekvenciavaltd kimeneti oldalan.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
» Allitsa be az L8-07-et [Output Phase Loss Protection Sel] az engedélyezéshez és a tiltdsahoz az LF észlelésnek.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
] - s . o s . s Vizsgélja meg a lehetséges kabelezési problémakat, a
LF2 Kimeneti aramerdsségingadozas | Fazisveszteség tértént a kabelezésnél a szétestszott vezetekeket a frokvenciavalte kimeneti

frekvenciavaltd kimeneti oldalan.

oldalan, és korrigalja a problémakat.

A csavarok a frekvenciavalté kimeneti
sorkapcsain meglazultak.

Huzza meg a sorkapocs csavarjait a megfelel6 meghuzasi
nyomatékkal.

Nincsen egyensuly a PM motor latszélagos
ellenallasanak a harom fazisa kozott.

* Meérje meg a vonaltdl vonalig ellenalldsat minden motor fazisnak,
és gy6z6djon meg rola, hogy az ellenallas egyenld a harom
fazisnal és minden kabel megfeleléen van csatlakoztatva.

* Cserélje a motort.

Magyar nyelvi
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Kaod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok

Helyezze ismét aram ala a frekvenciavaltét.

* Amennyiben a hiba tovabbra is fenndll, cserélje a vezérl alaplapot,
vagy a frekvenciavaltot. A vezérl6 alaplap cseréjével kapcsolatban
a tovabbi informaciokeért vegye fel a kapcsolatot a Yaskawa-val,
vagy az Onhéz legkdzelebb esé értékesitési képviseldvel.

A frekvenciavalté kimeneti aramkoére megsérillt.

Megjegyzés:
* A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha nincs egyensulyban a PM motor kimeneti aramerésségének a harom fazisa.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
LSo Alacsony sebességii motor A motor kéd nincs megfeleléen beallitva. + Allitsa be az E5-01-et [PM Motor Code Selection]
kilépés megfeleléen, ahogy az a motor specifikacidjaban szerepel.

» A specialis motoroknal nézze meg a motor teszt
eredményeit, és allitsa be az E5-xx-et megfelelen.

» Csokkentse a terhelést.

+ Cserélje a frekvenciavaltét és a motort nagyobb
kapacitasu modellekre.

A terhelés tul nagy.

A motor elmozdulasat inditasnal egy kils6 er6 | Keresse meg, és javitsa ki a problémakat a terhelési

okozza a terhelés oldalon. oldalon, ami a motor forgasahoz vezetett a terhelési oldalon.
oy A Zan & + Allitsa be a b3-01 = 1-et [Speed Search at Start Selection = Enabled].

A frek It felel lelt

motor magneses polusanak pozididat - | = Haaz U6-57 [PolePolarityDeterVal] értéke alacsonyabb,

mint 819, ndvelje a beallitasi értéket az n8-84-nek
[Polarity Detection Current]. Lépjen kapcsolatba a motor
gyartéjaval a tovabbi informaciokért a maximalisan
beallithato értékekkel kapcsolatban.
Novelje az n8-84 beallitasait az alapértelmezettrél. Lépjen
kapcsolatba a motor gyartéjaval a tovabbi informaciokért a
maximalisan beallithaté értékekkel kapcsolatban.
Nem megfeleldek a beallitasi értékek az L8-93- | Nsvelie a beallitott ertékeket az L8-93, és az L8-95 kozott.
ban [Low Speed Pull-out DetectionTime], az
L8-94-ben [Low Speed Pull-out Detect Level],
és az 1.8-95-ben [Low Speed Pull-out Amount].
A frekvenciavalté nem megfeleléen észlelte a Amennyiben IPM motort hasznal, végezzen magas

motor magneses polusanak poziciojat. frekvencias befecskendezésil automatikus hangolast.

Az n8-84 [Polarity Detection Current] beallitasa
tul alacsony.

Megjegyzés:
* A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha kilépést észlel alacsony sebességen futas kdzben.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

* Az Lso egy védelmi funkcié, ami megallitjia a motort, és megallitja a visszafelé futast is, ha a motornak nincs motorkddja, és nem megfeleléen észleli a kezd6 polaritasnal.
A motor megforduldsanak gyors észleléséhez csokkentse az L8-93 — L8-95 bedllitott értékeket olyan hatarértékekre, ami a frekvenciavalténak nem okoz hibas miikddést.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
nSE Csomaépont bedllitasi hiba A H1-xx = 47 [Node Setup (CANopen)] Allitsa meg a frekvenciavaltét, amikor a csomépont beallitasi
sorkapocs aktivalva lett futas kozben. funkcio hasznalatban van.

A frekvenciavalté akkor kapta meg a futas
parancsot, amikor a csomopont bedllitasi
funkcio aktiv volt.

Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oC Talaram A terhelés tal nehéz. * Mérje meg a motorba foly6é aramerésséget.

* Cserélje a frekvenciavaltét egy nagyobb kapacitasu
modelire, ha a jelenlegi értéke nagyobb, mint a
frekvenciavaltd névleges aramerdssége.

*» Csokkentse a terhelést, vagy a frekvenciavaltét cserélje nagyobbra,
hogy megel6zze a hirtelen valtozasokat az dramerésség szintjében.

Mérje meg a motor szigetelésének az ellenallasat, és

cserélje a motort, amennyiben elektromos aramvezetés
merdl fel, vagy nem javithato a szigetelése.

A motor meghibasodott a tulmelegedés miatt,
vagy a motor szigetelése nem kielégitd.

A motor nagyfesziiltségl aramkéri kabele * Vizsgalja meg a motor nagyfesziltségl aramkori kabelét
érintkezésbe 1ép a foldeléssel, ezzel meghibasodast keresve, es haritsa el a révidzarlatot.
révidzarlatot okozva. .

Mérje meg az ellenallast a motor nagyfesziltségi
aramkori kabele és a fold terminal kdzott. Amennyiben
elektromos aramvezetés merill fel, cserélje a kabelt.

* Gy6z46djon meg rola, hogy nincsen rovidzarlat a B1-es,
és az U/T1, V/T2, és a W/T3-as sorkapcsok kozott.
Gy6z8djon meg réla, hogy nincsen révidzarlat a —, és az
U/T1, VIT2, és a W/T3-as sorkapcsok kozott.

* Amennyiben révidzarlat van, vegye fel a kapcsolatot a
Yaskawa-val, vagy az Onhoz legkdzelebb es6
értékesitési képviseldvel.

* Szamitsa ki a szlikséges nyomatékot a gyorsitas alatt,
ami a terhelési tehetetlenséghez és a meghatarozott
gyorsitasi id6hoz tartozik.

* Novelje a C1-01, C1-03, C1-05, vagy a C1-07
[Acceleration Times] beallitott értékeit a sziikséges
nyomaték eléréséhez.

* Novelje a C2-01 — C2-04 [S-Curve Characteristics]
beallitott értékeit a szilkséges nyomaték eléréséhez.

» Cserélje a frekvenciavaltét egy nagyobb kapacitdsu modellre.

A rovidzar, vagy a foldelés hibdja a
frekvenciavalté kimeneti oldalan
meghibasodast okozott a frekvenciavalté
kimeneti tranzisztoranak.

A gyorsitasi idé tal révid.

A frekvenciavalté specializalt motort prébal » Vizsgalja meg a motor adattablajat, hogy meggy6z6djon
miikddtetni, vagy a motor nagyobb, mint a arrdél, hogy a frekvenciavaltd névleges arameréssége
frekvenciavalté maximalisan alkalmazhato magasabb, mint a motor névleges arameréssége.
motor kimenete. « Cserélje a frekvenciavaltot egy nagyobb kapacitasi modellre.
A magneses kontaktor at lett kapcsolva a Allitsa be a miikédési szekvenciat, hogy ne kapcsolja be,
kimeneten vagy ki a magneses kontaktort, amig a frekvenciavalté
| kimeneté liltség 4 i
Angol nyelvii Magyar nyelvii

