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INSTRUKCJA SKROCONA

Falownik montowany na silniku serii ST200 moze pracowac w ciezkich warunkach,
gdzie wystepuje wilgo¢, kurz (stopien ochrony IP55) i wibracje (klasa odpornosci
na wstrzasy 4g). Falowniki te obstugujg silniki synchroniczne i asynchroniczne, w
aplikacjach z przektadniami slimakowymi, przektadniami zebatymi, przektadniami
pasowymi, wentylatorami i pompami.

Instrukcja obstugi zawiera opis falownika, uruchomienie, obstuge i konserwacje.
Przed  uruchomieniem zapoznaj sie z zasadami  bezpieczenstwa.
Aby zilustrowa¢ szczegodty falownika rysunki przedstawiajg falownik ze zdjetg
obudowa. Uzywajgc falownika nalezy prawidlowo zatozy¢ obudowe.
Ilustracje mogg réznic sie w zaleznosci od zamdwionych produktow.

Falowniki sg stale modernizowane, a podane informacje mogg ulec zmianie bez
powiadomienia. Ilustracje moga réznic sie w zaleznosci od typu falownika.

1. Sprawdzenie typu falownika
ST200[1-4T-1.5G/2.2PB

Master series code of Brake unit
Product: -
None: No Braking Unit

ST200: ST200 Series ( e
Motor Mounted Drive B: Built-in brake unit

Industry-specific series
codes

None: Standard Machine
A~Z:Industry-specific
retention

Adaptable Motor (kW)And Type of
Motor: 1.5G:1.5kW(General type)
2.2P:2.2kW(Fan pump type)

Input voltage: Input voltage phases:
2: 220V/(-15%~~+30%) SiSingle-ph
4: 380V(-15%~+30%) T:Three-phase

2. Podiaczenie
Po potwierdzeniu, ze zakupiony falownik jest zgodny z zapotrzebowaniem
uzytkownika, nalezy go podtaczy¢ zgodnie z ponizsza instrukcja:

Podiaczenie obwodu gtéwnego

Braking Resistor(Optional spares)

Zo-,
3o~

inverter S
©




Oznaczenia koncdwek | Oznaczenie i funkcja zaciskéw
Zaciski wejsciowe zasilania AC do podfgczenia do 3-fazowego

RILL, /L2, T/L3 srédka zasilania AC380V.

U/T1, V/T2, W/T3 Z_ac_lskl_wy]sao_we AC falownika do podfaczenia do 3-fazowego
silnika indukcyjnego.

(+), () Dodatnie i ujemne zaciski wewnetrznej szyny DC.

PB Zaciski przytaczeniowe rezystora hamujacego. Jeden koniec
podtaczony do +, a drugi do PB.

@D Zacisk uziemiajacy.

Podiaczenie obwodu sterujacego

Obwody sterujgce dla réznych zastosowan mogg by¢ podtgczone w rézny sposob.
Na ponizszym rysunku przedstawiamy schemat zaciskdw sterujgcych serii ST200
dla standardowego podtaczenia obwodu sterujacego:

2.1 Czestotliwo$¢ podawana jako czestotliwos¢ numeryczna, gdzie uruchamianie
lub zatrzymywanie maszyny sterowane jest przyciskami na klawiaturze RUN i STOP,
wowczas obwody sterujgce nie wymagajg podtaczenia, gdyz dziatajg bezposrednio
po wigczeniu zasilania.

2.2 Czestotliwo$¢ podawana przez zewnetrzny potencjometr, gdzie uruchamianie
lub zatrzymywanie maszyny sterowane odbywa sie przez zewnetrzny przefgcznik,
wowczas podtgczenie obwodu sterujgcego nalezy wykonaé zgodnie z ponizszym
schematem zaciskow sterujacych:

FWD/STOP
5 o

REV/STOP

Inverter

Potentiometer

+10V/

Parametry nalezy ustawié jak ponizej:
F01.01 Gtéwne zrodto czestotliwosci w
danym trybie

F02.00 Wybdr zrodta polecen start/stop

2: All 2

1: zewnetrzny terminal (wigcza sie
dioda LED)
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2.3 Czestotliwo$¢ podawana przez PID, kiedy start/stop sterowany przez
zewnetrzny przefacznik np. zasilanie wodg pod statym cisnieniem, wdwczas
podtaczenie obwodu sterujacAego |1aleiy wykonac jak ponizej:

) PB

Inverter

far:3 42

33 ]

Parametry nalezy ustawi¢ jak ponizej:

Glowne 7Zrodlo czestotliwosci w

F01.01 danym trybie 6: Process PID 6
as , 1:  zewnetrzny  terminal

F02.00 Wybor zrodta polecen start/stop (whacza sie dioda LED) 1

F13.01 Podano cyfrowy PID 0.0~100% 25%

F13.08 Wzmocnienie proporcjonalne Kp1 0.0~100.0 1.0

F13.09 Czas catkowania Til 0.01~10.00s 0.10s

Podiaczenie obwodu zintegrowanego

W wielu przypadkach, oprdcz powyzszego /najprostszego/ schematu potgczen,
zachodzi potrzeba podgladu przez operatora aktualnej czestotliwosci silnika oraz
stanu falownika. W takiej sytuacji powinien by¢ takze dostepny przycisk
resetowania btedu przez operatora. Wyjscie sygnatu sterujgcego i funkcja
resetowania btedu zostata dodana w oparciu o schemat z rysunku 2. Zintegrowany
schemat takiego okablowania falownika przedstawiony jest ponizej:

Braking resistor(Optional spare)

FWD/STOP Inverter

REV/STOP

Fault reset

Analog
voltmeter

Potentiometer O All

Fault output




3. Obstuga
Panel operacyjny to interfejs cztowiek-maszyna (HMI), ktéry moze zmieniac¢
parametr funkcji falownika, monitorowac sytuacje pracy falownika, sterowac
praca/zatrzymaniem falownika itp.
Wyglad panelu operacyjnego:

RONERTRP OO

3.1 Funkcje przyciskéw panelu operacyjnego

Symbol Nazwa Funkcja

ESC Escape Wejscie lub wyjscie z menu poziomu 1.
Wejdz do interfejsow menu poziom po

ENT Enter poziomie i potwierdz  ustawienia
parametrow

Strzatka w
gore

Zwigksz dane lub kod funkgji

Strzatka w
dot

Zmniejsz dane lub kod funkgcji

v <[>

Shift

Wybierz wyswietlane parametry po kolei w
stanie zatrzymania lub pracy i wybierz
cyfre, ktéra ma by¢ zmodyfikowana
podczas modyfikacji parametrow

Multifunction

Przefaczanie funkcji (np. Bieg jog i szybkie
przefaczanie

zrodto lub kierunek polecenia) zgodnie z
ustawieniem F16.00

Uruchom falownik w trybie sterowania z

@ RUN Run .

klawiatury

Zatrzymaj falownik, gdy jest w stanie
srop @ Stop/Reset pracy i wykonaj operacje resetowania, gdy

znajduje sie w stanie btedu. Funkcje tego
klucza sg ograniczone w F16.01.

Kombinacja 2
klawiszy

Falownik zatrzyma sie swobodnie po
réwnoczesnym  nacisnieciu  przyciskdw
Start i Stop




Rozdziat 1: Bezpieczenstwo

Znaki bezpieczefistwa w tej instrukcji:

NIEBEZPIECZENSTWO: wskazuje sytuacje, w ktorej nieprzestrzeganie wymagan
eksploatacyjnych moze spowodowac pozar lub powazne obrazenia ciata, a nawet
Smierc.

OSTRZEZENIE: wskazuje na sytuacje, w ktdrej nieprzestrzeganie wymagan
eksploatacyjnych moze spowodowac umiarkowane lub lekkie obraZzenia ciata oraz
uszkodzenie sprzetu.

Uzytkownicy sg proszeni o uwazne przeczytanie tego rozdziatu podczas
instalacji, uruchomienia i naprawy tego produktu oraz o niezaktécong obstuge
zgodnie ze Srodkami ostroznosci okreslonymi w tym rozdziale. Nasza firma nie
bedzie ponosi¢ zadnej odpowiedzialnosci za jakiekolwiek obrazenia i straty w
wyniku jakichkolwiek dziatan naruszajgcych.

Klasa
Faza . —
uzytkowania be;plec Rozwazania
zenstwa
A # Nie instaluj produktu, jesli w opakowaniu znajduje sie
Zagroze woda, brakuje elementu Iup jest on uszkodzony.
nie & Nie instaluj produktu, jesli etykieta na opakowaniu nie
jest identyczna z etykietg na falowniku.
Przed ¢ Uwazaj podczas przenoszenia lub transportu. Ryzyko
instalacja uszkodzenia urzadzen.
i & Nie uzywaj uszkodzonego produktu lub brakujacego

Uwaga | elementu falownika. Ryzyko obrazen.
# Nie dotykac elementéw uktadu sterowania gotymi rekami.
Ryzyko zagrozenia ESD.

¢ Podstawa montazowa powinna by¢ metalowa lub
wykonana z innego niepalnego materiatu. Ryzyko pozaru.

7a %)2e # Nie instaluj falownika w Srodowisku zawierajgcym gazy
?\ie wybuchowe, poniewaz grozi to wybuchem.

# Nie odkrecaj sSrub mocujgcych, zwiaszcza $rub z
czerwonym oznaczeniem.

Instalacja & Nie pozostawiaj tasm kablowych ani $rub w falowniku.
Ryzyko uszkodzenia falownika.

& Zainstaluj produkt w miejscu o mniejszych wibracjach i
bez bezposredniego $wiatta stonecznego.

& Rozwaz przestrzen montazowg do celdéw chtodzenia, gdy
sq dwa lub wiecej falownikdéw jest umieszczonych w tej
samej szafie.

Uwaga

# ¢ Okablowanie musi by¢ wykonane przez upowazniony i
wykwalifikowany personel. Ryzyko niebezpieczenstwa.

¢ Pomiedzy falownikiem a siecig nalezy zainstalowac
wylacznik automatyczny. Ryzyko pozaru.

# #Przed podtaczeniem upewnij sie, ze zasilanie wejsciowe
zostato catkowicie odtaczone. Nieprzestrzeganie moze
spowodowac obrazenia ciata i / lub uszkodzenie sprzetu.

# ¢ Poniewaz catkowity prad uptywowy tego sprzetu moze
by¢ wiekszy niz 3,5 mA, ze wzgledéw bezpieczenstwa ten

Wiring Danger




sprzet i silnik musi by¢ dobrze uziemiony, aby uniknaé
ryzyka porazenia pradem.

+ #Nigdy nie podiaczaj kabli zasilajgcych do zaciskdw
wyjsciowych (U/T1 . V/T2. W/ T3) przemiennika
czestotliwosci. Zwrd¢ uwage na oznaczenia koncdwek
przewoddw i zapewnij prawidtowe okablowanie.
Nieprzestrzeganie spowoduje uszkodzenie przemiennika
czestotliwosci.

& Zamontowac rezystory hamujace tylko na zaciskach (+) i
PB. Nieprzestrzeganie moze spowodowac uszkodzenie
sprzetu.

¢ Napiecie 230 V AC nie moze by¢ podtaczone do innych
zaciskéw niz zaciski sterujgce RIA . R1B . R1CiR2A.
R2B . R2C. Nieprzestrzeganie moze spowodowac
uszkodzenie sprzetu.

Rozdziat 2: Informacje o produkcie

2.1 Informacje na tabliczce znamionowej

MODEL : ST200 - 4T - 1.5G / 2.2PB

POWER : 1.5kW / 2.2kW

INPUT : AC 3PH 380-480V 5.0A/5.8A 50/6
OLITPUT : AC 3PH O-UlnoutV 4.2A/5.5A 0-60(

ST2001-4T-1.5G/2.2PB

Master series code of
Product:

ST200: ST200 Series
Motor Mounted Drive

Industry-specific series
code:

None: Standard Machine
A~Z:Industry-specific
retention

Input voltage:

Brake unit:
None: No Braking Unit
B: Built-in brake unit

Adaptable Motor (kW)And Type of
Motor: 1.5G:1.5kW/(General type)
2.2P:2.2kW(Fan pump type)

Input voltage phases:
S:Single-phase

2: 220V(-15%~+30%)
4: 380V(-15%~+30%)

T:Three-phase




2.2 Informacje o modelu produktu ST200

Znamionow .
v Znamiono o
Model nr. Moc KVA _Qr§d W";’/}%g?ﬁy kvl\\’}oc sHmkaP
wejsciowy
A A
3-Fazy: 220V, 50/60Hz Zakres napie¢: -15%~+30%
ST200-2T-0.2B 1.2 2.3 2.0 0.25 0.35
ST200-2T-0.4B 1.5 3.4 2.5 0.37 0.5
ST200-2T-0.5B 2.2 4.0 3.5 0.55 0.75
ST200-2T-0.7B 3.0 5.0 4.2 0.75 1
ST200-2T-1.1B 4.0 5.8 5.5 1.1 1.5
ST200-2T-1.5B 4.5 8.0 7.0 1.5 2
ST200-2T-2.2B 6.0 11 9.5 2.2 3
ST200-2T-3.0B 8.9 14.6 13 3.0 4
ST200-2T-4.0B 11 20.5 17 3.7. 4.0 5
ST200-2T-5.5B 14 24 21 5.5 7.5
3-Fazy: 380V, 50/60Hz Zakres napie¢: -15%~+30%
ST200-4T-0.2G/0.4PB 0.7 1.2 1.0 0.25 0.35
ST200-4T-0.4G/0.5PB 1 1.7 1.5 0.37 0.5
ST200-4T-0.5G/0.7PB 1.2 2.3 2.0 0.55 0.75
ST200-4T7-0.7G/1.1PB 1.5 3.4 2.5 0.75 1
ST200-4T-1.1G/1.5PB 2.2 4.0 3.5 1.1 1.5
ST200-4T-1.5G/2.2PB 3.0 5.0 4.2 1.5 2
ST200-4T-2.2G/3.0PB 4.0 5.8 5.5 2.2 3
ST200-4T-3.0G/4.0PB 4.5 8.0 7.0 3.0 4
ST200-4T-4.0G/5.5PB 6.0 11 9.5 3.7. 4.0 5
ST200-4T-5.5G/7.5PB 8.9 14.6 13 5.5 7.5
ST200-4T-7.5G/9.0PB 11 20.5 17 7.5 10
ST200-4T-9.0G/011PB 14 24 21 9.0 12
ST200-4T-11GB 17 26 25 11 15
2.3 Charakterystyka techniczna ST200
Pozycja Specyfikacja
Znamionowe Trojfazowe 220 V (-15% ~ + 30%)
napigcie wejsciowe | Tréjfazowe 380 V (-15% ~ + 30%)
D
Moc -
wejsciow Zvc:j?é%w;vy(f?d Patrz tabela 2
a Znamionowa
czestotliwosé 50Hz/60Hz, +5%
wejéciowa (Hz)
Standardowy silnik
Moc adaptowalny Patrz tabela 2
wyjsciowa (kW)
Znamionowy prad | Patrz tabela 2
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wyjsciowy (A)
Maksymalna
wydajnos¢ Voltage | 0 ~ Znamionowe napiecie wejsciowe, btad <+ 3%
V)
Maksymalna
czestotliwos¢ 0.00~600.00 Hz, Units: 0.01Hz
wyjsciowa (Hz)
KontrolaV / F
Tryb sterowania Sterowanie wektorowe bezczujnikowe 1
Sterowanie wektorowe bezczujnikowe 2
Zakres predkosci 1:50 (sterowanie V / F)
1: 100 (bezczujnikowe sterowanie wektorowe 1 i 2)
Charakter Doktadnodé + 0,5% (sterowanie V / F)
ystyka . predkosci + 0,2% (sterowanie wektorowe 1 i 2 bez czujnika)
SizfEEnl Wabhania predkosci | + 0,3% (sterowanie wektorowe 1 i 2 bez czujnika)
a Reakcja na <10 ms (bezczujnikowe sterowanie wektorowe 1 i 2)
moment obrotowy
Moment 1 Hz: 150% (sterowanie V / F)
rozruchowy 0,5 Hz: 150% (sterowanie wektorowe 1 i 2 bez czujnika)
Czestotliwosc¢ 0.7kHz~16kHz
nosna
Model G : 150% prad znamionowy 60 s, 180% prad
Mozliwos¢ znamionowy 10 s, 200% prad znamionowy 1 s.
przecigzenia Model P : 120% prad znamionowy 60 s, 145% prad
znamionowy 10 s, 160% prad znamionowy 1 s.
Zwiekszenie Automatyczne zwiekszenie momentu obrotowego; Reczne
Podstawo momentu zwiekszanie momentu obrotowego 0,1% ~30.0%
we obrotowego
funkcje Trzy  sposoby: typ prosty; typ  wielopunktowy;
Krzywa V / F Charakterystyka U / F typu mocy N (1,2 Th - typ, 1,4 Th -
typ, 1,6 Th - typ, 1,8 Th- typ, 2 Th - typ)
Tryb przyspieszania i zwalniania linii lub krzywej
Krzywa . ) . -
przyspieszania i Cztery rodzaje czasu przyspieszania i zwalniania, zakres
o czasu rampy: 0,0 ~ 6000,0s
zwalniania
Czestotliwos¢ startu hamulca DC: 0,00 ~ 600,00 Hz
Hamulec DC Czas hamowania DC: 0,0 s ~ 10,0 s
Prad hamowania DC : 0,0% ~ 150,0%
Jog Brake Zakres czestotliwosci Jog: 0,00 Hz ~ 50,00 Hz
Czas przyspieszania i zwalniania trybu jog: 0,0 s ~6000.0s
Podstawo e P.LC/ ) Dzieki wbudowanemu sterownikowi PLC lub terminalowi,
we 2 SIEIDE aby osiggna¢ predkos¢ do 16 segmentdw
funkcje predko$ciami y 0slagnac pre 9
Wbudowany PID Utatwienie realizacji systemu sterowania petlg, sterowania
procesem
Automatyczna Falownik moze automatycznie utrzymywaé state napiecie
regulacja napiecia | wyjéciowe, gdy zmienia sie napiecie sieci




(AVR)
Funkcja szybkiego Minimalizuje btad przeciazenia i chroni pracujacy falownik
ograniczenia pradu
Zbyt wysokie System automatycznie ogranicza prad i napiecie podczas
napiecie i kontrola | pracy, aby zapobiec czestym wytgczeniom.
przekroczenia
pradu
, Podany panel sterujgcy, podany terminal sterujgcy, podany
Zrédto polecen port komunikacji szeregowej.
Mozna przetaczac sie na rdzne sposoby
9 rodzajow zrodet czestotliwosci: dane cyfrowe, klawiatura
podany potencjometr, podane napiecie analogowe, podany
Podana prad analogowy, podany impuls, podany port szeregowy,
czestotliwosc¢ podana predkos¢ wielobiegowa, podany sterownik PLC,
RuN podany PID. Mozna przetaczac sie na rdzne sposoby
5-kanatowe cyfrowe terminale wejsciowe, z ktérych jeden
obstuguje szybkie wejscie impulsowe. Kompatybilny z
Terminal wejéciowy | wejsciami typu otwarty kolektor NPN, PNP i bezpradowymi.
2-kanatowe zaciski wejs¢ analogowych, w tym jeden kanat z
opcjami napieciowymi i pradowymi 0 ~ 10V /0 ~ 20 mA
1-kanatowe wyjscie cyfrowe
Terminal wyjéciowy 1-kanatowy zacisk wyjsciowy przekaznika
1-kanatowy zacisk wyjscia analogowego, napiecie 0-10V
Wspdlna szyna DC
Niezawodne i szybkie wyszukiwanie
Rdznorodne opcje krzywych przyspieszania i zwalniania
Kontrola czasu, kontrola statej dtugosci i funkcja zliczania
Rejestracja usterek w trzech grupach
Hamowanie pradem statym, przekroczenie napiecia, zbyt niskie napiecie i ponowne
uruchomienie po zadziataniu zabezpieczen po utracie zasilania
Opi Swobodne przetaczanie miedzy czterema segmentami czasu przyspieszania i
pis o
Funkdji zwalniania _ o
Ochrona termiczna silnika
Elastyczne sterowanie wentylatorem
Sterowanie procesem PID, prosta funkcja sterowania PLC, obstugujgca do 16
segmentow predkosci dziatania
Praca z kontrolg czestotliwosci
Elastyczna funkcja ustawiania przyciskdw wielofunkcyjnych
Precyzyjna regulacja momentu obrotowego, kontrola V / F i bezczujnikowa kontrola
momentu obrotowego
- Falownik zapewnia dziesigtki zabezpieczen przed awariami: nadpradowe,
Funkcje S e . .
Ochronne przepigciowe, ochrona przy zbyt niskim napieciu, nadmierna temperatura ,
przecigzenie itp.
Obstuga Wyswietlacz LED Wyswietl parametr
wyswietla . _ . | Umozliwia cze$¢ lub catos¢ blokady klawiszy, zdefiniuj
- Blokada klawiszy i . . - ; )
czai wybér funkcii funkcje Czesci przyciskow, aby zapobiec nieautoryzowanemu
klawiatur Y J dostepowi.
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y Uruchom i
zatrzymaj Moze oddzielnie monitorowa¢ 4 parametry w grupie U0OO
informacje o podczas biegu lub zatrzymania.
monitorowaniu
Miei Wewnatrz; brak bezposredniego $wiatta stonecznego; wolne
iejsce . . ,
Pracy od _ pyfu_, gazow kor_ozanyc_:h, gazow _’r_atwopalnych, mgty
olejowej, pary wodnej, kropli wody i soli itp.
0 ~ 2000m
Wysokos¢ Zmniejszenie wartosci o 1% na kazde 100 m wysokosci, gdy
Srodowisk wysokos¢ przekracza 1000 metrow.
o] Temperatura -10 °C ~ 40 °C
otoczenia
Wilgotno$¢ 5 ~ 95%, bez kondensacji pary wodnej
Wibracje IEC 60721-3-3-2002
Temperetura -20°C~+70°C
Przechowywania
Wydajnos¢ Moc znamionowa , sprawno$¢ = 93%
Instalacja Montaz na $cianie lub na silniku
L1l Klasa IP IP55
Metoda chtodzenia | Wymuszone chtodzenie powietrzem

2.4 Rysunek czesci

Keypad pasting

Keypad external port

Waterproof adapter

Fan installation plate

Upper case

Lower case

Motor

2.5 Konfiguracja, wymiary montazowe i waga

M N
- I
v
B ————o— o
f©) O
TIIT = (-

| S—r

Ll (]