kézikonyv: 250 kézikonyv: 73


https://iramko.com

G‘arnka

www.iramko.com

7.4 Hibakezelés

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
A V/f minta beallitdsai nem megfeleléek. » Vizsgdlja meg az aranyokat a V/f minta frekvencia és a
feszultség kozott. Csokkentse a fesziiltséget, ha az tul
magas a frekvenciaval 6sszehasonlitva.
- Allitsa be a E1-04 - E1-10 [V/f Pattern Parameters]. A 2-
es motorhoz dllitsa be az E3-04 — E3-10.
A nyomatékkompenzacié pontossaga tul Csokkentse a bedllitasi értékét a C4-01-nek [Torque Compensation
magas. Gain], hogy meggy6zédhessen arrdl, hogy a motor nem valik le.
; ; A Vizsgalja meg a vezérld aramkor, a nagyfesziltségl
Az elektromos interferencia problémat okozott. aramkor kabeleit, valamint a foldelést, majd cstkkentse
az elektromos interferencia hatasait.
A pontossag tdl nagy volt a tulgerjesztéses + Keresse meg azt a pillanatot, amikor a hiba bekévetkezik.
mikodés alatt. * Amennyiben a hiba akkor térténik meg, amikor a
talgerjesztett miikodés zajlik, csdkkentse az n3-13-at
[OverexcitationBraking (OEB) Gain], és vegye figyelembe
a motor fluxus telitettségét.
A frekvenciavalto futtatas parancsot kapott a + Vizsgalja meg a szekvenciat és a bemenetét a futas
motor szabadonfutasa alatt. parancsnak, miutan a motor teljesen leallt.
« Allitsa be a b3-01 = 1 [Speed Search at Start Selection =
Enabled], vagy a H1-xx = 61, 62 [Speed Search from
Fmax or Fref] a bemeneti sebességkeresés
parancsokhoz az MFDI sorkapcsokrdl.
A PM vezérld metédusban a motorkéd « Allitsa be a megfelelé motorkédot az E5-01-nél [PM
bedllitdsa nem volt megfeleld. Motor Code Selection] a meghatarozott PM motor szerint.
» A specialis motoroknal nézze meg a motor teszt
eredményeit, és allitsa be az E5-xx-et megfeleléen.
Ha a frekvenciavalté hibat észlel inditaskor * Allitsa be az E5-xx-et [PM Motor Parameters]
alacsony sebességnél (10%, vagy kevesebb), megfelelen, vagy végezzen forgd automatikus hangolast.
és az n8-57 = 1 [HFI Overlap Selection = . = ArtAk A1 ; i
Enabled] a PM vezérl6 metédusnak, akkor a l(%sﬁ)!([l((sr]tse az értékét az ng-41-nek [HFI P Gain] 0,5-0s
magas frekvencias befecskendezési eplekkel.
pontossag tul magas. Megjegyzés:
Allitsa a n8-41 > 0.0-et szokvanyos IPM motorra.
A vezérlési metédus beallitasa nem megfeleld | 4jitsa be az A1-02-et [Control Method Selection] megfeleléen.
a motornak.
A motor nagyfesziiltségti aramkér kabele tdl + Cserélje a frekvenciavaltot nagyobb kapacitasu modelire.
hosszU. « Csokkentse a C6-02-6t [Carrier Frequency], vagy allitsa
be a C6-02 = B-t.
A sebességkeresés nem fejez6dbtt be inditasra, | Amikor az E9-01 = 0 [Motor Type Selection = Induction
amikor az A1-02 = 8 [EZ Vector Control] lett (IM)], allitsa be a b3-24-et = 2 [Speed Search Method
bedllitva, és hasznalja az indukciés motort. Selection = Current Detection Speed Search).
Tularam kévetkezett be a tulgerjesztett » Csokkentse az n3-13-at [OverexcitationBraking (OEB) Gain].
lassitas kdzben. + Csokkentse az n3-21-et [HSB Current Suppression Level].
Megjegyzés:
« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha a frekvenciavalté kimeneti arameréssége nagyobb, mint a meghatarozott tularam észlelési szintje.
« A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oC2 Talaram 2 Amikor az A1-02 = 5, 6, 8 [Control Method Javitsa az L8-27-ben bedllitott értéket.
Selection = OLV/PM, AOLV/PM, or EZOLV], a
kimeneti aramerdsség tébb, mint ami az L8-27-
ben [Overcurrent Detection Gain] be van allitva.
Megjegyzés:
« A frekvenciavalté ezt a hibat észleli, ha a frekvenciavalté kimeneti arameréssége magasabb, mint a meghatarozott aramerdsség észlelési szint.
« A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oFA00 Opcionalis eszk6z nem A csatlakoztatott opcionalis eszkéz a Megfelel opcionalis eszkdzt csatlakoztasson.
kompatibilis a porttal CNb5-6s csatlakozon nem kompatibilis.
Megjegyzés:
« A hiba elharitdsa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kovetése nem elérhet6 ezekhez a hibakhoz.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oFA01 Opcionalis eszkdz/ Megvaltoztatta a csatlakoztatott opcionalis 1. Ka}pcsolja lea f"ek‘_’e”f:i?Vé!tét- o
csatlakoztatasi hiba eszkozt a CN5-6s csatlakozon miikédés Nézze meg az opcionalis kartya kézikonyvet, és
Kkézben megfeleléen csatlakoztassa az opciondlis kartyat a
: frekvenciavalté csatlakozoéjahoz.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oFA03 to | Opcionalis kartya hiba tértént | Az opcionalis kartyanal hiba meriilt fel. 1. Kapcsolja le a frekvenciavaltst.
oFA06 az opcionalis porton (CN5) Gy6z6dj6n meg rdéla, hogy az opcionalis kartya
megfeleléen csatlakozik a csatlakozéhoz.
3. Amennyiben a probléma tovabbra is fennall, cserélje az
opcionalis kartyat.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Magyar nye
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Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

oFA10, oFA11

Opcionalis kartya hiba
tortént az opcionalis porton
(CN5)

Az opcionalis kartyanal hiba mertdilt fel.

-

Kapcsolja le a frekvenciavaltét.

2. Gy6z6djon meg réla, hogy az opcionadlis kartya
megfeleléen csatlakozik a csatlakoz6hoz.

3. Amennyiben a probléma tovabbra is fennall, cserélje az

opcionalis kartyat.

Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

oFA12-oFA17

Opcionalis kartya csatlakozasi
hiba (CN5)

Az opcionalis kartyanal hiba mertiilt fel.

-

Kapcsolja le a frekvenciavaltot.

2. Gydz6djon meg réla, hogy az opcionalis kartya
megfeleléen csatlakozik a csatlakozohoz.

3. Amennyiben a probléma tovabbra is fennall, cserélje az

opcionalis kartyat.

Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

oFA30-oFA43

Kommunikacios opcionalis
kartya csatlakozasi hiba (CN5)

Az opcionalis kartyanal hiba meriilt fel.

-

Kapcsolja le a frekvenciavaltot.

2. Gy6z6djon meg réla, hogy az opcionalis kartya
megfeleléen csatlakozik a csatlakozohoz.

3. Amennyiben a probléma tovabbra is fennall, cserélje az

opcionalis kartyat.

Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oH Hitéborda tulmelegedés A kornyezeti h6mérséklet magas, és a * Mérje meg a kdrnyezeti h6mérsékletet.
frekvenciavalto hitébordajanak a . N&veli 2 learinadad o 5
hémérséklete nagyobb, mint ami az L8-02-be Nove!Je a Ie:/?go ke"rlnge"s?t a \-n?zerlo pan’elnel. L
[Overheat Alarm Level] be lett allitva. » Telepitsen hiité eszkodzt (hitéventilator, vagy légkondicionald),
hogy cs6kkenthesse a kdrnyezeti hémérsékletet.
» Tavolitsa el a frekvenciavaltd kézelében lévé targyakat,
amik tal nagy hémérsékletet okozhatnak.
A terhelés tul nehéz. * Mérje meg a kimeneti aramerésséget.
* Csokkentse a terhelést.
» Csokkentse a C6-02-ben [Carrier Frequency Selection]
beallitott értékeket.
A belsé hitéventilatora a frekvenciavaltonak 1. Hasznélja ennek a kézikdnyvnek az eljarasét a hiitéventilator cseréjéhez.
megallt. 2. Allitsa be a 04-03-et = 0 [Fan Operation Time Setting = 0 h].
Megjegyzés:

* A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha a frekvenciavaltd hiitébordajanak hémérséklete nagyobb, mint ami az L8-02-ben be lett allitva.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* Ha a frekvenciavalté ezt a hibat észleli, a frekvenciavaltd gy fogja mikddtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitasi metddusok bedllitdsaiban az L8-03-ban [Overheat Pre-Alarm Selection].

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oH1 Hiit6borda tiimelegedés A koérnyezeti hémérseklet tul magas, és a + Meérje meg a kérnyezeti hémérsékletet.
frekvenciavalto hitébordajanak a . Nével 2 Learinadcd Al ;
hémérséklete tobb, mint az oH1 észlelési Nove!Je a Ie:/?go ke“nnge"s?t a \-@zerlo pan’elnel. L
szintje. + Telepitsen hiit6 eszkdzt (hiitdventilator, vagy légkondicionald),
hogy csokkenthesse a kdrnyezeti hmérsékletet.
« Tavolitsa el a frekvenciavalté kozelében lévé targyakat,
amik tul nagy hémeérsékletet okozhatnak.
A terhelés tul nehéz. * Mérje meg a kimeneti aramerdsséget.
» Csokkentse a terhelést.
« Csokkentse a C6-02-ben [Carrier Frequency Selection]
beallitott értékeket.
Megjegyzés:

* A frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, ha a frekvenciavaltd hiitébordajanak hémérséklete nagyobb, mint a oH1 észlelési szintje. Az 02-04 [Drive Model (KVA)
Selection] meghatarozza az oH1 észlelési szintet.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

» Az L5-08 [Fault Reset Enable Select Grp2] letiltja az automatikus Ujraindulas funkcidjat.

Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

oH3

Motor tulmelegedés (PTC
bemenet)

A motor hémérsékletét észleld termisztor
kabelezése meghibasodott.

Javitsa ki a kabelezés hibait.

Hiba jelentkezett a gépen.
Példaul a gép le lett zarva.

Vizsgélja meg a gépet, és tavolitsa el a hiba okat.

Angol nyelvii
kézikonyv: 252

Magyar nyelvii
kézikoényv: 75
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Lehetséges megoldasok

» Ellendrizze a terhelési szintet, a gyorsitasi/lassitasi idoket,

* Novelje az értékeket, amik be lettek allitva a C1-01

+ Allitsa be az E2-01-et [Motor Rated Current (FLA)]

*  Gy6z8djon meg rdla, hogy a motor hiitési rendszere megfelelden miikédik,

* Hangolja az E1-04 - E1-10-et [V/f Pattern Parameters]. A kettes motorhoz

és a motor inditasi/megallitasi frekvenciajat (ciklus idd).

— C1-08-ban [Acceleration/Deceleration Times].

megfeleléen ahhoz az értékhez, ami meg lett hatarozva a

és javitsa, vagy cserélje az alkatrészeket, amennyiben meghibasodtak.

hangolja az E3-04 - E3-10-et. Csokkentse a bedllitott értékeket az E1-08-
on [Mid Point A Voltage] és az E1-10-en [Minimum Output Voltage].

Amennyiben a beallitott értékek az E1-08-ban és az
E1-10-ben tul alacsonyak, a tulterhelési tolerancia
csokkenni fog alacsony sebességnél.

Kod Megnevezés Okok
A motor tulmelegedett.
* Csokkentse a terhelést.
frekvenciavalto adattablajan.
Megjegyzés:
Megjegyzés:

* Amikor a H3-02, vagy a H2-10 = E [MFAI Function Select = Motor Temperature (PTC Input)], a frekvenciavalté észlelni fogja ezt a hibat, hogyha a motor
tulmelegedési jel bemenet az analég bemeneti sorkapocsnal az A1, vagy az A2 nagyobb, mint a riasztas észlelési szint.

* A hiba elharitdsa utan hajtsa végre a hiba torlését.

* Ha a frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté gy fogja miikodtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a ledllitasi metédusok bedllitésaiban az L1-03-ban [Motor Thermistor oH Alarm Select].

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
. s . * Ellendrizze a terhelési szintet, a gyorsitasi/lassitasi id6ket,
oH4 Motor tiilmelegedési hiba (PTC | A motor tlimelegedett. és a motor inditasi/megallitasi frekvenciajat (ciklus ido).

bemenet)

» Csokkentse a terhelést.
* Novelje az értékeket, amik be lettek allitva a C1-01 —

« Allitsa be az E2-01-et [Motor Rated Current (FLA)]

* Gy6z6djon meg rola, hogy a motor hiitési rendszere megfelelden miikddik,

« Hangolja az E1-04 — E1-10-et [V/f Pattern Parameters]. A kettes motorhoz

C1-08-ban [Acceleration/Deceleration Times].

megfeleléen ahhoz az értékhez, ami meg lett hatarozva a
frekvenciavalté adattablajan.

és javitsa, vagy cserélie az alkatrészeket, amennyiben meghibasodtak.

hangolja az E3-04 — E3-10-et. Csokkentse a bedllitott értékeket az E1-08-
on [Mid Point A Voltage] és az E1-10-en [Minimum Output Voltage].
Megjegyzés:

Amennyiben a beallitott értékek az E1-08-ban és az
E1-10-ben tul alacsonyak, a tulterhelési tolerancia
cs6kkenni fog alacsony sebességnél.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a motor tilmelegedési jel bemenet az analég bemeneti sorkapocsnal az A1, vagy az A2 nagyobb, mint a hiba
észlelési szint (Ha a H3-02, H3-10= E [Terminal A1/A2 Function Select = Motor Temperature (PTC Input)].).

« A hiba elharitdsa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

oL1 Motor tulterhelés

A terhelés tul nagy.

Csokkentse a terhelést.
Megjegyzés:
Torélje az oL1-et, amikor az U4-16 [Motor oL1 Level] < 100.

A gyorsitasi/lassitasi idék, vagy a ciklikus
idék tul rovidek.

* Ellendrizze a terhelési szintet, a gyorsitasi/lassitasi
idoket, és a motor inditasi/megallitasi frekvenciajat (ciklus
ido).

» Novelje az értékeket, amik be lettek allitva a C1-01
— C1-08-ban [Acceleration/Deceleration Times].

Tulterhelés tortént az alacsony sebességl
futés kdzben.

» Csokkentse a terhelést, amig alacsony sebességen mukddik

* Novelje a motor sebességét.

* Ha a motor gyakran fut alacsony sebességen, cserélje a
motort nagyobbra, vagy hasznaljon a frekvenciavaltéhoz
tervezett motort.

Megjegyzés:

Altalanos céli motoroknal a tllterhelés eléfordulhat,
amig alacsony sebességen fut a névleges
aramerdsségi szint alatt.

Az L1-01 [Motor Overload (oL 1) Protection]
nem megfeleléen lett beallitva.

Allitsa be az L1-01-et tigy, ahogy az meg van hatarozva a
motor tulajdonsagai szerint a frekvenciavaltéhoz tervezve.

A V/f minta nem illik a motor tulajdonsagaihoz.

» Vizsgalja meg az aranyokat a V/f minta frekvencia és a
feszultség kozott. Csokkentse a feszlltséget, ha az tul
magas, 0sszehasonlitva a frekvenciaval.

* Hangolja az E1-04 — E1-10-et [V/f Pattern Parameters]. A
kettes motorhoz hangolja az E3-04 — E3-10-et.
Csokkentse a beallitott értékeket az E1-08-on [Mid Point
A Voltage] és az E1-10-en [Minimum Output Voltage].

Megjegyzés:

Amennyiben a bedllitott értékek az E1-08-ban és az
E1-10-ben tul alacsonyak, a tulterhelési tolerancia
cs6kkenni fog alacsony sebességnél.

Az E1-06 [Base Frequency] nem megfeleléen
lett bedllitva.

Allitsa be az E1-06-ot a névleges frekvenciara, ahogy az a

motor adattablajan is lathatd.

Egy frekvenciavalté tdbb, mint egy motort
mikodtet.

Allitsa be az L1-01-et = 0 [Motor Overload (oL1) Protection
= Disabled], és csatlakoztassa a héterhel relét minden
motorhoz, hogy megel6zze a sériilését a motornak.

Az elektronikus hévédd tulajdonsagai és a
motor tulterhelési tulajdonsagai nem
egyeznek.

 Ellenérizze a motor tulajdonsagait, és allitsa be az L1-01-
et [Motor Overload (oL 1) Protection] annak megfeleléen.

« Csatlakoztassa a héterhel6 relét a motorhoz.

Az elektronikus hévédé nem megfeleld
szinten mikodik.

Allitsa be az E2-01-et [Motor Rated Current (FLA)]

megfeleléen a motor adattablajan meghatarozott érték szerint.

Magyar nyelvii
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Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
Noévekedett 1 teséq a tulgeriesztett | © CsOkkentse az n3-13-ban [OverexcitationBraking
miledas miath O eszieseq a tigeneszie (OEB) Gain] bedllitott értékeket.
+ Allitsa be az L3-04-et # 4 [Stall Prevention during Decel
# Overexcitation/ High Flux].
+ Allitsa be az n3-23-at = 0 [Overexcitation Braking
Operation = Disabled] értéket.
A sebesség kereséshez kapcsolodd * Vizsgalja meg a sebesség kereséshez kapcsolodo
paraméterek nincsenek megfelelen beallitva. parameter beallitasait. o
* Hangolja a b3-03-at [Speed Search Deceleration Time].
* Allitsa be a b3-24-et = 1 [Speed Search Method Selection
= Speed Estimation] az automatikus hangolas utan.
Fazisveszteség tortént a bemeneti 5o i . : - i &
tapellatasnal, ami a kimeneti aramerésség G}/gzodjon meg r’ola,, hogy nincsen fazisveszteseg, és
valtozasat okozza. haritsa el a problémakat.
A motor nagyfesziiltség(i aramkéri kabele tdl + Cserélje a frekvenciavaltét egy nagyobb kapacitasi modellre.
hosszu. » Csokkentse a C6-02-6t [Carrier Frequency], vagy
allitsa be a C6-02 = B értéket.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalté akkor észleli ezt a hibat, ha a frekvenciavalté elektronikus hévéddje elinditotta a motor tulterhelés védelmét.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* Az L5-07 [Fault Reset Enable Select Grp1] letiltja az automatikus Ujraindulas funkcidjat.

Kéd

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

oL2 Frekvenciavalté tulterhelés

A terhelés tul nagy.

CsoOkkentse a terhelést.

A gyorsitasi/lassitasi idék, vagy a ciklikus
idok tul révidek.

» Ellenérizze a gyorsitasi/lassitasi idéket, és a motor
inditasi/megallitasi frekvenciajat (ciklus idd).

* Novelje az értékeket, amik be lettek allitva a C1-01
— C1-08-ban [Acceleration/Deceleration Times].

A V/f minta nem illik a motor tulajdonsagaihoz.

» Vizsgalja meg az aranyokat a V/f minta frekvencia és a
feszultség kozott. Csokkentse a fesziiltséget, ha az tul
magas, osszehasonlitva a frekvenciaval.

* Hangolja az E1-04 — E1-10-et [V/f Pattern Parameters].
Csokkentse az E1-08-ban [Mid Point A Voltage] és az
E1-10-ben [Minimum Output Voltage] bedllitott értékeket. A
kettes motorhoz hangolja az E3-04 — E3-10-et.

Megjegyzés:

Amennyiben a beallitott értékek az E1-08-ban és az
E1-10-ben tul alacsonyak, a tulterhelési tolerancia
cs6kkenni fog alacsony sebességnél.

A frekvenciavalté kapacitasa tul kicsi.

Cserélje a frekvenciavaltét egy nagyobb kapacitasu modelire.

Tulterhelés Iépett fel az alacsony sebességl
futas alatt.

» Csokkentse a terhelést, amig alacsony sebességen miikodik.
» Cserélje a frekvenciavaltot egy nagyobb kapacitasu modellre.

* Csokkentse a C6-02-ben [Carrier Frequency
Selection] beallitott értéket.

A nyomatékkompenzacié pontossaga tul nagy.

Csokkentse a C4-01-ben beallitott értéket [Torque
Compensation Gain], és gy6z6djon meg arrél, hogy a motor
nem esik le.

A sebesség kereséshez kapcsolédd
paraméterek nincsenek megfeleléen beallitva.

* Vizsgalja meg a sebességkereséssel kapcsolatos dsszes
paraméter beadllitasait.

+ Allitsa be a b3-03 [Speed Search Deceleration Time] beallitast.

« Allitsa be a b3-24 = 1 értéket [Speed Search Method
Selection = Speed Estimation] az automatikus hangolas utan.

Fazisveszteség tortént a bemeneti
tapellatasnal, ami a kimeneti aramerésség
valtozasat okozza.

» Javitsa ki a kabelezési hibait a frekvenciavalté
nagyfesziltségli aramkdérének bemeneti tapellatasanal.

* Ellenérizze, hogy nincs-e fazisvesztés és javitasa ki a
problémakat.

Tulterhelés tortént a tulgerjesztett lassitas
alatt.

* Csokkentse az n3-13-ban beallitott értéket
[OverexcitationBraking (OEB) Gain].

» Csokkentse az n3-21-ben beallitott értéket [HSB Current
Suppression Level].

Megjegyzés:

« A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a frekvenciavalté elektronikus hévédéje elinditotta a motor tulterhelés védelmét.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
» Az L5-07 [Fault Reset Enable Select Grp1] letiltja az automatikus Ujraindulas funkciojat.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oL3 Tulzott nyomaték észlelés 1 Hiba tortént a gépen. Vizsgalja meg a gépet, és tavolitsa el a hiba okat.
Példaul: A gép le lett zarva.
A paraméterek nem megfeleléek a terheléshez. | Allitsa be az L6-02 [Torque Detection Level 1], és az
L6-03 [Torque Detection Time 1] értékeit.
Megjegyzés:

* A frekvenciavaltd akkor észleli ezt a hibat, ha a frekvenciavaltd kimeneti arameréssége nagyobb, mint az a hatérérték, ami be van allitva az L6-02-ben, hosszabb idére, mint az L6-03-ban.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
» Ha a frekvenciavalto ezt a hibat észleli, a frekvenciavaltd gy fogja mikédtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitasi metddusok beallitasaiban az L6-01 [Torque Detection Selection 1]-ben.
* Az L5-07 [Fault Reset Enable Select Grp1] letiltja az automatikus Ujraindulas funkciojat.

Angol nyelvi
kézikonyv: 254

Magyar nyelvii
kézikonyv: 77
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7.4 Hibakezelés

* Az L5-07 [Fault Reset Enable Select Grp1] let

iltja az automatikus Ujraindulas funkcidjat.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oL4 Tulzott nyomaték észlelés 2 Hiba tortént a gépen. Vizsgalja meg a gépet, és tavolitsa el a hiba okat.
Példaul: A gép le lett zarva.
A paraméterek nem megfeleléek a terheléshez. | Allitsa be az L6-05 [Torque Detection Level 2], és az L6-06
[Torque Detection Time 2] értékeit.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalté akkor észleli ezt a hibat, ha a frekvenciavalté kimeneti aramer8ssége nagyobb, mint az a hatarérték, ami be van éllitva az L6-05-ben, hosszabb id6re, mint az L6-06-ban.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* Ha a frekvenciavalto ezt a hibat észleli, a frekvenciavaltd gy fogja miikdtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitasi metddusok beallitasaiban az L6-04 [Torque Detection Selection 2]-ben.