Z C A d B

L W
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Wymiary zewnetrzne i montazowe (mm) Wa
Typ ga
Model No. sinik | A | B|lc|T|lz|L|IM|N|W|H]|d]| (K
a
3-Fzy: 220V, 50/60Hz Rozpietos¢: -15%~+30%
ST200-27-0.2B 10 2 | 21 1227
ST200-2T-0.4B TA63 | 80 | 0 (40|63 (3|7 |2|15|4 1],
TA71 | 90 |11 |45 |71 |3 |24 | 1 | 4 | 14|28
ST200-27-0.58 5 514 o |5
ST200-2T-0.78 TASO | 10 >
0| 12 4| 16 | 32
TA/9LOS 0 515080 |04 ||| 0|1 0
ST200-2T-1.1B o) | 1456905 % 0|6 |4 3
12210 0 6 | 1
- 8
ST200-27-1.58 14 | 16 10637 20 | 38
ST20021228 | TA100 | 0 | 0 |63 | 0 [0 |5 31|21 |0 |5 |,
TA112 | 14 |19 |70 |11 |6 |39 | 5 | 0 | 22 | 40
ST200-2T-3.08 o | o S 1ol 1%
ST200-27-4.0 14
TAI32 | O |21 | g0 | 13| 8 |40 | 38| 25| 26|47 | ,
ST200-2T-5.58 sM |17 | 6 2lol8lo]olo]7
8
3-Fazy: 380V, 50/60Hz Rozpietos¢: -15%~+30%
ST200-4T-0.2G/0.4PB
ST200-4T-0.4G/0.5PB | TANG 10 21 12 127
3 |80 | 040|633 7 |2]15/|4]1
ST200-4T-0.5G/0.7PB |ty | o9 | 11 |45 |71 |3 |24 | 1 | 4 |14 |28 | 7
ST200-4T-0.7G/L.1PB | 'y 5 5| o |5
ST200-4T-1.1G/1.5PB
ST200-4T-1.5G/2.2PB 10 >
g0 | O | 12 4|4 16 | 32
5 [50(80|0 0|1
0 31|26 | 16 0
ST200-4T-2.2G/3.0PB TSA/9LO o | 14|56 00| s % 06| 3
120 0 6 | 1
: 8
ST200-4T-3.0G/4.0PB | TA10 | 14 | 16 10637 20 | 38
ST2004T4.06/55PB | 0 | 0 | 0 [63] 0 (0|5 |31 21| 0|5 |,
TA11 | 14 |19 |70 |11 |6 | 39| 5 | 0 | 22 | 40
ST2004T-55G6/7.5P8 | 5 | o | o S 1ol 1%
ST200-47-7.5G/9.0PB
ST200-4T- TAI3 [ 17 |21 | oo (13| 8 |49 | 38| 25 | 26 |47 | ,,
9.0G/011PB ™M |8 |6 2lol8lo]olo]7
ST200-4T-011GB
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2.6 Wymiary do montazu na $cianie

178 1

64

310
figii]

294

135 115

Waterproof adapter

Instalacja klawiatury zewnetrznej:
Najpierw otwdrz wodoodporng pokrywe adaptera RJ45 na sterowniku, a nastepnie
podtacz klawiature i adapter R145 przez przedtuzacz, jak pokazano na schemacie.
Najpierw wybij otwor w panelu zgodnie z zakresem mocy falownika
odpowiadajagcym rozmiarowi pokazanemu na schemacie 2-7, nastepnie wtéz
klawiature do panelu montazowego, jak pokazano na schemacie:

64702 80702 Keypad assembly Keypad tray ?{Ir%irlt;?cgkgljst: ufthe

plate can’t be more
than 1.5 mm)

+0.2
0

99152
135]

0.75-2.2KW:Hole 4.0-630KW:Hole Press 4 hooks on both sides of the
size of mounting plate size of mounting plate mounting ,the keypad tray will be get out
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Rozdziat 3: Instalacja i podiaczenie

3.1 Srodowisko instalacji

1. Temperatura otoczenia w zakresie -10 °C ~ 50 °C.

2. Naped powinien by¢ zainstalowany na powierzchni obiektu trudnopalnego, z
odpowiednig przestrzenig dookota w celu odprowadzania ciepta.

3. Instalacja powinna by¢ wykonywana w miejscu, gdzie wibracje sg mniejsze niz
5,9 m/s2(0,69).

4. Unikaj wilgoci, kondensacji, kropli wody i bezposredniego $wiatta stonecznego.
5. unikaj oleju, kurzu, zasolenia i czgstek metalu;

6. nie wystawia¢ na dziatanie atmosfery z fatwopalnymi gazami, gazami
korozyjnymi, gazami wybuchowymi lub innymi szkodliwymi gazami.

7. Zapobiegaj wpadaniu pozostatosci po wierceniu, koricdwek drutu i $rub itp. Do
napedu.

8. Czes¢ wentylacyjna napedu powinna by¢ zainstalowana poza trudnymi
warunkami $rodowiskowymi (np. Obiekty tekstylne z czgsteczkami widkien i
obiekty chemiczne wypetnione gazami korozyjnymi) lub zabezpieczona ostong
przeciwpytowa.

3.2 Kierunek instalacji, przestrzen i chtodzenie

Wentylator jest zintegrowany we wszystkich seriach ST200 do wymuszonego
chtodzenia powietrzem. Aby zapewni¢ dobra cyrkulacje chtodzenia, naped nalezy
zamontowac¢ pionowo. Pomiedzy ST200 a obiektami peryferyjnymi nalezy
pozostawi¢ wystarczajacg przestrzen. Multi-napedy moga by¢ instalowane
rownolegle poziomo i pionowo. Obejrzyj ponizsze rysunki, aby uzyskac¢ informacje
na temat wymagan dotyczacych miejsca, wydajnosci rozpraszania ciepta i
masowego przeptywu powietrza.

Falownik serii ST200 obstuguje instalacje na dwa sposoby:

1. Montaz na silniku

2. Montaz na $cianie (wymaga zainstalowania opcjonalnego zawieszenia na stopie).

e

Montaz na silniku Montaz na Scianie
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3.2.1 Instalacja jednego falownika

3.2.2 Instalacja wielu falownikow
a. Wiele réwnolegtych instalacji

Air outlet direction

Baffle

Nr. modelu napedu - Odstepy montazowE;a (mm)
Montaz na Scianie >200 >100
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3.3 Tryb instalacji na $cianie

Wymiary do montazu na Scianie (patrz rozdziat 2) jak pokazano na ponizszym
rysunku, wiercac cztery otwory w powierzchni montazowej, przyt6z falownik do
panelu i do Easuy otwory, a nastepnie dokre¢ sruby w 4 otworach. Dokr c
dowolng z 2 $rub po przekatnej, a nastepnie dokre¢ 4 pozostate Sruby, a
wzmocni¢ montaz.

Hole A Hole A

o —
@

‘ Nie stosuj $rub wpustowych, jak pokazano na rysunku. W
przeciwnym razie falownik moze ulec uszkodzeniu.

‘—, @ Aby zainstalowa¢ falownik, stosuj $ruby potaczone z pod ktadkami
sprezystymi i zwyktymi podktadkami.
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3.4 Falownik zamontowany na korpusie silnika

e motor
wiring
position

a. Zdemontuj puszke przytaczeniowa silnika za pomoca odpowiedniego klucza, aby
odkreci¢ $ruby, jak pokazano na Rys. 3-6 (krok 1), i usun zaciski przewodéw w
kroku 2.

b. Rozkre¢ falownik za pomoca odpowiedniego Srubokreta, aby zdemontowac
pokrywe, jak pokazano na rys. 3-6 (krok 3 i krok 4).

c. Przykre¢ dolng obudowe falownika za pomoca odpowiedniego klucza (jak

pokazano w kroku 5), uzywajac $rub do oryginalnej puszki przytaczeniowej silnika,
jak pokazano w kroku 6. Uwaga, przewody muszg przechodzi¢ przez odpowiednie
otwory w dolnej czeéci obudowy. Przewody silnika muszg sie znalez¢ w
odpowiednich miejscach zgodnie z ich opisem (zgodnie z nadrukiem na plytce z
zaciskami).

d. Przeprowadz przewody przez wodoodporne ztacze, jak pokazano w kroku 7, i
dokre¢ przewody na odpowiednich zaciskach. Zamontuj gorng obudowe na dolnej
czesci obudowy jak w kroku 8 i dokre¢ $ruby w kroku 9.
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3.5 Konfiguracja urzadzen peryferyjnych

Power source

Circuit breaker

Inverter

Contactor
Braking resistor
Input chokes
Output filter
Input filter
Output AC
reactor Motor
Motor
Obraz Opis Funkcja
I Przewdd Przesyt pradu.
Cel: odtaczy¢ zasilanie dla zabezpieczenia urzadzenie w
przypadku wystapienia nieprawidtowego przecigzenia.
Obwdd Wybdr typu: prad maksymalny wylacznika jest definiowany
stycznika jako 1,5 + 2-krotnos$¢ pradu znamionowego napedu.

Charakterystyke czasu wytgczania wylacznika nalezy
dobra¢ na podstawie charakterystyki czasowej ochrony
przed przecigzeniem napedu.

Diawiki
wejsciowe

Poprawia wspdtczynnik mocy. Zmniejsza wptyw
niesymetrycznego trdjfazowego wejsciowego zasilania AC
na system. Ttumi wyzsze harmoniczne i redukuje
zakiocenia przewoddw i promieniowane do urzadzen
peryferyjnych. Ogranicza wptyw pradu impulsowego na
mostki prostownicze.

Filtr
wejsciowy

Redukcja zaktocen przychodzacych z sieci do napedu,
Poprawa odpornosci napedu na zaktdcenia. Redukcja
zaktdcen przychodzacych i promieniowanych przez naped
do urzadzen peryferyjnych.




Rezystor Cel: zuzy¢ energie sprzezenia zwrotnego silnika, aby
hamujacy uzyskac szybkie hamowanie.
Filtr Filtr wyjSciowy ogranicza promieniowanie zaktdcen
wyjsciowy przemiennika do urzadzen peryferyjnych.
Wyiciow Ogranicza ryzyko uszkodzenia izolacji silnika wynikajacego
zl’fawik Y z czestotliwosci harmonicznych. Zmniejsza straty
AC przemiennika spowodowane pragdem uptywowym. W
przypadku, gdy kabel taczacy naped i silnik ma ponad 100
metréw, zalecany jest wyjsciowy dtawik AC

3.5.1 Wybdr urzadzen peryferyjnych

Srednica , .
g Srednica
Wytacznik S . RS przewodéw | Specyfikacje
Model.NO (A) Sl w uziemienia $rub
(A) zasilania > iskd
(mm?) (mm?) zaciskow
3-Fazy: 220V, 50/60Hz Range: -15%~+30%
ST200-2T-0.2B 10 10 1.0 1.0 M4
ST200-2T-0.4B 10 10 1.5 1.5 M4
ST200-2T-0.5B 10 10 1.5 1.5 M4
ST200-2T-0.7B 16 10 1.5 1.5 M4
ST200-2T-1.1B 16 10 1.5 1.5 M4
ST200-2T-1.5B 25 16 2.5 2.5 M4
ST200-2T-2.2B 25 16 2.5 2.5 M4
ST200-2T-3.0B 25 16 2.5 2.5 M4
ST200-2T-4.0B 40 25 4 4 M5
ST200-2T-5.5B 63 32 6 6 M5
3-Fazy: 380V, 50/60Hz Range: -15%~+30%
T200-4T-0.2G/0.4PB 10 10 1.0 1.0 M4
ST200-4T-0.4G/0.5PB 10 10 1.0 1.0 M4
ST200-4T-0.5G/0.7PB 10 10 1.0 1.0 M4
ST200-4T-0.7G/1.1PB 10 10 1.5 1.5 M4
ST200-4T-1.1G/1.5PB 10 10 1.5 1.5 M4
ST200-4T-1.5G/2.2PB 16 10 1.5 1.5 M4
ST200-4T-2.2G/3.0PB 16 10 1.5 1.5 M4
ST200-4T-3.0G/4.0PB 25 16 2.5 2.5 M4
ST200-4T-4.0G/5.5PB 25 16 2.5 2.5 M4
ST200-4T-5.5G/7.5PB 25 16 2.5 2.5 M4
ST200-4T-7.5G/9.0PB 40 25 4 4 M5
ST200-4T-9.0G/011PB 63 32 6 6 M>
ST200-4T-11GB 63 32 6 6 M5
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3.5.2 Diawik

Aby zapobiec przepieciom sieci w obwodach wejsciowych falownika co mogtoby
uszkodzi¢ elementy prostownika, nalezy zainstalowaé dfawik AC po stronie
wejsciowej falownika. Rozwigzanie takie takze moze poprawi¢ wspdtczynnik mocy
wejsciowej oraz chroni sie¢ przed zaktdceniami.