« A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
« Ha a frekvenciavalté ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté ugy fogja mikddtetni a motort, ahogy az meg

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
. A A frekvenciavalté észlelte a tulzott 5 Slae di eat 5 :
oL5 Meche}nlkal gyenglilés nyomatekot, az L6-08 [Mechanical Fatigue V'egezzen gyengllés diagnosztikai tesztet a gép oldali
észlelése 1 Detect Select] pontjaban a mechanikus reszen.
gyenglilési észlelés feltételei szerint.
Megjegyzés:

lett hatarozva a leallitasi metodusok beallitasaiban az L6-8-ban.

« A frekvenciavaltd akkor észleli ezt a hibat, ha

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oL7 Magas csuszasu fékezési A terhelési tehetetlenség tul nagy. « Csokkentse a lassitasi idéket a C1-02, C1-04, C1-06 és
tulterhelés — — C1-08-ban [Deceleration Times] azoknal az
Egy kiils6 er6 a terhelési oldalon elforgatta a motort.| alkalmazasoknal, amelyek nem hasznaljak a nagy
- , . . csUszasi fékezést.
vaiami akadalyozza a lassulst a terhelési + Hasznaljon fékellenallast a lassulasi id6 csokkentésehez.
Az n3-04-ben [HSB Overload Time] beallitott * Novelje az n3-04-ben bedllitott értéket.
érték tul alacsony. » Csatlakoztasson egy héterhelés relét a motorhoz, és allitsa
be az n3-04 = 1200 masodpercet (maximalis érték).
Megjegyzés:

a frekvenciavalté kimeneti frekvencidja hosszabban allando, mint ami az n3-04-ben be van allitva.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

« A frekvenciavaltd akkor észleli ezt a hibat, ha

a kovetkezd feltételek teljestinek:

—02-06 = 1 [Keypad Disconnect Detection = Enabled].
—b1-02 = 0 [Run Command Selection 1 = Keypad], vagy a frekvenciavalté helyi médban lizemel a billenty(izetrél.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oPr Billenty(izet kapcsolddasi hiba A billenty(zet nincsen biztonsagosan Ellendrizze a csatlakozast a billentyiizet és a
csatlakoztatva a frekvenciavalto csatlakozdjahoz.| frekvenciavalté kdzott.
A csatlakoztatott kabel a billentylizet és » Tavolitsa el a billentylizetet, majd csatlakoztassa ujra.
frekvenciavaltd kozott szétcsiszott. + Cserélje a kabelt, amennyiben az meghibasodott.
Megjegyzés:

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
oS Tulzott sebesség Tullépés tortént. * Csokkentse a C5-01 [ASR Proportional Gain 1] értékét,
és novelje a C5-02 [ASR Integral Time 1] értékét.
* Hasznalja a H6-02 - H6-05 [Pulse Train Input Setting
Parameters] bedllitast az impulzus pontossagahoz.
Nem megfelelé szamu PG impulzus van Allitsa a H6-02 [Terminal RP Frequency Scaling] beallitast
beallitva a frekvenciavaltéban. az impulzus frekvenciajara 100%-os referenciaérték
kdézben (a motor maximalis fordulatszama).
Az 0S érzékelési szint nincs megfeleléen Allitsa be az F1-08 [Overspeed Detection Level] és F1-09
beallitva. [Opepeed Detection Delay Time] értékeket.
Ha a frekvenciavalto indulaskor észleli a hibat, | « Allitsa be az E5-xx [PM Motor Parameters] paramétert
vagy alacsony fordulatszamu tartomanyban megfeleléen, vagy hajtson végre forgé automatikus hangolast.
van (kevesebb, mint 10%), és az n8-57 = 1 » Csokkentse az n8-41 [HFI P Gain] értékét 0,5 egységl
[HFI Overlap Selection = Enabled] a PM- |épésenként.
szabalyozasi médszereknél, akkor a Megjegyzés:
nagyfrekvencias befecskendezés pontossaga Allitsa be az n8-41-es értéket nagyobbra, mint 0,0 az
tul magas. IPM motorokhoz.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a motor sebessége tdbb, mint az F1-08-ban beallitott érték, hosszabb ideig, mint az F1-09-ben beallitott érték.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
« Ha a frekvenciavalté ezt a hibét észleli, a frekvenciavaltd Ugy fogja miikédtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a leallitasi metddusok bedllitasaiban az F1-03 [Overspeed Detection Selection]-ban.

Kéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

ov Tulfesziiltség

A lassitasi id6 tul rovid, és tal sok
visszataplalasi energia aramlik vissza a
frekvenciavaltoba.

* Novelje a C1-02, C1-04, C1-06 vagy C1-08
paraméterben beallitott értékeket [Deceleration Times].

« Csatlakoztasson egy dinamikus fékezési lehet6séget a
frekvenciavaltéhoz.

* Hajtsa végre a lassitasi sebesség hangolasat.

A gyorsitasi id6 tal révid.

< Figyeljen arra, hogy a frekvenciavalto hirtelen
gyorsulasa ne okozzon hibat.

* Novelje a C1-01, C1-03, C1-05 vagy C1-07
paraméterben beallitott értékeket [Acceleration Times].

* Novelje a C2-02-ben beallitott értéket [S-Curve Time @
Accel End].

+ Allitsa be az L3-11 = 1 értéket [Overvoltage Suppression

Select = Enabled]

Magyar nyelvi
kézikonyv: 78

Angol nyelvi
kézikonyv: 255
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Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
. e o i Csatlakoztasson dinamikus fékezési lehetéséget a
A fékezési terhelés tul nagy. frekvenciavaltohoz.
A bemeneti tapellatasban tulfesziiltség van. Csatlakoztasson DC reaktort a frekvenciavaltéhoz.
Megjegyzés:
Amennyiben ki- és be kapcsolja a fazis elétti
kondenzatorokat, és tirisztor-atalakitokat hasznal
ugyanabban az energiaellaté rendszerben, akkor
tulfeszultség léphet fel, amely nem megfelel6en ndveli a
bemeneti feszlltséget.
A frekvenciavalté kimeneti kabele vagy motorja | 1. Vizsgalia meg a motor nagyfeszilltségli aramkori
révidzarlatos a félddel (a féldhéz kétott aram a kabelét, a sorkapcsokat €s a motor sorkapocs dobozt,
frekvenciavalto f6 aramkori kondenzatorait az majd tavolitsa el a foldelési hibakat.
aramellatason keresztil tolti). 2. Kapcsolja be Ujra a frekvenciavaltot.
Ha a frekvenciavaltd ilyen kériilmények kozott | « Vizsgalja meg a sebességkereséssel kapcsolatos ésszes
tulfeszliltséget észlel, akkor a . paraméter beallitasait.
sebessegkeresessel kapcsolatos paraméterek | « ~Allitsa be a b3-19 # 0-t [Speed Search Restart Attempts # 0 times]
nem lesznek megfelel6ek. + Allitsa be a b3-03 [Speed Search Deceleration Time] beallitast.
* Sebességkeresés kézben . . + Hajtson végre helyhez kététt automatikus hangolast a
* A pillanatnyi tapellatas elvesztése utani vonalak kdzétti ellenallashoz, majd allitsa be a b3-24 = 1
helyredllitdsa soran értéket [Speed Search Method Selection = Speed
+_Amikor a frekvenciavalté automatikusan djraindul Estimation].
A tapellatas feszlltsége tul magas. Csokkentse a tapellatas feszlltségét a frekvenciavalté
névleges fesziltségéhez.
A fékellenallas vagy a fékellenallas egység Korrigalja a kabelezési hibakat, amik a fékellenallas vagy
kabelezése nem megfeleld. a fékellenallas egység csatlakoztatasanal vannak.
Az elektromos interferencia a frekvenciavalto + Vizsgélja meg a vezérlaramkor kabeleit, a
meghibasodasat okozta. nagyfesziiltsegli aramkor kabeleit, és a foldvezetékeket,
és csokkentse az elektromos interferencia hatasait.

* Gy6z8djon meg arrdl, hogy nem a magneses kontaktor
az elektromos interferencia forrasa, majd sziikség esetén
hasznaljon tulfesziltség elnyelé egységet.

ssi 5 & + Vizsgalja meg a terhelési tehetetlenség bedllitasait
ﬁ;;ms;es' tehetetlenség nem megfelelGen van KEB-bel, a tulfesziiltség elnyomasat és az elakadas
: megakadalyozasat lassitas kdzben.

* A gép tulajdonsagainak megfelel6en allitsa be az L3-25

[Load Inertia Ratio] paramétert.
Az OLV/PM vezérlés metédusban hasznalt Csatlakoztasson fékellenallast a frekvenciavaltéhoz.
fékezés funkcié rovidzarlatos.
5 + Allitsa be az n1-01 = 1 [Hunting Prevention Selection =
Motorkeresés. Enabled] beallitast, és allitsa be az n1-02 [Hunting
Prevention Gain Setting] beallitast.

» Allitsa be az n2-02 [Automatic Freq Regulator Time 1] és
az n2-03 [Automatic Freq Regulator Time 2] értéket.

+ Allitsa be az n8-45 [Speed Feedback Detection Gain] és
az n8-47 [Pull-in Current Comp Filter Time] értékeket.

A sebességkeresés a kezdés utan nem Ha az E9-01 = 0 [Motor T = :

S - - -01 = ype Selection = Induction (IM)],
fCeJeZtOdl'k be, amikor az A1-02 =8 [E2 Vector | allitsa be a b3-24 = 2 értéket [Speed Search Method
haoSnZIr"IOé:ll van beallitva es indukcios moto Selection = Current Detection Speed Search].

Megjegyzés:

* A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a DC busz fesziiltsége magasabb, mint ami be van allitva a tllfesziiltség észlelésben, mikdzben a frekvenciavalto fut.
* A tulfeszilltség észlelési szint hozzavetdlegesen 410V a 200V-os osztalyu frekvenciavaltoknal. Az észlelési szint hozzavetélegesen 820V a 400V-os osztalyu frekvenciavaltoknal.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

» Az L5-08 [Fault Reset Enable Select Grp2] letiltja az automatikus Ujraindulas funkcidjat.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
PE1, PE2 | PLC hibak A kommunikacios lehetéség hibat észlelt. Nézze meg a kézikonyvét a kommunikacios opcionalis
kartyanak.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kod

Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

PF

Bemeneti fazisveszteség

A frekvenciavalté bemeneti tapellatasan
fazisveszteség tortént.

Javitsa ki a nagyfeszliltségl aramkorének kabeleivel
kapcsolatos hibakat a frekvenciavalté bemeneti tapellatasanal.

Laza kabelek vannak a frekvenciavaltd
bemeneti sorkapcsain.

Huzza meg a sorkapocs csavarjait a megfelelé meghtzasi
nyomatékkal.

A frekvenciavalté bemeneti feszlltsége tul
sokat valtozik.

» Vizsgdlja meg a bemeneti tapellatast problémak esetén.

+ Stabilizalja a frekvenciavalté bemeneti tapellatasat.

* Ha a bemeneti tapellatas jo, akkor ellenérizze a
nagyfeszlltségli aramkor magneses kontaktorjat, hogy
nincs-e ott a probléma.

Nem megfelel6 az egyensuly a feszliltség
fazisai kozott.

* Probléma esetén vizsgalja meg a bemeneti tapellatast.

+ Stabilizalja a frekvenciavalté bemeneti tapellatasat.

+ Allitsa be az L8-05 = 0 értéket [Input Phase Loss
Protection Sel = Disabled].

Angol nyelvi
kézikonyv: 256

Magyar nyelvii
kézikonyv: 79


https://iramko.com

1?-arnkc:

www.iramko.com

7.4 Hibakezelés

Koéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

A nagyfesziiltségl aramkor kondenzatorai
miikodésképtelenné/javithatatlanna valtak.

Vizsgalja meg a kondenzator karbantartasi idejét az U4-05
monitoron [CapacitorMaintenance]. Ha az U4-05 tobb mint
90%, cserélje ki a vezéri6panelt vagy a frekvenciavaltot. A
vezérlépanel cseréjével kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot
Yaskawa-val, vagy a legkozelebbi értékesitési képviselével.
Ha a frekvenciavalté bemeneti tapellatasa megfelels, de
a hiba tovabbra is fennall, cserélje ki a vezérlépanelt
vagy a frekvenciavaltot. A vezérl6panel cseréjével
kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot Yaskawa-val, vagy
a legkdzelebbi értékesitési képviselbvel.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a DC busz fesziiltsége szabalytalanul ingadozik, visszataplalas nélkdl.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
» Hasznalja az L8-05-6t az engedélyezéséhez és a letiltasahoz a PF észlelésnek.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
PGo Jelado (PG) visszacsatolas elvesztése | A rogzitd fék megallitia a motort. Oldja ki a rogzit6 féket.
Megjegyzés:

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* Ha a frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté gy fogja miikodtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a ledllitasi metédusok bedllitésaiban az F1-02 [PG Open Circuit Detection Select]-ben.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
rF Fékez6 ellenallas hiba A frekvenciavaltéhoz kapcsolt dinamikus Hasznaljon dinamikus fékez6 opcids egységet, amely
fékezd opcids egység ellendllasa tul alacsony. | megfelel a frekvenciavaltd modelljének és teljesitményének.
A frekvenciavaltohoz visszataplalé atalakitd Allitsa be az L8-55 = 0 értéket [Internal DB Transistor
vagy visszataplalo egység van csatlakoztatva. | Protection = Disable].
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kod Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

rH Fékellenallas tulmelegedés

A lassitasi id6 tul rovid, és tul sok
visszataplal6 energia aramlik vissza a
frekvenciavaltoba.

» Ellenérizze a terhelési szintet, a lassitasi idét és a sebességet.
* Csokkentse a terhelést.
* Novelje a C1-02, C1-04, C1-06 vagy C1-08 [Deceleration

* Hasznaljon dinamikus fékezd opcids egységet, amely

Times] értékeket.

tébb energiat igényel.

A munkaciklus tal magas.

Vizsgalja meg a miikddési ciklust.

Megjegyzés:
Ha az L8-01 = 1 [3% ERF DB Resistor Protection =
Enabled], a maximalis fékezési ciklus 3%.

A fékezési terhelés tul nehéz.

» Szamitsa ki Ujra a fékezési terhelést és a féker6t, és

» Hasznaljon fékellenallast, amely javitja a fékezési

csOkkentse a fékezési terhelést.

teljesitményt.

A fékezési ellendllas nem elegendé.

Nézze meg a fékezési ellenallas specifikaciojat, és
megfeleld fékellenallast valasszon ki.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a fékezési ellenallas talmelegedés ellen védé funkcid aktiv.

* A fékezési terhelés nagysaga a fékezési ellenallas tulmelegedés riasztast okozza, NEM a felllet h6mérsékletét. Ha az Gzemi ciklus magasabb, mint a
fékezési ellendllas névleges értéke, a frekvenciavalté riasztast jelenit meg.

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
» Hasznalja az L8-01-et az engedélyezéséhez és a letiltdsahoz az rH észlelésnek.

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
rr Dinamikus fékezés tranzisztor | A frekvenciavalté vezérld aramkdre sérillt. * Kapcsolja be Ujra a frekvenciavaltot. o
hiba * Haa hiba tovabbra is fennall, cserélje ki a vezérlGpanelt
Hiba tértént a frekvenciavaltd belsd fékezé vagy a frekvenciavaltot. A vezérlépanel cseréjével
tranzisztorjaban kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot Yaskawa-val vagy
) a legkdzelebbi értékesitési képviselével.
Megjegyzés:

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kod Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

SC Révidzarlat/IGBT hiba

Tulmelegedés miatt a motor, vagy a motor
szigetelése nem kielégitd.

Mérje meg a motor szigetelési ellenallasat, és cserélje ki a
motort, ha fennall az elektromos vezetéképesseg vagy
nem elégséges a szigetelés.

A motor nagyfesziltségli aramkor kabele
érintkezik a foldeléssel, ezaltal rovidzarlat
alakult ki.

* Vizsgalja meg a motor nagyfesziiltségli aramkor kabelét
sériléseket keresve, és szlintesse meg a révidzarlatot.

* Mérje meg az ellenallast a motor nagyfeszultségli aramkor
kabele és a fold sorkapocs kézétt. Amennyiben fennall az
elektromos vezetéképesség, cserélje ki a kabelt.

A frekvenciavalté kimeneti oldalan Iévé
roévidzarlat, vagy féldhiba miatt meghibasodott
a frekvenciavalté kimeneti tranzisztora.

* Gy6z6djon meg rola, hogy nincs révidzarlat a B1 és U/T1,
V/T2 és W/T3 sorkapcsok kozott.
Gy6z6djén meg rdla, hogy nincs révidzarlat a - sorkapocs
és az U/T1, V/T2 és W/T3 sorkapcsok kdzott.

» Rovidzarlat esetén forduljon a Yaskawa-hoz, vagy a

legkdzelebbi értékesitési képvisel6hoz.

Magyar nyelvi
kézikonyv: 80

Angol nyelvi
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« A frekvenciavaltd akkor észleli ezt a hibat, ha

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
Ha az A1-02 = 5, vagy 6 [Control Method Allitsa be helyesen az L8-27-et.
Selection = OLV/PM or AOLV/PM], a kimeneti
aramerésség meghaladja az L8-27-ben
beallitott értéket [Overcurrent Detection Gain].
Megjegyzés:

révidzarlat vagy féldhiba van a frekvenciavalté kimeneti oldalan, vagy az IGBT-nél tértént hiba.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
. P - : £ i 4 = Cserélje ki a vezérlépanelt vagy a frekvenciavaltot. A
SCF Biztonségi aramkor hiba A biztonsagi aramkor megszakadt. vezérlépanel cseréjével kapcsolatban vegye fel a
kapcsolatot Yaskawa-val vagy a legkdzelebbi értékesitési
képviselbvel.
Megjegyzés:

« A frekvenciavalto akkor észleli ezt a hibat, ha a s

ebesség keresés Ujraindulasi szdma meghaladja a b

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
SEr A sebességkeresési A sebességkereséssel kapcsolatos . » Csokkentse a b3-10-et [Speed Estimation Detection Gain].
probalkozasok szama paraméterek nincsenek megfeleléen bedllitva. | , Névelie a b3-17-et [Speed Est Retry Current Level].
meghaladta a meghatarozott + Novelje a b3-18-at [Speed Est Retry Detection Time].
szamot - . .
* Ismételje meg az automatikus hangolast.
A motor szabadon kifutasa a futtatas Allitsa be a b3-14 = 1 értéket [Bi-directional Speed Search =
parancshoz képest ellenkezé iranyaban halad. | Enabled)].
Megjegyzés:

3-19-ben meghatarozott értéket [Speed Search Restart Attempts].

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torl

ését.

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
STPo A motor kilépésének észlelése A motorkdd nem megfeleléen lett bedllitva a + Allitsa be az E5-01 [PM Motor Code Selection]
PM-vezérlési moédszerekhez. paraméterét a motor altal megadott médon.
» Specidlis motorok esetén olvassa el a motorteszt
jelentését és allitsa be az E5-xx-et megfeleléen.
e ] » Novelje az n8-55 értékben beallitott értéket [Motor to Load Inertia Ratio].
A terhelés tdl nagy. « Névelje az n8-51-ben bedllitott értéket [Pull-in Current @
Acceleration]. Ha a frekvenciavalté az n8-51-ben
beallitott érték ndvelésekor az STPo-t lassitast észleli,
allitsa az n8-79 [Pull-in Current @ Deceleration]
értékét az n8-51-nél alacsonyabb értékre.
» Csokkentse a terhelést.
« Cserélie ki a frekvenciavaltét és a motort nagyobb kapacitast modellekre.
A terhelési tehetetlenség tul nagy. Novelje az n8-55-ben beallitott értéket.
A gyorsitasi/lassitasi id6 tul révid. * Novelje a C1-01 - C1-08-ban beallitott értékeket
[Acceleration/Deceleration Times].
* Novelje a C2-01-ben bedllitott értéket [S-Curve Time @
Accel Start].
A sebességre adott valasz tul lassu. Novelje az n8-55-ben beallitott értéket.
Megjegyzés:
A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
TiM A billentylizet ideje nincs Van egy akku a billentylizetben, de a datum A billentylizet segitségével allitsa be a datumot és az idét.
beallitva és az idd nincs bedllitva.
Megjegyzés:

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torl

ését.

* Az 04-24 paraméter [bAT Detection Selection] engedélyezi és letiltja a TiM észlelést.
Kéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
uL3 Alacsony nyomaték észlelés 1 Hiba tortént a gépen. Vizsgélja meg a gépet, és tavolitsa el a hiba okat.
Példaul: egy szijtarcsa eltorott.
A paraméterek nem megfeleléek a terheléshez. | Allitsa be az L6-02 [Torque Detection Level 1] és az
L6-03 [Torque Detection Time 1] beallitasait.
Megjegyzés:

* A frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, ha a frekvenciavalté kimeneti aramer8ssége kevesebb, mint ami az L6-02-ben be lett llitva, hosszabb idére, mint ami meg lett hatarozva az L6-03-ban.