Gdy kabel silnika ma ponad 50 metréw dtugosci, z powodu wyzszego pradu
uptywu spowodowanego efektem pojemnosciowym na dtugosci takiego kabla,
falownik bedzie czesto przekraczat napiecia wyjsciowe wysytajgc impulsy napiecia
o0 wysokiej stromosci. Moze to spowodowaC uszkodzenia i dlatego nalezy
zainstalowac dtawik wyjsciowy w celu ich kompensacji, aby unikng¢ uszkodzen
izolacji silnika .

Dtawik DC moze poprawi¢ wspotczynnik mocy, unikng¢ uszkodzenia prostownika
spowodowanego wyzszym prgdem wejsciowym i unikng¢ uszkodzenia obwodu
prostownika przez harmoniczne z powodu udaru mocy sieci lub obcigzenia
sterowanego fazowo.

Moc falownika Dtawik wejsciowy Dtawik DC Dtawik wyjsciowy
2.2kw ACL-4T-2.2 / OCL-4T-2.2
4.0kw ACL-4T-4.0 / OCL-4T-4.0
5.5kw ACL-4T-5.5 / OCL-4T-5.5
7.5kw ACL-4T-7.5 / OCL-4T-7.5

11kw ACL-4T-011 / OCL-4T-011
Uwaga:

1. Dtawik wejsciowy, znamionowy spadek napiecia wejéciowego 2% =+ 15%;
Dtawik wyjsciowy, znamionowy spadek napiecia wejsciowego 1% + 15%.
2. Dtawiki wejsciowe i wyjsciowe sg zewnetrzne i opcjonalne.

3.5.3 Filtr
Filtr wejéciowy: moze zmniejszy¢ zaktdcenia przewodéw powodowane przez
falownik do innych urzadzen peryferyjnych;

Filtr wyjSciowy : Moze zredukowac zaktdcenia radiowe i prad uptywu
powodowany przez przewdd zasilajacy silnik.
Moc falownika Filtr wejsciowy Filtr wyjéciowy

0.75kw FLT-4T-P005 FLT-4T-L005

1.5kw

2.2kw FLT-4T-P010 FLT-4T-LO10

4.0kw

2.5kw FLT-4T-P020 FLT-4T-L020

7.5kw

11kw FLT-4T-P036 FLT-4T-L036

Filtry wejsciowe i wyjsciowe sg zewnetrzne i opcjonalne
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3.6 Sposob podtaczenia

Braking resistor

1
oo © © o
© ) PB
—~ Ol v/11 O
R S o)
2
—~
—>—— Qs ST200 wrs ©)
s-ww e l
+24v
Short circuit piece L A e
e = o = +24v Of
Timn| [ Open collector
N ol output one 1
Switch input 1 —— Operatio 1
—————~ >—Ojm
n panel
Switch input2 —
2 >— Oz
—— RIA
Switch input3 — To——0)
— ——©° o—CO)p13 |
| RIB Relay output 1
Switch input 4 ~— 250V AC/3A
[Switchinputd 5=
" DI4 30V DC/1A
igh-speed pulse RIC
inputHI Slorr/
—e
201 Of——o
Analog output 1
485 AI2 AO1 0—~10V/0~20mA
+10v OFF V I @ OF—————o
1ka-ska ArL H ﬂ H
ON I V

485+ Ot '——
ALz I

485- O ———o
GND

o Of communication

1) ©© odnosi sie do zaciskédw obwodu gtéwnego, o odnosi sie do zaciskéw
obwodu sterujgcego

2) Uzytkownik wybiera rezystor hamujacy na podstawie rzeczywistych potrzeb,
zapoznaj sie z Przewodnikiem doboru rezystora hamujgcego. /dodatek niniejszej
instrukcji — str. 71/

3) Kabel sygnatowy i kabel zasilajgcy nalezy oddzieli¢. Najlepszym wyborem
analogowych linii sygnatowych powinna by¢ ekranowana skretka dwuzytowa, kable
zasilajgce wykorzystujg ekranowany kabel tréjzytowy (jego specyfikacje s o jeden
poziom wieksze niz zwykly kabel silnikowy) lub zgodne z instrukcja falownika.
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3.7 Konfiguracja terminala

3.7.1 Zaciski obwodu gtéwnego:

Control circuit terminals Main circuit terminals

R sz P
TP T TR R ROICIONOICIO)

Oznaczenia koncowek Oznaczenie i funkcja zaciskdw.

Zaciski wejsciowe zasilania AC do podtgczenia do
R/L1, S/L2, T/L3 3-fazowego zrodta zasilania AC380V.
Zaciski wyjsciowe AC falownika do podtaczenia do
3-fazowego silnika indukcyjnego.

U/T1, V/T2, W/T3

(), () Dodatnie i ujemne zaciski wewnetrznej szyny DC.
Zaciski przytgczeniowe rezystora hamujacego.

PB Jeden koniec rezystora hamowania podtaczony
do +, a drugi do PB.

@D Zacisk uziemiajacy.

Uwagi: Brak wymagan dotyczacych kolejnosci faz w okablowaniu po stronie
wejsciowej falownika.

Srodki ostroznosci dotyczace okablowania :

1) zaciski wejsciowe zasilaniaR/L1,S /L2, T/ L3

& ¢ Podtaczenie kabli po stronie wejsciowej przemiennika czestotliwosci nie wymaga
kolejnosci faz.

2) szyna DC (+), (-)

& ¢ Zaciski (+) i (-) szyny DC majg napiecie resztkowe po wytaczeniu przemiennika
czestotliwosci. Po zgasnieciu wskaznika CHARGE nalezy odczeka¢ co najmniej 10
minut przed dotknieciem urzadzenia, w przeciwnym razie moze doj$¢ do porazenia
pradem.

& ¢ Nie podtaczad rezystora hamujgcego bezposrednio do szyny DC. W przeciwnym
razie moze to spowodowac uszkodzenie napedu pradu przemiennego, a nawet
spowodowac pozar.

3) Zaciski przytaczeniowe rezystora hamowania (+), PB

& ®Wybor rezystora hamujgcego powinien by¢ zgodny z zaleceniami, a dtugos¢
kabla rezystora hamujacego powinna by¢ mniejsza niz 5 m. W przeciwnym razie
moze to spowodowac uszkodzenie przemiennika czestotliwosci.
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4) zaciski wyjsciowe napedu ACU / T1,V /T2, W/ T3

& Kondensatora lub ttumika przepie¢ nie mozna podtgczy¢ do strony wyjsciowej
przemiennika czestotliwosci. W przeciwnym razie moze to spowodowacl czeste
usterki napedu pradu przemiennego lub nawet uszkodzenie napedu.

# Jesli kabel silnika jest zbyt dtugi, powstanie rezonans elektryczny z powodu
wptywu rozproszonej pojemnosci. Spowoduje to uszkodzenie izolacji silnika lub
wygenerowanie wyzszego pradu uptywu, powodujac wyzwolenie w napedzie
zabezpieczenia nadpradowego. Jesli dtugos¢ kabla silnika jest wieksza niz 100 m, w
poblizu przemiennika czestotliwosci nalezy zainstalowac dtawik wyjsciowy AC.

5) Zacisk PE

& Ten zacisk musi byC niezawodnie podtagczony do uziemienia, rezystancja
przewodu uziemiajgcego musi by¢ mniejsza niz 0,1 Q (testowanie przy pradzie 25 A
AC). W przeciwnym razie moze to spowodowac porazenie pradem, nieprawidtowe
dziatanie lub nawet uszkodzenie przemiennika czestotliwosci.

& ¢Nie wolno wspdtdzieli¢ zacisku uziemienia z zaciskiem N przewodu neutralnego
zasilacza.

3.7.2 Zaciski obwodu sterujacego:

oo e v s | [ o
o fcou va o wa [ 2] ot

Typ Terminal Nazwa Opis funkgji
Zapewnia zasilanie +10 V dla jednostki
+10V zewnetrznej, maksymalny prad wyjsciowy: 10
gﬁlgv Zasilacz mA Generalnie zapewnia zasilanie zewnetrznego

potencjometru o zakresie rezystancji 1 ~ 5kQ

+24V Zapewnia zasilanie +24 V dla jednostki
L . zewnetrznej.
Zasilanie é(z):,lv Zasilacz Generalnie zapewnia zasilanie zaciskéw DI / DO
i czujnikow zewnetrznych.
Maksymalny prad wyjéciowy: 200 mA
Terminal Podtaczone domyslnie do +24 V.
wejsciowy Gdy DI1-DI7 ma by¢ zasilane sygnatem
PLC Wejscie zasilania | zewnetrznym, PLC musi by¢ podtgczony do
zewnetrznego zewnetrznego zrodta zasilania i odtgczony od

zasilania +24 V.

-23-




AI1-GND Analog input 1 Zakres wejsciowy: AI1 DC0 10V, AI2DC0 10V
Wejscie / 0 ~ 20 mA, okreslane za pomocq przetgcznika
analogo dwustabilnego AI2 na tablicy sterowniczej
we AI2-GND Analog input 2 Impedancja: 250 kQ (wejscie napieciowe), 250
Q (wejscie pradowe)
Przetaczalny
DI1- COM | zacisk wejsciowy
1
Przetaczalny
DI2- COM | zacisk wejSciowy | Maksymalna czestotliwo$¢ wejsciowa: 200 Hz
2 Impedancja: 2,4 kQ
Przetacza Przetaczalny Zakres napiecia dla wejscia poziomu: 9 V ~ 30
Ine DI3- COM | zacisk wejsciowy | V.
zaciski 3
wejsciow Przetgczalny
e DI4- COM | zacisk wejsciowy
4
Przetaczalny
DI7/HI- zacisk wejéciowy Opréc_z funkcj_ilD_Il_— DI4, moze by¢ uzywany do
COM 7 ILUB Szybkie | szybkiego wejscia |mpu|§9wegg.
wejscie Maksymalna czestotliwos¢ wejsciowa: 100 kHz
impulsowe
Wyitcle Zacisk wyjécia Zakres napiecia wyjéciowego : DCO ~ 10 V /
analogo AO1-GND | analogowego 1 0~ 20 _mA, okreslany za pomoca prz_e%acznlka
- dwustabilnego AO1 na plycie sterujacej.
Wymagania dotyczace impedancji >10kQ
Wyjscie
przetacza Y1-COM Wyijscie typu | Zakres napigcia: 0 ~ 24 V.
jace otwarty kolektor 1 | Zakres pradu: 0 ~ 50mA
Winctie R1A-RIC Zacisk normalnie | Maksymalne obcigzenie stykow:
przekazni OUN?HY -
kowe R1B-R1C Zacisk normalnie | AC250V, 3A, COS@=0.4;
zamkniety DC 30V, 1A
485+- 485 Terminal | Dostepne : 4800/9600/19200/38400/57600 /
485 485- komunikacyjny 115200bps
Komunik 485 Rezystor koncowy ustawiany jest za pomoca
acja GND Komunikacja przetacznika  dwustabilnego  na  panelu
uziemienie sterowania RS485
Shield PE Uziemienie ekranu | Zacisk uziemienia dla ekranu
Interfejs Obstuga
. ’ s | zewnetrzna Uzyj standardowego kabla sieciowego (R145)
pomocn interfej lu Maksymalna odlegtos¢ kabla: 50 m
2y interfejs pane Vi g
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Opis okablowania na zaciskach sygnatowych:

1. Instrukcje dotyczace analogowych zaciskdw wejsciowych
Stabe analogowe sygnaty napieciowe sy podatne na zaktdcenia zewnetrzne,
dlatego nalezy uzywac kabla ekranowanego, a jego dtugo$¢ musi by¢ mniejsza niz
20 m. Gdy analogowy sygnat wejsciowy pochodzi z zewnetrznego zrddta zasilania,
okablowanie zacisku AlIl jest takie, jak pokazano na ponizszym rysunku (b); gdy
analogowy sygnat wejsciowy napiecia jest potencjometrem, okablowanie zaciskow
AlIl jest takie, jak pokazano na rysunku (a), AI2 jest podobne do AIl.