* Ha a frekvenciavalto ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté gy fogja mikédtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a leallitasi metédusok bedllitdsaiban az L6-01-ben [Torque Detection Selection 1].

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torl

ését.

Koéd Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
uL4 Alacsony nyomaték észlelés 2 Hiba toértént a gépen. Vizsgélja meg a gépet, és tavolitsa el a hiba okat.
Példaul: egy szijtarcsa eltorott.
A paraméterek nem megfeleléek a terheléshez. | Allitsa be az L6-05 [Torque Detection Level 2] és az
L6-06 [Torque Detection Time 2] beallitasait.
Megjegyzés:

* A frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, ha a frekvenciavalté kimeneti arameréssége kevesebb, mint ami az L6-05-ben be lett allitva, hosszabb id6re, mint ami meg lett hatarozva az L6-06-ban.

* Ha a frekvenciavalto ezt a hibat észleli, a frekvenciavaltd gy fogja mikodtetni a motort, ahogy az meg lett hatérozva a ledllitasi metddusok bedllitasaiban az L6-04-ben [Torque Detection Selection 2].

Angol nyelvi
kézikonyv: 258

Magyar nyelvii
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Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
eai o A frekvenciavalté alacsony nyomatékot észlelt - eqali 5 iacitma s 5
uL5 I\V/Ieclzhanrlkal gyengulés a mechanikus gyengiilés észlelés feltételeiben Vlzsgaljatpjggla gépet teljesitménycsodkkenés
érzékelés 2 meghatarozottak szerint az L6-08-ban szemponyanbol.
[Mechanical Fatigue Detect Select].
Megjegyzés:

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
« Ha a frekvenciavalté ezt a hibat észleli, a frekvenciavalté ugy fogja miikddtetni a motort, ahogy az meg lett hatarozva a leallitasi metdédusok bedllitasaiban, az L6-08-ban.

» Az L5-08 [Fault Reset Enable Select Grp2] tilf]

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
L Fazisvesztés tortént a frekvenciavaltd Javitsa ki a kabelezési hibakat a frekvenciavaltd
Uv1 DC busz alacsony feszilltség bemeneti tapellatasaban. nagyfesziltségl aramkdérének bemeneti tapellatasanal.
A frekvenciavaltd bemeneti sorkapcsain lazak | HUzza meg a sorkapocs csavarjait a megfelel6 meghuzasi
a kabelek. nyomatékkal.
A frekvenciavaltd bemeneti fesziiltsége tal * Vizsgalia meg a bemeneti tapellatast a problémak szempontjabdl.
sokat valtozik. « Stabilizélja a frekvenciavalté bemeneti tapellatasat.

* Ha a bemeneti tapellatas megfeleld, akkor ellenérizze a
nagyfesziltségl aramkdér magneses kontaktorjat, hogy
ott van-e probléma.

Pillanatnyi aramsziinet tortént. Hasznaljon jobb tapegységet.
A nagyfesziiltségl daramkori kondenzatorok Vizsgalja meg a kondenzétor karbantartasi idejét az U4-05
mikodésképtelenné valtak. monitoron [Capacitor Maintenance]. Ha az U4-05 tébb mint

90%, cserélje ki a vezérl6panelt vagy a frekvenciavaltét. A

vezérl6panel cseréjével kapcsolatban forduljon a Yaskawa-

hoz vagy a legkdzelebbi értékesitési képvisel6hodz.
. Bt Aar] . Az U4-06 [PreChargeRelayMainte] megmutatja a lagy
A lagy toltésti bypass relé, vagy a kontaktor | {4 e nass relé dssz élettartamat. Ha az U4-06 tobb
meghibasodott. . o A .
mint 90%, cserélje ki az alaplapot vagy a frekvenciavaltot.
Az alaplap cseréjével kapcsolatban forduljon a Yaskawa-
hoz vagy a legkdzelebbi értékesitési képvisel6hdz.
Megjegyzés:

« A frekvenciavaltd ezt a hibat észleli, ha az DC busz fesziltsége az L2-05-ben bedllitott szint ala csékken [Undervoltage Detection Lvl (Uv1)], amikor a frekvenciavalté mikédik.
* Az Uv1 észlelési szint korulbelll 190V egy 200V-os osztalyu frekvenciavaltonal. Az észlelési szint korllbelll 380V a 400V-os osztalyu hajtasoknal. Az

észlelési szint korilbelll 350V, ha az E1-01 [Input AC Supply Voltage] <400.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.

* A hiba nyomon kévetése nem elérheté ezekhez a hibakhoz.

a az automatikus Ujrainditas funkciot.

Kod Megnevezés Okok Lehetséges megoldasok
Uv2 Vezérld tapellatas alacsony ?ﬁqléz]'ggéﬁﬁgt{zoﬁgﬁrnl;g;i G!Rt)tldgs-r:r;illljaggatnyi Csatlakoztassa a pillanatnyi aramsziinet visszanyeré
fesziiltség aramsziinet visszanyeré egys'ég nincs egységet a frekvenciavaltohoz.
csatlakoztatva a frekvenciavaltéhoz.
Probléma volt a frekvenciavalté hardverével. + Kapcsolja be Ujra a frekvenciavaltot.

* Ha a hiba tovabbra is fennall, cserélje ki a vezérl6panelt
vagy a frekvenciavaltot. A vezérl6panel cseréjével
kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot Yaskawa-val, vagy
a legkdzelebbi értékesitési képviseldvel.

Megjegyzés:

« A frekvenciavalto ezt a hibat észleli, ha a vezérl6 tapellatas fesziltsége csokken.
* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kovetése nem elérhetd ezekhez a hibakhoz.

Kéd Megnevezés

Okok

Lehetséges megoldasok

Uv3 Lagy toltés valasz hiba

A lagy toltésl bypass relé, vagy a kontaktor
It

sérllt.

» Kapcsolja be Ujra a frekvenciavaltét.

* Ha a hiba tovabbra is fennall, cserélje ki a vezériépanelt
vagy a frekvenciavaltot.

« Ellenérizze az U4-06 monitort. Ha az U4-06 t6bb, mint 90%,
cserélje ki az alaplapot, vagy a frekvenciavaltét. A
vezérlépanel cseréjével kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot
Yaskawa-val vagy a legkdzelebbi értékesitési képvisel6vel.

Megjegyzés:

* A hiba elharitasa utan hajtsa végre a hiba torlését.
* A hiba nyomon kévetése nem elérheté ezekhez a hibakhoz.

Magyar nyelvii
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10.2 Frekvenciavaltdo izemmaodok

A frekvenciavaltonak két tzemmaddja van, amelyek kézil valaszthat az alkalmazas maodja
szerint: Nagy terhelésl mikoédés (HD) és Normal terhelési miikédés (ND). A HD és az ND
besorolasok kozotti kulonbségeket a 10.1-es tablazat tartalmazza.

10.1-es tablazat Frekvenciavalté iizemmaodok

Uzemméd neve

C6-01
beallitas

Alkalmazas

Alapértelmezett vivofrekvencia

Tulterhelési tolerancia (oL2
[frekvenciavalté tulterhelése])

Nagy terhelési mikddés
(HD)

« Extrudalas

« Szallitészalag

» Daruk és emel6k

« Allandé nyomatéku, vagy magas
tulterhelési kapacitasu alkalmazasok

Normal terhelési mikddés
(ND)

« Ventilator
* Szivattyu
« Légfuvo

« Valtoztathat6 sebességszabalyozas

Meghatarozva az 02-04,
A1-02-ben

Névleges kimeneti aram 150%-a
60 masodpercig. A tulterhelés
megengedett frekvencigja 10
percenként egyszer tértenhet
meg.

Meghatarozva az 02-04,
A1-02-ben

Névleges kimeneti aram 110%-a
60 masodpercig. A tulterhelés
megengedett frekvencidja 10
percenként egyszer tortenhet
meg.

Magyar nyelvi
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10.3 Modell specifikaciok (Egyfazisu 200V osztalyu)

10.2-es tablazat Ertékelések (Egyfazisi 200V osztalyu)

Modell B001 B002 B004 B006 B010 B012 B018
HD *I 0.1 0.25 0.55 1.1 1.5 2.2 4.0
Maximalisan alkalmazhato
tor ki t (kW 0.2
motor kimenet (kW) ND *2 0.37 0.75 11 22 3.0 ;
0.18
kS
Maximalisan alkalmazhato HD */ 176 1/4 12 ! 2 3 5
tor ki t (HP
motor kimenst (HP) ND *2 1/6 1/4 34 15 3 3 ;
E‘é"'egef.‘ HD 14 28 55 1 14.1 20.6 35.0
Bemenet bemenell
?A?memsseg ND 2.0 5.0 73 138 202 24.0 -
Névleges *3 HD 0.3 0.6 1.1 1.9 3 4.2 6.7
kimeneti
kapacitas (kVA) ND 0.5 0.7 1.3 2.3 3.7 4.6 -
Névleges HD 0.8 1.6 3 5 8 1 17.6
kimeneti
fsmer"sseg ND 12 19 35 6 9.6 122 -
» HD: Névleges kimeneti aram 150%-a 60 mésodpercig. A tulterhelés megengedett frekvencidja 10 percenként egyszer térténhet meg.
» ND: Névleges kimeneti aram 110%-a 60 méasodpercig. A tulterhelés megengedett frekvencidja 10 percenként egyszer térténhet meg.
Tulterhelési tolerancia K 9 . ° percy 9eng g P 9 9
Megjegyzés:
Csokkentésre lehet szlikség azoknal az alkalmazasoknal, amelyek gyakran indulnak el és allnak le.
Kimenet HD: 10kHZ a frekvenciavalto kapacitasanak csokkentése nélkill. | HD: 8kHZ a frekvenciavalté kapacitésanak csokkentése nlill
Vivéfrekvencia ND: 2kHZ a frekvenciavalté kapacitasanak csdkkentése nélkiil. ND: 2kHZ a frekvenciavalté kapacitasanak csokkentése nélkill.
Csokkentse le a frekvenciavaltd kapacitasat, hogy az értéke Csokkentse le a frekvenciavaltd kapacitasat, hogy az értéke
legfeljebb 15 kHz legyen. legfeljebb 15 kHz legyen.

Egyfazisu 200V-tol 240V-ig
Maximalis kimeneti fesziltség Megjegyzés:
A maximalis kimeneti feszliltség aranyos a bemeneti fesziiltséggel.