+10V

ST200 ST200

ATl

GND

PE

(a) (b)
2. Instrukcje dotyczace zaciskow wejs¢ cyfrowych
Cyfrowe sygnaty wejsciowe sg generalnie przesytane kablami ekranowanymi, ktore

powinny by¢ jak najkrétsze, a ich warstwy ekranowane powinny by¢ odpowiednio
uziemione blisko boku napedu. Kable nie powinny przekracza¢ 20m. Po wybraniu
aktywnego trybu pracy nalezy zastosowac niezbedne $rodki filtrujace przed
przestuchami mocy, dla ktorych zalecane jest sterowanie stykami bezpradowymi.
Przewody sterownicze nalezy uktadac nie mniej niz 20 cm od obwodu gtéwnego i
linii silnego pradu (np. Linii energetycznych, linii silnikowych, linii przekaznikow i
linii stycznikow) i nie nalezy ich uktada¢ réwnolegle z liniami silnoprgdowymi. W
przypadku, gdy przeciecie linii silnego pradu jest nieuniknione, zaleca sie
okablowanie pionowe, aby unikng¢ usterek napedu w wyniku zaktdcen.

A: Kontakt bezpradowy

External
controller

I

[

(a) Wewnetrzne zasilanie (b) Zewnetrzne zasilanie
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Uwaga: W przypadku korzystania z zewnetrznego zasilania nalezy usuna¢ zworke
miedzy +24 V a PLC. Zakres napiecia zewnetrznego zrédta zasilania powinien
wynosi¢ 20 ~ 30 V DC, w przeciwnym razie nie mozna zapewni¢ normalnej pracy i
/ lub istnieje ryzyko uszkodzenia sprzetu.

B: Potgczenie PNP z otwartym kolektorem

External

External
controller

controller

(a) Wewnetrzne zasilanie (b) Zewnetrzne zasilanie
Uwaga: W przypadku korzystania z zewnetrznego zasilania nalezy usungé zworke
miedzy +24 V a PLC. Zakres napiecia zewnetrznego zrédta zasilania powinien
wynosi¢ 20 ~ 30 V DC, w przeciwnym razie nie mozna zapewni¢ normalnej pracy i
/ lub istnieje ryzyko uszkodzenia sprzetu.

C: Pofaczenie PNP z otwartym kolektorem

External
controller

External
controller

(a) Zasilanie wewnetrzne (b) Zewnetrzne zasilanie
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3. Instrukcje dotyczace cyfrowego terminala wyjsciowego

ST200 ST200

<30V
pull-up pull-up
resistor resistor

(a) Zasilanie wewnetrzne (b) Zewnetrzne zasilanie
ST200 ST200
W o
+5V
Y1, 2
Relays Oup;:)ecro 1 Relays <sov

(a) Zasilanie wewnetrzne (b) Zewnetrzne zasilanie
Uwaga:
Gdy napiecie cewki przekaznika jest wyzsze niz 24 V, rezystor jako dzielnik napiecia
powinien by¢ zamontowany miedzy przekaznikiem a zaciskiem wyjsciowym, w
oparciu o impedancje cewki.

4. Instrukcja podtaczenia zacisku wyjscia przekaznika

Styki przekaznika na R1A / R1B / R1C, wérdd nich R1A i R1C s3 normalnie otwarte,
a R1B i R1C sg normalnie zamkniete. Definicja funkcji patrz F05.02.

Uwaga:

W przypadku, gdy ma byC sterowane obcigzenie indukcyjne (np. Przekaznik
elektromagnetyczny lub stycznik), obwdd absorbujgcy udar, taki jak obwdd
absorpcyjny RC (nalezy pamietaé, ze jego prad uptywu powinien by¢ mniejszy niz
prad podtrzymania sterowanego stycznika lub przekaznika), nalezy zamontowac
diode itp. (nalezy zwrdci¢ szczegdlng uwage na biegunowo$¢ w przypadku obwodu
elektromagnetycznego pradu statego). Urzadzenia absorbujace nalezy montowac
blisko koficow przekaznika lub stycznika.
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5. Instrukcja przefacznika sygnatu

485 AI2 AOL

Oﬁ‘ Vv I

ON T V

Termin Funkcja Domyslne

al ustawienia

RS485 Wybor rezystora terminujgcego RS485: brak
ON: rezystor terminujacy 120Q zafgczony; rezystora
OFF: brak rezystora terminujacego obcigzenio

wego

AI2 I: wejscie pradowe (0 ~ 20mA); V: wejscie napieciowe (0 ~ 10 | 0~10V
V)

AO1 I: wyjscie pradowe (0 ~ 20mA); V: wyjscie napieciowe (0 ~ 10 | 0~10V
V)

3.8 Rozwigzania EMI

Ze wzgledu na swojg zasade dziatania, przemiennik nieuchronnie bedzie
wytwarzat pewien hatas, ktory moze wptywac na inne urzadzenia i przeszkadzac
im. Ponadto, poniewaz wewnetrzny staby sygnat elektryczny napedu jest rowniez
podatny na zaktdcenia samego napedu i innych urzadzen, problemy z EMC beda
nieuniknione. W celu zmniejszenia lub unikniecia zaktocen przemiennika w
Srodowisku  zewnetrznym i ochrony przemiennika przed zaktoceniami
pochodzacymi ze srodowiska zewnetrznego, w tej sekcji przedstawiono krétki opis
ograniczania hatasu, obstugi naziemnej, ttumienia pragdu uptywu i zastosowania
filtrow linii zasilajacej.

3.8.1 Redukcja hatasu

Gdy urzadzenia peryferyjne i przemiennik wspétdzielg zasilanie jednego systemu,
zaktécenia z przemiennika mogg by¢ przenoszone na inne urzadzenia w tym
systemie przez linie energetyczne i skutkowac nieprawidtowym dziataniem lub
usterkami. W takim przypadku mozna podjaé nastepujace Srodki:
1) Zamontowa¢ wejsciowy filtr przeciwzakldceniowy na zacisku wejsciowym
przemiennika.
2) Zamontowac filtr zasilacza na zacisku wejsciowym zasilania urzadzenia, ktérego
dotyczy problem.
3) Uzy¢ transformatora izolujgcego, aby odizolowaé Sciezke przenoszenia szumdw
miedzy innymi urzadzeniami a przemiennikiem.
4) Poniewaz okablowanie urzadzen peryferyjnych i przemiennika czestotliwosci
stanowi obwdd, nieunikniony prad uptywu uziemienia falownika spowoduje
nieprawidtowe dziatanie sprzetu i / lub usterki. Odtaczenie pofaczenia uziemienia
sprzetu moze zapobiec btednemu dziataniu i / lub usterkom.
5) Wrazliwe urzadzenia i przewody sygnatowe nalezy zamontowa¢ jak najdalej od
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napedu.

6) Linie sygnatowe powinny posiada¢ warstwe ekranowang i by¢ solidnie
uziemione. Alternatywnie, kabel sygnatowy mozna umiescic w metalowych
kanatach, miedzy ktorymi odlegtos¢ nie powinna by¢ mniejsza niz 20 cm, i
powinien on by¢ mozliwie najdalej od napedu i jego urzadzen peryferyjnych oraz
kabli. Nigdy nie tworz linii sygnatowych réwnolegle do linii energetycznych ani nie
facz ich w wigzki.

7) Linie sygnatowe muszg krzyzowac sie prostopadle z liniami energetycznymi, jesli
to skrzyzowanie jest nieuniknione.

8) Kable silnikowe nalezy umiesci¢ w grubym ekranie ochronnym, takim jak rurki o
grubosci wiekszej niz 2 mm. Przewody zasilajgce mozna umiescic w metalowych
kanatach i dobrze uziemic¢ za pomocg ekranowanych kabli.

9) Nalezy uzy¢ 4-zytowych kabli silnikowych, z ktérych jeden jest uziemiony po
stronie przemiennika, a drugi jest podtaczony do obudowy silnika.

10) Zaciski wejsciowe i wyjsciowe napedu sg wyposazone odpowiednio w filtr
szumow radiowych i liniowy filtr szuméw. Na przyktad, dlawik ferrytowy w trybie
wspolnym moze ogranicza¢ szumy promieniowania linii energetycznych.

3.8.2 Uziemienie
Ponizszy rysunek przedstawia zalecang elektrode masowa:

Drive Drive Drive Drive Drive Drive
[
& &) S e 11 & T8
N ] \/M
£

Wykorzystaj w petni maksymalne standardowe rozmiary kabli uziemiajacych, aby
zmniejszy¢ impedancje systemu uziemienia;

Przewody uziemiajgce powinny by¢ jak najkrétsze;

Punkt uziemienia powinien znajdowac sie jak najblizej przemiennika.

Jeden przewdd 4-zytowego kabla silnika powinien by¢ uziemiony po stronie
przemiennika i podtgczony do zacisku uziemiajgcego silnika po drugiej stronie.
Lepszy efekt zostanie osiggniety, jesli silnik i naped zostang wyposazone w
dedykowane elektrody uziemiajace.

Gdy zaciski uziemiajgce rdéznych czesci systemu sg ze soba potgczone, prad
uptywowy zamienia sie w zrédto zakldcen, ktdre moga wptywaé na inne urzadzenia
w systemie, dlatego zaciski uziemiajace przemiennika i innych wrazliwych urzadzen
powinny by¢ oddzielone.

Kabel uziemiajacy nalezy trzymac z dala od wejscia i wyjscia sprzetu wrazliwego na
zaktécenia.
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3.8.3 Ttumienie pradu uptywu

Prad uptywu przeptywa przez kondensatory roztozone miedzy liniami i
uziemieniem po stronie wejsciowej i wyjsciowej przemiennika, a jego rozmiar jest
powigzany z pojemnoscig rozproszong kondensatora i czestotliwoscig nosng. Prad
uptywowy dzieli sie na prad uptywu do ziemi i prad uptywowy miedzy liniami.
Prad uptywowy nie tylko krazy wewnatrz uktadu napedowego, ale moze réwniez
wptywaé na inne urzadzenia poprzez petle uziemienia. Taki prad uptywowy moze
spowodowaé nieprawidtowe dziatanie RCD i innego sprzetu. Im wyzsza
czestotliwo$¢ nosna przemiennika, tym wiekszy bytby prad uptywu do ziemi. Im
dtuzsze kable silnika i im wieksze sg pojemnosci pasozytnicze, tym wiekszy bytby
prad uptywu do ziemi. Dlatego najbardziej bezposrednig i skuteczng metodg
tlumienia pradu uptywu do ziemi jest zmniejszenie czestotliwosci nosnej i
zminimalizowanie dtugosci kabli silnika.
Wyzsze harmoniczne pradu uptywu miedzy liniami, ktére przechodzg miedzy
kablami po stronie wyjsciowej przemiennika, przyspieszajg starzenie sie kabli i
mogy powodowal nieprawidtowe dziatanie innych urzadzen. Im wyzsza
czestotliwos$¢ nosna przemiennika, tym wiekszy bytby prad uptywu miedzy liniami.
Im dtuzsze kable silnika i wieksze pojemnosci pasozytnicze, tym wiekszy bytby
prad uptywu miedzy liniami. Dlatego najbardziej bezposrednig i skuteczng metoda
tlumienia pradu uptywu do ziemi jest zmniejszenie czestotliwosci nosnej i
zminimalizowanie dtugosci kabla silnika. Prad uptywowy miedzy liniami mozna
réwniez skutecznie sttumi¢, montujac dodatkowe dtawiki wyjsciowe.

3.8.4 Korzystanie z filtra zasilania

Poniewaz napedy pradu przemiennego mogag generowac silne zakidcenia i sg
réwniez wrazliwe na zakldcenia zewnetrzne, zalecane sg filtry zasilania. Zwrdc
szczegolng uwage na nastepujace instrukcje podczas uzytkowania:

Obudowa filtra musi by¢ solidnie uziemiona;

Przewody wejsciowe filtra nalezy trzymac jak najdalej od przewodow wyjsciowych,
aby unikng¢ wzajemnego sprzezenia;

Filtr powinien znajdowac sie jak najblizej strony napedu;

Filtr i naped muszg by¢ podtaczone do tej samej masy.
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Rozdziat 4: Obstuga i wyswietlanie

4.1 Wprowadzenie ustawien przy pomocy klawiatury:

Jako interfejs cztowiek-maszyna mozna modyfikowac parametry, monitorowac
stan pracy oraz uruchamia¢ lub zatrzymywac falownik za pomocg klawiatury. Jego
wyglad pokazano na ponizszym rysunku:

Loc/ FWD/
RUN TRIP REM REV

Symbol Nazwa Funkcja
Escape Wejscie lub wyjscie z menu poziomu 1.
Wejdz do interfejsow menu poziom po
ENT Enter poziomie i potwierdz ustawienia
parametrow

Zwiekszanie | Zwieksz dane lub kod funkcji

Zmniejszanie | Zmniejsz dane lub kod funkgcji

Wybierz wy$wietlane parametry po kolei w

stanie zatrzymania lub pracy i wybierz

cyfre, ktdra ma by¢é zmodyfikowana

podczas modyfikacji parametréw

Przeprowadz przetaczanie funkcji (np. Bieg

jog i szybkie przetaczanie

Zrédto lub kierunek polecenia) zgodnie z

ustawieniem F16.00

Uruchom falownik w trybie sterowania z

klawiatury

Zatrzymaj falownik, gdy jest w stanie

pracy i wykonaj operacje resetowania, gdy

znajduje sie w stanie btedu. Funkcje tego

klucza sg ograniczone w F16.01.

Ke Falownik zatrzyma sie swobodnie po
we@ y réwnoczesnym  nacisnieciu  przyciskdw
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4.1.2 Wskazniki klawiatury
Wskaznik Nazwa Znaczenie
ON : naped pracuje do tytu

Do przodu lub

FWD/REV OFF : naped pracuje do przodu
do tytu P
Flash : stan uspienia
Obstuga
klawiatury, ON : Sterowanie zaciskami
LOC/REM terminali  lub | OFF : Sterowanie z klawiatury
Stan zdalna Flash, kontrola komunikacji

(komunikacja)

ON : Stan pracy

RUN Stan pracy OFF Stan zatrzymany

Flash : W trakcie zatrzymywania
ON : Stan btedu

STOP Stan btedu OFF : Stan normalny

Flash : Stan ostrzegawczy

4.1.3 Cyfrowy wyswietlacz klawiatury

Klawiatura posiada pie¢ segmentow wyswietlaczy LED (cyfrowych), moze
wyswietla¢ zadang czestotliwosé, czestotliwos¢ wyjsciowq i inne parametry, dane
monitoringu oraz kod alarmu. Tabela 4-3 przedstawia znaczenie znakow
wyswietlanych na manipulatorze.

Wyswiet | Znaczen | Wyswiet | Znaczen | Wyswiet | Znaczen | Wyswiet | Znaczen
lacz ie lacz ie lacz ie lacz ie
o 0 A A : I 5 s
! 1 o b d J r T
c 2 r C e K E t
3 3 c c L L o u
o 4 fu] d n N 1 u
':. 5 E E ] n '_: y
o 6 F F o 0 - -
7 7 b G P p 2 8
o 8 H H o q
4 9 o] h - r
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4.1.4 Status wiadomosci
Po zakonczeniu niektdrych operacji pojawia sie monit. Znaki komunikatéw zachety
i ich znaczenie przedstawiono w tabeli 4-4.

Symbol . Symbol .
s Znaczenie S Znaczenie

podpowiedzi podpowiedzi

Svanat Identyfikacja
Err00~Err99 Rodzaj usterki yor parametrow

dzwiekowy .

silnika

A00~A99 Typ alarmu -END- Zapisz parametr

4.2 Przegladanie i modyfikowanie kodow funkcji
Klawiatura ST200 przyjmuje trzypoziomowe menu. Trzypoziomowe menu skiada

sie z grupy parametrow funkgji (poziom I), kodu funkcji (poziom II) i wartosci
ustawienia kodu funkcji (poziom III), jak pokazano na rysunku.

If there is a blinking digit,press

Status parameter Level-l menu . .
(default display) (Selecl the function code group) to modify the digit

SWltch menu FOO

1 | Return
| N3

§tatus parameter (Seleclthefunct\on -
d
‘ Entel

! code) Return
11 2 i En:er
| Next function code ® ® ®

|
I
| L |
I
X I Level-lll menu
””””””” (Set the value of \

the function code) To save the setting
Not to Save the setting

Objasnienie: W menu poziomu III, naci$nij klawisz ESC lub klawisz ENT, aby
powrdci¢ do menu poziomu II. Rdznica polega na tym, ze: jesli nie ma modyfikacji
w ustawieniu kodu funkgcji, naci$niecie ENT spowoduje automatycznie przeniesione
do nastepnego kodu funkgji; Jesli ustawienia kodu funkcji zostang zmodyfikowane,
wyswietli "-END-" przez 1 sekunde po nacisnieciu klawisza ENT i ponownie
wyswietli sie biezgce ustawienia kodu funkcji oraz zostanie automatycznie
przeniesiony do nastepnego kodu funkcji po nacisnieciu klawisza ENT jeszcze raz.
Nacisnij klawisz ESC, aby porzuci¢ biezgce zmiany parametréw i bezposrednio
powrdci¢ do biezagcego kodu funkcji na poziomie II.
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Przyktad zmiany wartosci F1-02 z 10 Hz na 15,00 Hz.

| 50. oo}—»\ F00. 0 ""-‘ Foo}} F01\ FOL. 00
I =
e

1) I
S Wy My .
\

FO1. 03 15. 0f 15. 00— 10. 00

71N AN 71N ZIN AN

W menu Poziomu III, jesli parametr nie ma migajacej cyfry, oznacza to, ze
parametru nie mozna modyfikowa¢. Mozliwe przyczyny to:

(1) Taki kod funkgiji jest tylko do odczytu, np. model przemiennika czestotliwosci,
faktycznie wykryty parametr i biezacy parametr zapisu.

(2) Taki kod funkcji nie moze by¢ modyfikowany w stanie pracy i moze byc
zmieniany tylko po zatrzymaniu silnika.

4.3 Przegladanie parametrow stanu

Istniejg parametry stanu zatrzymania i parametry stanu pracy. Falownik posiada 4
parametry statusu w stanie zatrzymania lub pracy. Mozesz nacisng¢ “>>" na
klawiaturze, aby wyswietli¢ parametry statusu. Wyswietlane parametry sg
okreslone przez wartosci F16.03 F16.06 (parametry stanu pracy 1 ~ 4), F16.07~
F16.10 (parametry stanu zatrzymania 1 4), wybrany zakres to grupa UQO.

4.4 Automatyczne dostrajanie silnika

Strojenie dziata tylko w trybie polecen klawiaturowych. Ustaw tryb strojenia
(stacjonarny lub obrotowy), naci$nij klawisz ENT, aby potwierdzi¢, klawiatura
wyswietli TUNE, a nastepnie nacisnij klawisz RUN, falownik bedzie napedzat silnik,
przyspieszat i zwalniat, zaswieci sie wskaznik pracy. Czas strojenia trwa okoto
dwdch minut i gdy na wyswietlaczu komunikat TUNE zniknie, oznacza to
zakonczenie procesu strojenia.

4.5 Ustawienie hasta

Falownik posiada funkcje ochrony hastem, ustawia sie hasto uzytkownika, gdy
F00.00 jest ustawione na warto$¢ niezerowa. Jedli przez pie¢ minut nie bedzie
aktywnosci obstugi klawiatury zostanie aktywowana ochrona hastem, a klawiatura
wyswietli ,-----". Nastepnie uzytkownik musi wprowadzi¢ poprawne hasto, aby
wejs¢ do zwyktego menu, w przeciwnym razie menu jest niedostepne.

Istniejg trzy sposoby wprowadzenia hasta uzytkownika:

Metoda 1: Ustaw parametr F00.00 na wartoS¢ niezerowg, a nastepnie nacisnij
klawisz ESC + ENT.

Metoda 2: Ustaw parametr F00.00 na wartoS¢ rézng od zera, a nastepnie nie
uzywaj klawiatury w ciggu pieciu minut.
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Metoda 3: Ustaw parametr F00.00 na warto$¢ niezerowa, nastepnie catkowicie
wytacz, a nastepnie wigcz zasilanie.

Jesli chcesz anulowac funkcje ochrony hastem, wystarczy wprowadzi¢ hasto i
ustawi¢ F00.00 na 0.

4.6 Blokada klawiatury

4.6.1 Blokada klawiatury

Ponizsze trzy metody natychmiastowo blokujg wszystkie lub cze$¢ przyciskow
klawiatury; patrz definicja kodu funkcji F16.02.

Metoda 1: Ustaw parametr F16.02 na warto$¢ niezerowa, a nastepnie nacisnij
klawisze ESC + ENT.

Metoda 2: Ustaw parametr F16.02 na warto$¢ rézng od zera, a nastepnie nie
uzywaj klawiatury w ciggu pieciu minut.

Metoda 3: Ustaw parametr F16.02 na warto$¢ niezerowa, nastepnie catkowicie
wytacz i wigcz zasilanie.

4.6.2 Odblokowanie klawiatury

Naciénij klawisze ESC + >>, aby odblokowac. Operacja odblokowania nie zmienia
wartosci F16.02, co oznacza, ze po spetnieniu warunkdw blokowania klawiatury,
klawiatura zostanie ponownie zablokowana. Jesli chcesz, aby panel sterowania nie
byt juz blokowany, po odblokowaniu F16.02 musi zmieni¢ wartos¢ na 0.

4.7 Menu skrotow
Tryb ustawien fabrycznych zostat zmieniony na tryb menu skrétéw (F00.01 =

1) w oprogramowaniu wersja powyzej V1.07, grupa 17 dotyczy parametrow
menu skrétow.

Réznica w wyswietlaniu miedzy menu skrétdw a menu podstawowym
znajduje sie w menu drugiego poziomu, zapoznaj sie ponizej ze szczegbtami
dotyczacymi roznic i metody przetgczania.