* VIf, OLV, OLV/PM: 590 Hz
Maximalis kimeneti frekvencia |« AOLV/PM: 270 Hz

* EZOLV: 120 Hz

Felharménikus| o reaktor Kiils6 alternativa

mérték
Fékezb egység| Fékezd tranzisztor Szabvanyos belsé jellemzdk zlilasrgativa
EMC sziird EMC sziiré Gyari alternativa N . - Kiilsd ’
IEC61800-3 BxxxE modellek: C1 kategdria (Vezetett kibocsatas) alternativa
Névleges fesziiltség/Névleges |+ Egyfazisi AC tapellatas 200V-t6l 240V-ig 50/60kHZ-en
frekvencia + DC tapellatas 270V-t6l 340V-ig
Megengedett 40/ 4 o
feszliltségingadozas 15%-t61 +10%-ig
Tapellatas Megengedett +5%
frekvenciaingadozas =07
Bemeneti HD 0.4 0.7 15 29 37 54 9.2
tapellatas
(kVA) ND 0.5 1.3 1.9 3.6 53 6.3 -

* 1 A motor maximalis teljesitménye megfelel a NEC 430.250. tablazatban megadott 208V-0s motor névleges teljesitményének.
A frekvenciavalté kimend erdsitéinek névleges kimeneti aramanak legalabb a motor névleges aramaval egyenlének kell lennie.
*2 A motor maximalis teljesitménye a 4 polusu, altalanos célu 220V-os motor névleges teljesitményén alapszik. A
frekvenciavaltd kimend erésitéinek névieges kimeneti aramanak legalabb a motor névleges aramaval egyenlének kell lennie.
*3 A névleges kimeneti kapacitast 220V névleges kimeneti feszultséggel kell kiszamitani.

Angol nyelvii Magyar nyelvii
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10.5 Modell specifikaciok (Haromfazisu 400V osztalyu)

10.7-es tablazat Ertékelések (Haromfazisi 400V osztalya)

Modell Uzemmoéd 4001 4002 4004 4005 4007 4009 4012
Maximalisan alkalmazhaté HD 0.37 0.55 11 15 22 3.0 40
" 1
motor kimenet (kW) ND 037 0.75 15 22 3.0 40 5.5
Maximalisan alkalmazhat6 HD 12 34 2 3 3 4 5
N 1

motor kimenet (HP) ND 12 1 2 3 4 5 75
Névleges
bemeneti HD 1.2 1.8 32 44 6.0 8.2 10.4

Bemenet aramerésség
(A) ND 1.2 2.1 43 59 8.1 9.4 14
Névleges HD 0.9 14 2.6 3.7 43 5.6 7
kimeneti *2
kapacitas (kVA) ND 0.9 1.6 3.1 4.1 5.4 6.8 9.1
m"éﬁ%‘;s HD 12 1.8 34 48 5.6 7.3 9.2
s ND 12 2.1 4.1 54 7.1 8.9 11.9

* HD: Névleges kimeneti aram 150%-a 60 masodpercig. A tlterhelés megengedett frekvencidja 10 percenként egyszer térténhet meg.
. . . « ND: Névleges kimeneti &ram 110%-a 60 masodpercig. A tdlterhelés megengedett frekvencidja 10 percenként egyszer térténhet meg.
Tulterhelési tolerancia . .
Megjegyzés:
Ki ; Csokkentésre lehet szlikség azoknal az alkalmazasoknal, amelyek gyakran indulnak el és alinak le.
imene

Vivéfrekvencia

HD: 8kHZ a frekvenciavalté kapacitasanak csokkentése nélkdl.
ND: 2kHZ a frekvenciavalté kapacitasanak csokkentése nélkdl.
Csokkentse le a frekvenciavalté kapacitasat, hogy az értéke legfeljebb 15 kHz legyen.

Maximalis kimeneti fesziltség

Haromfazisu 380V-tol 480V-ig
Megjegyzés:
A maximalis kimeneti fesziiltség aranyos a bemeneti feszlltséggel.

Maximalis kimeneti frekvencia

« V/f, OLV, OLV/PM: 590 Hz
* AOLV/PM: 270 Hz
« EZOLV: 120 Hz

Felharmoénikus
mérték

DC reaktor

Kils6 alternativa

Fékezd egység|

Fékezd tranzisztor

Szabvanyos belsé jellemzok

o EMC szliré Gyari alternativa

EMC sziiré - ) s
IEC61800-3 4xxxE modellek: C2 kategoria (Vezetett kibocsatas)
Neévleges feszliltség/Névieges | sromfazisu AC tapellatas 380V-t6l 480V-ig 50/60kHZ-en
frekvencia
Megengedett fesziiltségingadozas| -15%-tol +10%-ig

Tapellatas Megengedett frekvenciaingadozas| £5%
Bemeneti HD 1.1 1.6 2.9 4 55 75 95
tapellatas
(kVA) ND 1.1 1.9 3.9 5.4 74 8.6 13

*1 A motor maximalis teljesitménye megfelel az Annex G IEC 60947-4-1 szabvanyban megadott 380V-os motor névleges
teljesitményének. A frekvenciavaltd kimend erésitéinek névleges kimeneti aramanak legalabb a motor névleges aramaval

egyenlének

kell lennie.

*2 A névleges kimeneti kapacitast 440V névleges kimeneti feszlltséggel kell kiszamitani.

10.8-as tablazat Ertékelések (Haromfazisti 400V osztalya)

Modell Uzemmoéd 4018 4023 4031 4038 4044 4060
Maximalisan alkalmazhato motor HD 5.5 75 1.0 15.0 185 220
kimenet (kW) 1 ND 75 11.0 15.0 18.5 220 30.0
Maximalisan alkalmazhaté motor HD 10 10 15 20 2 30
kimenet (HP) *1 ND 10 15 2) 25 30 40

Névleges HD 15 20 27 39 50.5 59.7
Bemenet bemeneti

aramerésség (A) ND 20 24 38 44 59.7 80.7

Magyar nyelvii
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Modell Uzemméd 4018 4023 4031 4038 4044 4060
Névleges HD 113 13.7 183 23.6 29.7 343
kimeneti *2
kapacitas (kVA) ND 13.3 17.8 23.6 29 335 45.7
Névleges HD 14.8 18.0 24.0 31.0 39.0 45.0
kimeneti
aramerdsség (A) ND 17.5 23.4 31.0 38.0 44.0 60

« HD: Névleges kimeneti aram 150%-a 60 masodpercig. A tllterhelés megengedett frekvenciaja 10
percenként egyszer térténhet meg.

« ND: Névleges kimeneti aram 110%-a 60 masodpercig. A tllterhelés megengedett frekvenciaja 10
percenként egyszer térténhet meg.
Megjegyzés:

Kimenet Csokkentésre lehet sziikség azoknal az alkalmazasoknal, amelyek gyakran indulnak el és allnak le.

Tulterhelési tolerancia

HD: 8kHZ a frekvenciavalté kapacitasanak cs6kkentése nélkul.
Vivéfrekvencia ND: 2kHZ a frekvenciavalto kapacitasanak csokkentése nélkiil.
Csokkentse le a frekvenciavalto kapacitasat, hogy az értéke legfeljebb 15 kHz legyen.

Haromfazisi 380V-tél 480V-ig
Maximalis kimeneti fesziltség Megjegyzés:
A maximalis kimeneti fesziltség aranyos a bemeneti fesziiltséggel.

» VIf, OLV, OLV/PM: 590 Hz
Maximalis kimeneti frekvencia « AOLV/PM: 270 Hz

* EZOLV: 120 Hz

Felharménikus | ¢ reaktor Kils alternativa

mérték

Fékez6 egység | Fékezd tranzisztor Szabvanyos belsé jellemz&k

EMC sziiré EMC sziiré Gyari alternativa
IEC61800-3 4xxxE modellek: C2 kategoéria (Vezetett kibocsatas)
Névleges fesziltseg/Névleges

frekyonein Haromfazisu AC tapellatas 380V-tol 480V-ig 50/60kHZ-en

Megengedett fesziltségingadozas |-15%-tdl +10%-ig

Tapellatas Megengedett frekvenciaingadozas |+5%

Bemeneti HD 14 18 27 36 47 55

tapellatas (kVA) ND 18 22 35 40 55 74

*1 A motor maximalis teljesitménye megfelel az Annex G IEC 60947-4-1 szabvanyban megadott 380V-os motor névleges
teliesitményének. A frekvenciavaltdé kimend erésitéinek névlieges kimeneti aramanak legalabb a motor névleges aramaval
egyenlének kell lennie.

*2 A névleges kimeneti kapacitast 440V névleges kimeneti fesziiltséggel kell kiszamitani.

Angol nyelvii Magyar nyelvi
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10.8 A frekvenciavalto kiilsé mérete, és szerelési helyigénye

€ A frekvenciavalté modellek kiilsé mérete, és szerelési helyigénye

10.19-es tablazat Egyfazisi 200V-os osztalyu

Modell IP20/UL nyitott tipus
B001 - B004 328
B006 - BO18 329
10.20-as tablazat Haromfazisu 200V-os osztalyu
Modell IP20/UL nyitott tipus
2001 - 2006 328
2008 - 2021 329
2030 - 2082 331
10.21-es tablazat Haromfazisi 400V-os osztalyu
Modell IP20/UL nyitott tipus
4001 - 4012 329
4018 - 4060 331
€ IP20/UL nyitott tipus
B B001-tol B004-ig, 2001-t6l 2006-ig
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10.2-es abra Kiilsé méret, és szerelési helyigény

10.22-es tablazat Egyfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziir6 nélkiil)

Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
68 128 76 56 6 118 5 6.5 3 0.5
BOOIA M5
(2.68) (5.04) (2.99) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) 0.12) (1.1)
68 128 76 56 6 118 5 6.5 3 0.5
B002A M5
(2.68) (5.04) (2.99) (2.20) (0.24) (4.65) 0.20) (0.26) 0.12) (1.1)
68 128 118 56 6 118 5 38.5 5 0.8
BO04A M5
(2.68) (5.04) (4.65) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (1.52) (0.20) (1.8)
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10.23-as tablazat Egyfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC szlirével)

Méretek mm (in)
Modell w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d Suly kg (Ib)
68 128 116 56 6 118 5 6.5 3 0.7
BOOIE M5
(2.68) (5.04) (4.57) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) (0.12) (1.6)
68 128 116 56 6 118 5 6.5 3 0.7
BO02E M5
(2.68) (5.04) (4.57) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) (0.12) (1.6)
68 128 158 56 6 118 5 385 5 1.0
BO04E M5
(2.68) (5.04) (6.22) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (1.52) (0.20) 2.2
10.24-es tablazat Haromfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziir6 nélkiil)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
68 128 76 56 6 118 5 6.5 3 0.5
2001A M5
(2.68) (5.04) (2.99) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) (0.12) (1.1)
68 128 76 56 6 118 5 6.5 3 0.5
2002A M5
(2.68) (5.04) (2.99) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) (0.12) (1.1)
68 128 108 56 6 118 5 385 5 0.8
2004A M5
(2.68) (5.04) (4.25) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (1.52) (0.20) (1.8)
68 128 128 56 6 118 5 58.5 5 0.9
2006A M5
(2.68) (5.04) (5.04) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (2.30) (0.20) (2.0)
10.25-6s tablazat Haromfazisi 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziirdvel)
Méretek mm (in)
Modell Stily kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
68 128 116 56 6 18 5 6.5 3 0.6
2001E M5
(2.68) (5.04) (4.57) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) (0.12) (1.3)
68 128 116 56 6 118 5 6.5 3 0.6
2002E M5
(2.68) (5.04) (4.57) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (0.26) (0.12) (1.3)
68 128 148 56 6 118 5 385 5 0.9
2004E M5
(2.68) (5.04) (5.83) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (1.52) (0.20) (2.0)
68 128 168 56 6 118 5 58.5 5 1.1
2006E M5
(2.68) (5.04) (6.61) (2.20) (0.24) (4.65) (0.20) (2.30) (0.20) 24
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10.26-0s tablazat Egyfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sz(iré nélkiil)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
108 128 137.5 96 6 118 5 56.5 5 L5
BOOGA M5
(4.25) (5.04) (5.41) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
108 128 154 96 6 118 5 56.5 5 1.5
BO10A M5
(4.25) (5.04) (6.06) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
140 128 163 128 6 118 5 65 5 2.1
BO12A M5
(5.51) (5.04) (6.42) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (4.6)
BOISA 170 128 180 158 6 118 5 65 5 M5 2.9
(6.69) (5.04) (7.09) (6.22) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (6.4)
10.27-es tablazat Egyfazisi 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziirével)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
108 128 182.5 96 6 118 5 56.5 5 1.8
BO0GE M5
(4.25) (5.04) (7.19) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (4.0)
108 128 199.0 9 6 118 5 56.5 5 1.8
BO10E M5
(4.25) (5.04) (7.83) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (4.0)
140 128 203.0 128 6 118 5 65 5 27
BO12E M5
(5.51) (5.04) (7.99) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (6.0)
10.28-as tablazat Haromfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziiré nélkul)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
2008A 108 128 129 96 6 118 5 56.5 5 M5 L5
(4.25) (5.04) (5.08) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
010A 108 128 129 96 6 118 5 56.5 5 5 1.5
(4.25) (5.04) (5.08) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
108 128 137.5 96 6 118 5 56.5 5 1.5
2012A M5
(4.25) (5.04) (5.41) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
140 128 143 128 6 118 5 65 5 2.0
2018A M5
(5.51) (5.04) (5.63) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (4.4)
140 128 143 128 6 18 5 65 5 2.0
2021A M5
(5.51) (5.04) (5.63) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (4.4)
10.29-es tablazat Haromfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziirével)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
108 128 174 96 6 118 5 56.5 5 1.6
2008E M5
(4.25) (5.04) (6.85) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.5)
2010E 108 128 174 96 6 118 5 56.5 5 - 1.6
(4.25) (5.04) (6.85) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.5)
O12E 108 128 182.5 96 6 118 5 56.5 5 M5 1.6
(4.25) (5.04) (7.19) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.5
140 128 193 128 6 118 5 65 5 24
2018E M5
(5.51) (5.04) (7.60) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (5.3)
S0IE 140 128 193 128 6 118 5 65 5 M5 2.4
(5.51) (5.04) (7.60) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (5.3)
10.30-as tablazat Haromfazisu 400V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziiré nélkul)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
J001A 108 128 81 9% 6 118 5 8.5 5 M5 0.8
(4.25) (5.04) (3.19) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (0.33) (0.20) (1.8)
108 128 99 96 6 118 5 265 5 0.9
4002A M5
(4.25) (5.04) (3.90) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (1.04) (0.20) (2.0)
108 128 137.5 96 6 118 5 56.5 5 15
4004A M5
(4.25) (5.04) (5.41) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
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Méretek mm (in)

Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
108 128 154 96 6 118 5 56.5 5 15
4005A M5
(4.25) (5.04) (6.06) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
108 128 154 96 6 118 5 56.5 5 15
4007A M5
(4.25) (5.04) (6.06) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
108 128 154 9 6 118 5 56.5 5 15
4009A M5
(4.25) (5.04) (6.06) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) (3.3)
140 128 143 128 6 118 5 65 5 2.0
4012A M5
(5.51) (5.04) (5.63) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (4.4)

10.31-es tablazat Haromfazisu 400V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziirével)

Méretek mm (in)

Modell suly kg (Ib)
w H D wi1 w2 H1 H2 D1 t1 d
108 128 126 96.0 6 118 5 8.5 5 14
4001E M5
(4.25) (5.04) (4.96) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (0.33) (0.20) @3.1)
108 128 144 96.0 6 118 5 26.5 5 1.5
4002E M5
(4.25) (5.04) (5.67) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (1.04) (0.20) (3.3)
108 128 182.5 96.0 6 118 5 56.5 5 1.9
4004E M5
(4.25) (5.04) (7.19) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) 4.2)
108 128 199 96.0 6 118 5 56.5 5 1.9
4005E M5
(4.25) (5.04) (7.83) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) 4.2)
108 128 199 96.0 6 118 5 56.5 5 1.9
4007E M5
(4.25) (5.04) (7.83) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) 4.2)
108 128 199 96.0 6 118 5 56.5 5 1.9
4009E M5
(4.25) (5.04) (7.83) (3.78) (0.24) (4.65) (0.20) (2.22) (0.20) 4.2)
140 128 193 128.0 6 118 5 65 5 26
4012E M5
(5.51) (5.04) (7.60) (5.04) (0.24) (4.65) (0.20) (2.56) (0.20) (5.7)
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10.4-es abra Kiilsé méret, és szerelési helyigény

10.32-es tablazat Haromfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sz(ir6é nélkul)

Méretek mm (in)
Modell Siily kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
140 260 140 122 9 248 6 55 5 34
2030A M5
(5.51) (10.24) (5.51) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) @.17) (0.20) (7.5)
140 260 140 122 9 248 6 55 5 36
2042A M5
(5.51) (10.24) (5.51) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) @.17) (0.20) (7.9)
Magyar nyelvii Angol nyelvii
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Méretek mm (in)

Modell Suly kg (Ib)
w H D wi1 w2 H1 H2 D1 t1 d
180 300 143 160 10 284 8 55 5 55
2056A M5
(7.09) (11.81) (5.63) (6.30) (0.39) (11.18) (0.31) (2.17) (0.20) (12.1)
220 350 187 192 14 336 7 78 5 75
2070A M6
(8.66) (13.78) (7.36) (7.56) (0.55) (13.23) (0.28) (3.07) (0.20) (16.5)
220 350 187 192 14 336 7 78 5 8.0
2082A M6
(8.66) (13.78) (7.36) (7.56) (0.55) (13.23) (0.28) (3.07) (0.20) (17.6)
10.33-as tablazat Haromfazisu 200V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziirével)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
140 260 196 122 9 248 6 55 5 3.9
2030E M5
(5.51) (10.24) (7.72) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) 2.17) (0.20) (8.6)
140 260 196 122 9 248 6 55 5 4.1
2042E M5
(5.51) (10.24) (7.72) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) 2.17) (0.20) (9.0)
180 300 196 160 10 284 8 55 5 6.0
2056E M5
(7.09) (11.81) (7.72) (6.30) (0.39) (11.18) (0.31) 2.17) (0.20) (13.2)
220 350 216 192 14 336 7 78 5 8.5
2070E M6
(8.66) (13.78) (8.50) (7.56) (0.55) (13.23) (0.28) (3.07) (0.20) (18.7)
220 350 216 192 14 336 7 78 5 9.0
2082E M6
(8.66) (13.78) (8.50) (7.56) (0.55) (13.23) (0.28) (3.07) (0.20) (19.9)
10.34-es tablazat Haromfazisu 400V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sz(ir6é nélkiil)
Méretek mm (in)
Modell Suly kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
140 260 140 122 9 248 6 55 5 3.0
4018A M5
(5.51) (10.24) (5.51) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) (2.17) (0.20) (6.6)
140 260 140 122 9 248 6 55 5 32
4023A M5
(5.51) (10.24) (5.51) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) (2.17) (0.20) (7.1)
180 300 143 160 10 284 8 55 5 4.6
4031A M5
(7.09) (11.81) (5.63) (6.30) (0.39) (11.18) (0.31) (2.17) (0.20) (10.2)
180 300 143 160 10 284 8 55 5 4.8
4038A M5
(7.09) (11.81) (5.63) (6.30) (0.39) (11.18) (0.31) (2.17) (0.20) (10.6)
190 350 204 160 15 336 7 94 5 6.5
4044A M6
(7.48) (13.78) (8.03) (6.30) (0.59) (13.23) (0.28) (3.70) (0.20) (14.3)
190 350 204 160 15 336 7 94 5 6.5
4060A M6
(7.48) (13.78) (8.03) (6.30) (0.59) (13.23) (0.28) (3.70) (0.20) (14.3)
10.35-6s tablazat Haromfazisu 400V-os osztalyu (IP20/UL nyitott tipus, beépitett EMC sziirével)
Méretek mm (in)
Modell Sualy kg (Ib)
w H D w1 w2 H1 H2 D1 t1 d
140 260 196 122 9 248 6 55 5 39
4018E M5
(5.51) (10.24) (7.72) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) (2.17) (0.20) (8.6)
140 260 196 122 9 248 6 55 5 39
4023E M5
(5.51) (10.24) (7.72) (4.80) (0.35) (9.76) (0.24) (2.17) (0.20) (8.6)
180 300 196 160 10 284 8 55 5 55
4031E M5
(7.09) (11.81) (7.72) (6.30) (0.39) (11.18) (0.31) 2.17) (0.20) (12.1)
180 300 196 160 10 284 8 55 5 5.5
4038E M5
(7.09) (11.81) (7.72) (6.30) (0.39) (11.18) (0.31) .17 (0.20) (12.1)
044E 190 350 251 160 15 336 7 94 5 M6 8.0
(7.48) (13.78) (9.88) (6.30) (0.59) (13.23) (0.28) (3.70) (0.20) (17.6)
190 350 251 160 15 336 7 94 5 8.5
4060E M6
(7.48) (13.78) (9.88) (6.30) (0.59) (13.23) (0.28) (3.70) (0.20) (18.7)
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