Tryb menu | Menu skrétow Podstawowe menu

FO01.01. FoLo}]

Wyswietl | ogratia yfra FO1.01. kod

roznice funkgi jest z punktem ) ,F01.01 I_<od_ funkcji jest
srédtowym, bez migania bez punktu zrédtowego i miga
1. Przyciénij “g lub 1. Przycisnij lub przetgcznik
L. dla przetacznika gora-dét w | gora-dét kolejno
Roznica kodzie funkcji F17 E
funkgji e 2. Przycisnij powrdt do menu
2. nie mozna wrdci¢ | pierwszego poziomu

do menu pierwszego poziomu

Metoda 1. Ustawienie F00.01
Przetacznik | = 0 na menu podstawowe
Metoda 2. Dtugie naciéniecie,

Metoda 1. Ustawienie F00.01 na menu
skrétow
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gdy wysSwietlane jest | Metoda 2. Dtugie naciéniecie,
menu  drugiego poziomu, | gdy wysSwietla sie menu drugiego

powoduje automatyczne | poziomu, powoduje  automatyczne
przetgczenie do menu | przetgczenie do menu skrotow
podstawowego

Jesli menu skrotdw nie wystarcza, uzytkownik moze zresetowa¢ menu skrotow w
oparciu o aktualny stan, patrz grupa F17, aby uzyskac szczegdtowe informacje.

Rozdziat 5: Lista parametrow

Grupa FOO ~ F17 to standardowe parametry funkcji. Grupa U0O to parametry
monitorowania stanu. Grupa UO1 to parametry zapisu btedéw.
Symbole w tabeli kodéw funkcji s opisane w nastepujacy sposob:
»A" 0znacza, ze wartos¢ tego parametru moze by¢ modyfikowana w stanie
zatrzymania i pracy przemiennika;
»x" 0znacza, ze wartos¢ tego parametru nie moze by¢ modyfikowana podczas
pracy przemiennika;
~O" oznacza, ze ten parametr jest wartoscig mierzong, ktdrej nie mozna
modyfikowac;
Domyslnie: wartos$¢ po przywrdceniu do domysinych ustawien fabrycznych.
Ani zmierzona warto$¢ parametru, ani zarejestrowana warto$¢ nie zostang
przywrdcone.
Zakres ustawien: zakres ustawien i wyswietlania parametrow
Grupy parametréow ST200 s3 wymienione ponizej:
Kategoria Grupa parametréw
Parametry systemu F00: Parametry systemu
FO1: Ustawianie czestotliwosci

F02: Sterowanie Start / Stop

FO3: Zwiekszanie / zmniejszanie
parametrow

F04: Wejscie cyfrowe

FO5: Wyjscie cyfrowe

F06: Wejscie analogowe i impulsowe

FO7: Wyjscie analogowe i impulsowe

FO8: Parametry silnika 1

F09: Parametry sterowania U / f silnika 1
F10: Parametry sterowania wektorowego

Podstawowe parametry

Zaciski wejsciowe i wyjsciowe

Parametry silnika i sterowania

silnika 1
Parametry ochrony F11: Parametry ochrony

F12: Multifunkcje i proste funkcja PLC
Parametry aplikacji F13: Procesy PID

F14: Czestotliwo$¢, amplituda, sprzezenie
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zwrotne , tryby uspienia, czas op6znienia
Parametry komunikacji F15: Parametry komunikacji
Klawisze i wyswietlanie F16: Klawisze i wySwietlanie parametréw
parametrow klawiatury klawiatury
Parametry wysSwietlania | F17: Parametry wyswietlania zdefiniowane
zdefiniowane przez uzytkownika | przez uzytkownika
U00: Monitorowanie statusu
Parametry monitorowania UO1 Protokot usterki , zapisane btedy
5.1 Standardowe parametry funkcji
) Att
Param. Parameter Name Setting Range Default r
Group F00: System Parameters
F00.00 setting of User 065535 0 x
Password
0: Display all parameters
1: Only display F00.00, F00.01
and user-defined parameters
F00.01 Display of Parameters F17.00~F17.29 1 X
2: Only display F00.00, F00.01,
and the parameters different
with factory default
0: All parameter programmable
F00.02 Parameter Protection 1: Only F00.02 and this 0 X
parameter programmable
0: G type (constant torque load)
F00.03 G/P type display 1: P type (variable torque load 0 X
e.g. fan and pump)
0: No operation
1: Restore all parameters to
factory default (excluding motor
parameters)
F00.04 Parameter Initialization | 2: Clear fault record 0 X
3: Back up current user
parameters
4: Restore user backup
parameters
0: No operation
1: Upload parameter
F00.05 Copy of Parameters 2 Dowpload parameter 0 X
(excluding motor parameters)
3: Download parameter
(including motor parameters)
Parameter 0:Editable via keypad and
FLlse editing mode RS485 0 %
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1:Editable via keypad
2:Editable via RS485
0: Voltage/Frequency (V/F)
F00.08 Motor 1 control mode c?ntrol 1 X
1:Sensor-less vector control 1
2: Sensor-less vector control 2
F00.09 DI7/HI input mode |- 2:2igital input terminal 7 0 x
1: Pulse input
Unit's place: AIl
0: Analog input
. 1: Digital input
F00.10 | AI1\AI2\AI3 input mode Decade: AL (same as AlL) 000 X
Hundreds place: AI3 (same as
All)
F00.11 Y2/HO input mode O Digital output terminal 2 0 y
1: Pulse output
Unit's place: Carrier mode
0: Fixed carrier
1: Random carrier
2: Derating of fixed carrier
3: Derating of random carrier
Decade: PWM modulation mode
F00.12 PWM optimization  |-0:-S€ven-segment mode 100 | x
1: Five-segment mode
2: Five-segment and seven-
segment automatic switchover
Hundreds place: over-
modulation adjustment
0: Disabled
1: Enabled
F00.13 |  Carrier frequency | 0.700~16.000kHz Model |
defined
F00.14 Upper carrier 0.700~16.000kHz 8.000kH |
frequency z
F00.15 Lower carrier 0.700~16.000kHz 2.000kH |
frequency z
F00.16 Output voltage 5.0~100.0% 100.0% X
0: Disabled
F00.17 AVR 1: Enabled 1 X
2: Disabled while in deceleration
F00.18 Fan control 0: Run at power-on - 1 x
1: Fan working during running
F00.19 Factory password 0~65535 0 X
Model
F00.20 Inverter rated power 0.2~710.0kwW defined ©)
Model
F00.21 Inverter rated voltage 60~660V defined ©)
F00.22 | Inverter rated current | 0.1~1500.0A rodel | o
efined
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. Model
F00.23 Software version 0.00~655.35 defined O
F00.24 Dealer password 0~65535 0 X
F00.25 | Setting operation time 0~65535h(0: Invalid) Oh X
Group F01: Frequency Command
0: Master frequency source
1: Auxiliary frequency source
2: Master +Auxiliary
Frequency source 3: Master - Auxiliary
UL selection 4: MAX{Master, Auxiliary } 0 x
5: MIN {Master, Auxiliary }
6: AI1*-( Master + Auxiliary)
7: AI2*-( Master +Auxiliary)
0:Master digital setting (F01.02)
1: keypad potentiometer
2: Analog input AIl
3: Communication
Master Frequenc 4: Multi-reference
FERIE Command %ourcg 5: PLC 0 X
6: Process PID output
7: X7/HI pulse input
8: A2
9: AI3
Fo1,02 | Digital Setting of Master | 4 4o pray 50.00Hz | &
Frequency
0: Auxiliary digital setting
(F01.04)
1: keypad potentiometer
2: Analog input AI1
- 3: Communication
F01.03 Auxiliary Frequency 4: Multi-reference 0 x
Command Source
5: PLC
6: Process PID output
7: X7/HI pulse input
8: Analog input AI2
9: Analog input AI3
F01.04 Digital setting of 0.00~Fmax 0.00Hz | A
auxiliary frequency
Range of auxiliary 0: Relative to  maximum
F01.05 F frequency 0 X
requency - -
1: Relative to master frequency
F01.06 Coeff of auxiliary | 4 o_150.0% 100.0% | A
frequency
F01.07 Jog frequency 0.00~Fmax 5.00Hz A
F01.08 Maximum frequency 20.00~600.00Hz 50.00Hz | x
Fdown~Fmax
F01.09 Upper limit frequency Lower limit frequency~ 50.00Hz | x
maximum
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frequency

F01.10 Lower limit frequency 0.00~Fup 0.00Hz X
Operation when 0: Run at lower limit frequency
FOL.11 command frequerjcy 1: _ Run at 0 Hz_ would be 0 %
’ lower than lower limit activated after the time delay set
frequency by F01.12
Fo1.12 | Lowerlimitfrequency | (4 ga00 0s 60.0s | x
running time
F01.13 | freduency compensation | 54600 ooHZ 50.00Hz | A
starting frequency
FO1.14 | reduency compensation | o 54 5g ooz 0.00Hz | A
per every 50Hz
Group F02: Start/Stop Control
0: Keypad control (LED off)
1: Terminal control (LED on)
APy Run command 2: Communication control (LED 0 x
blinking)
F02.01 Running direction 0: Forward 0 A
1: Reverse
F02.02 Forward/Reverse control | 0: Reverse/ Forward enabled 0 y
’ selection 1: Reverse disabled
Fo2.03 | Deadtimebetween 44 g500 o 0.0s | x
forward and reverse
Unit's place:
0: Start directly
1: Rotational speed tracking
restart
Decade:
0: Short circuit test not to
ground
F02.04 Start mode 1: Short circuit test to ground 000 %
before first running
2: Short circuit test to ground
before running every time
Hundreds place:
0: Tracking from OHz
1: Tracking from Max. frequency
F02.05 Start frequency 0.00~10.00Hz 0.00Hz X
Startup frequenc
F02.06 holg’in o gme Y 0.0~100.0s 00s | x
F02.07 | Startup DC braking 0.0~150.0% 0.0% | x
current
F02.08 | DC braking time at start | 0.0~100.0s 0.0s x
F02.09 Speed tracking current | 0.0~180.0% 100.0% | A
F02.10 | Sped tracking decel time | 0.0~10.0s 1.0s X
F02.11 | Sped tracking coefficient | 0.01~5.00 0.30 A
0: Ramp to stop
F02.12 Stop mode 1: Coast to stop 0 X
F02.13 | Initial frequency of stop | 0.01~50.00Hz 2.00Hz x
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DC braking

F02.14 | Stop DC braking current | 0.0~150.0% 0.0% X
Waiting time of stop DC
F02.15 9 braking P 0.0~30.0s 00s | x
F02.16 Stop DC braking time 0.0~30.0s 0.0s X
0: Disabled
. 1: Enabled
F02.17 Dynamic brake 2: Enabled at running 0 X
3: Enabled at deceleration
F02.18 Dynamic Brake 480~800V 700V | x
Voltage
F02.19 Brake use ratio 5.0~100.0% 100.0% x
. 0: No voltage output
F02.20 OHz output selection 1: Voltage output 0 X
F02.21 Restart after_power off | O: Valid_ 0 A
selection 1: Invalid
Fo2.22 | \Waitingtime ofrestart | o1 g 055 | A
after power off
Group F03: Accel/Decel Parameters
F03.00 Accel time 0 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.01 Decel time 0 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.02 Accel time 1 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.03 Decel time 1 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.04 Accel time 2 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.05 Decel time 2 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.06 Accel time 3 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.07 Decel time 3 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.08 Jog accel time 0.0~6000.0s 15.0s A
F03.09 Jog decel time 0.0~6000.0s 15.0s A
0: Linear Accel/Decel
F03.10 Accel/Decel curve 1: S-curve Accel/Decel 0 X
F03.11 S curve Time 0 0.0~6000.0s 0.0s X
. . 0: 0.1s
F03.12 | Unit of Accel/Decel time 1. 0.01s 0 X
Frequency switchover
point
F03.13 between acceleration 0.00~Fmax 0.00Hz x
time 1
and acceleration time 2
Frequency switchover
point
F03.14 between deceleration 0.00~Fmax 0.00Hz X
time 1
and deceleration time 2
F03.15 S curve Time 1 0.0~6000.0s 0.0s X
F03.16 S curve Time 2 0.0~6000.0s 0.0s x
F03.17 S curve Time 3 0.0~6000.0s 0.0s X

Group F04 Digital Input
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F04.00

Function of terminal DI1

: No function

F04.01

Function of terminal DI2

: Running forward (FWD)

F04.02

Function of terminal DI3

: Running reverse (REV)

F04.03

Function of terminal DI4

: Three-wire control

F04.04

Function of terminal DI5

: JOG forward

F04.05

Function of terminal DI6

: JOG reverse

F04.06

Function of terminal DI7

: Coast to stop

F04.07

Function of terminal AIl

: Fault reset (RESET)

F04.08

Function of terminal AI2

: Running suspended

o|olo|o|o|RHIN|N|~

XX [X|X|X[X|X[X]|X

F04.09

Function of terminal AI3

OO NO(UNARWIN|=|O

: External fault input

10: Terminal UP

11: Terminal DOWN

12: UP/DOWN (including A/v
key) adjustment clear

13: Multi-step frequency
terminal 1

14: Multi-step frequency
terminal 2

15: Multi-step frequency
terminal 3

16: Multi-step frequency
terminal 4

17: Accel/Decel time
determinant 1

18: Accel/Decel time
determinant 2

19: Accel/Decel disabled(ramp
stop not inclusive)

20: Switch to auxiliary speed
Setting

21: PLC status reset

22: Simple PLC paused

23: PID paused

24: PID adjustment direction

25: PID integration paused

26: PID parameter switch

27: Swing frequency
pause(output the current
frequency)
28: Swing frequency
reset(output the central
frequency)

29: Run command switched to
keypad control

30: Run command switched to
terminal control

31: Run command switched to
communication control

32: Count input

33: Count clear
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34: Length count
35: Length clear
36: DC brake input command at
Stop
37: Speed/torgue control switch
38~99:reserved
Filtering time of digital
F04.10 input terminal DI1~—AI3 0.000~1.000s 0.010s
Fo.11 | Deleytime ofterminal ) 4 300.05 0.0s
Foq.12 | Delaytime ofterminal - 4 300,05 0.0s
DI5, D14, DI3, DI2, DI1
. . 0: Positive logic(Terminals are
F04.13 p;?;?é?ﬁ;g;;ve?;g | onatOV/off at 24v) 00000
1: Negative Logic (Terminals are
off at 0V/on at 24V)
. AI3, AI2, A1, DI7, DI6
F04.14 p;?;?;?:égg\;’ﬁ;c 0: Positive logic 00000
1: Negative Logic
0: Two-wire mode 1
. 1: Two-wire mode 2
Fo4.15 |  FWD/REVterminal 75 = oo wire mode 1 0
control mode -
3: Three-wire mode 2
4: Pulse run brake
Unit's place: action when stop
0: Clear
1: Holding
Terminal UP/DOWN glegelade: action on power loss
F04.16 frequency adjustment . iear 000
control 1: Holding
Hundreds place: integral
function
0: No integral function
1: Integral function enabled
Terminal UP/DOWN 1.00Hz/
F04.17 frequency change step | 0.00~50.00Hz 0.00:Disabled iOOms
size
F04.18 Terminal action selection | 0: Level effective 0
’ when power on 1: Edge trigger +Level effective
Group FO5 Digital Output
F05.00 Y1 output function 0: No output 1
Y2 output 1: Drive is running
RUBUL function(extension) 2: Fault output 3
F05.02 | Relay 1 output function | 3: Frequency-level detection 2
FDT1 output
F05.03 Relay 2 output 4: Frequency-level detection 11
' function(extension) FDT2 output
5: Drive in OHz running 1(no
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output at stop)
6: Drive in OHz running 2(output

at stop)
7:  Upper limit frequency
attained
8: Lower limit frequency
attained

9: Frequency attained

10: Inverter is ready to work
11: Drive (motor) overloaded
alarm

12: Inverter overheat warning
13: Current running time
attained

14: Accumulative power-on time
attained

15: Consecutive running time
attained

16: PLC cycle completed

17: Set count value attained

18: Designated count value
attained

19: Length attained

20: Under load alarm

21: Brake output

time

22:DI1

23:DI2(no input on free stop

terminal)
F05.04 Y1 output delay time 0.0~6000.0s 0.0s A
F05.05 Y2 output delay 0.0~6000.0s 00s | A

time(extension)
F05.06 R1 output delay time 0.0~6000.0s 0.0s A
F05.07 R2 output delay 0.0~6000.0s 00s | A
time(extension)

Unit's place: Y1

0: Positive logic

1: Negative logic

Enabled state of digital | Decade: Y2(extension)

R output Hundreds place: Relay 1 output 0000 x

(same as unit's place)

Thousands place: Relay 2 output

(extension)
Fos.09 |  Detectionwidthof 1 4 5555 oonz 5.00Hz | x

frequency attained

F05.10 FDT1 upper bound 0.00~Fmax 30.00Hz | x
F05.11 FDT1 lower bound 0.00~Fmax 30.00Hz | x
F05.12 FDT2 upper bound 0.00~Fmax 30.00Hz | x
F05.13 FDT2 lower bound 0.00~Fmax 30.00Hz | x
Fo5.14 | Consecutiverunning | g 5 g000.0Min 0.0:Disabled 0.0Min | x
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Accumulative power-on

F05.15 - . 0~65535h 0:Disabled Oh X
time setting
F05.16 Accugfnﬂfts"éﬁti;“g””'”g 0~65535h 0:Disabled oh | x
F05.17 Brake control selection 0: Disabled 0 x
1: Enabled
F05.18 | Brake opened frequency | Closed frequency ~30.00Hz 2.50Hz X
F05.19 Brake opened current 0.0~200.0% 0.0% A
F05.20 | Brake open waiting time | 0.00~10.00s 0.00s X
Fos.21 |  Droke open operating | g 610,005 0505 | x
F05.22 Brake closed frequency | 0.00Hz~opened frequency 2.00Hz X
F05.23 | Brake close waiting time | 0.00~10.00s 0.00s X
Fo5.24 | Brake C'Otf;gperat'”g 0.00~10.00s 0.00s | x
Group FO6 Analog and Pulse Input
F06.00 Minimum input of curve | 0.0%~input of inflection pointl 0.0% A
All of curve All
Set value corresponding
F06.01 to minimum input of -100.0~100.0% 0.0% A
curve AIl
Input of inflection point Minimum input of curve AI1~
F06.02 1 of curve Al Input of inflection point 2 of | 100.0% | A
curve AIl
Set value corresponding
F06.03 to input of inflection -100.0~100.0% 100.0% | A
point 1 of curve All
Input of inflection point Input of inflection point 1 of
F06.04 curve AI1~Maximum input of 100.0% | A
2 of curve AIl
curve AIl
Set value corresponding
F06.05 to input of inflection -100.0~100.0% 100.0% | A
point 2 of curve AIl
Maximum input of curve | Input of inflection point 2 of
F06.06 AlL curve AI1~100.0% 100.0% | A
Set value corresponding
F06.07 to maximum input of -100.0~100.0% 100.0% | A
curve AIl
F06.08 Minimum input of curve | 0.0%~input of inflection pointl 0.0% A
AI2 of curve AI2
Set value corresponding
F06.09 to minimum input of -100.0~100.0% 0.0% A
curve AI2
Input of inflection point Minimum i.nput .Of cur\{e ALL~
F06.10 1 of curve AI2 Input of inflection point 2 of | 100.0% | A
curve AI2
Set value corresponding
F06.11 to input of inflection -100.0~100.0% 100.0% | A
point 1 of curve AI2
F06.12 | Input of inflection point | Input of inflection point 1 of | 100.0% | A
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2 of curve AI2 curve AI2 ~ Maximum input of
curve AI2
Set value corresponding
F06.13 to input of inflection -100.0~100.0% 100.0%
point 2 of curve AI2
Maximum input of curve | Input of inflection point A of
F06.14 AL curve AI2~100.0% 100.0%
Set value corresponding
F06.15 to maximum input of -100.0~100.0% 100.0%
curve AI2
Minimum input of curve | 0.0%~input of inflection pointl o
F06.16 AI3 of curve AT3 0.0%
Set value corresponding
F06.17 to minimum input of -100.0~100.0% -100.0%
curve AI3
. . : Minimum input of curve AI3~
F06.18 Inputl cz)fflzlfjlre\«l:élcz\rll3p0|nt Input of inflection point 2 of 25.0%
curve AI3
Set value corresponding
F06.19 to input of inflection -100.0~100.0% -50.0%
point 1 of curve AI3
- . : Input of inflection point 1 of
F06.20 Inputzc;fflgzlfvc:c;rlgpmnt curve AI3~Maximum input of 75.0%
curve AI3
Set value corresponding
F06.21 to input of inflection -100.0~100.0% 50.0%
point 2 of curve AI3
Maximum input of curve | Input of inflection point A of
F06.22 AI3 curve AI3~100.0% 100.0%
Set value corresponding
F06.23 to maximum input of -100.0~100.0% 100.0%
curve AI3
Minimum input of curve | 0.0~Maximum input of curve o
e keypad potentiometer keypad potentiometer 0.1%
Set value corresponding
to minimum input of ) . o
F06.25 curve keypad 100.0~100.0% 0.0%
potentiometer
Maximum input of curve | Minimum input of curve keypad o
Ul keypad potentiometer potentiometer~100.0 99.9%
Set value corresponding
to maximum input of ) . o
F06.27 curve keypad 100.0~100.0% 100.0%
potentiometer
Fos.28 | ATHterminalfitering | g.000-10.000s 0.100s
Fo.29 | AT2terminalfitering | g 090-10.000 0.100s
AI3 terminal filtering .
F06.30 time(extension) 0.000~10.000s 0.100s
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Foe.31 | Keypad potentiometer | 4 504 10 0ogs 0.100s | A
filtering time
F06.32 Minimum input of curve | 0.00 kHz~Maximum input of 0.00kHz | A
HI curve HI
Set value corresponding
F06.33 to minimum input of -100.0~100.0% 0.0% A
curve HI
Maximum input of curve | Minimum input of curve HI~ 50.00kH
llokes HI 100.00kHz z A
Set value corresponding
F06.35 to maximum input of -100.0~100.0% 100.0% | A
curve HI
F06.36 | HI terminal filtering time | 0.000~10.000s 0.100s A
Group FO7 Analog and Pulse Output
F07.00 AO1 output function 0: No output 1 X
F07.01 AO2 output function 1: Output frequency 2 X
2: Command frequency
3: Output current
4: Output voltage
5: Output power
6: Bus voltage
7: +10V
Y2/HO output function 8: keypad potentiometer
FO7.02 1 " (Whenused as HO) | 9:AIL L x
10:AI2
11:AI3
12:HI
13: Output torque
14:A0 communication given 1
15:A0 communication given 2
F07.03 AO1 offset -100.0~100.0% 0.0% A
F07.04 AO1 gain -2.000~2.000 1.000 A
F07.05 AO1 filtering time 0.000~10.000s 0.000s A
F07.06 AO2 offset -100.0~100.0% 0.00% A
F07.07 AO2 gain -2.000~2.000 1.000 A
F07.08 AO?2 filtering time 0.000~10.000s 0.000s A
F07.09 HO maximum output 0.01~100.00kHz 50.00kH A
pulse frequency z
F07.10 | HO output filtering time | 0.000~10.000s 0.010s A
Group FO8 Parameters of Motor 1
F08.01 | Power rating of motor 1 | 0.1~1000.0kW quel X
defined
F08.02 Rated voltage of motor | o ooy Model x
1 defined
F08.03 | Rated current of motor 1 | 0.1~1500.0A dhodel | x
efined
F08.04 Rated frequency of 20.00~Fmax quel o
motor 1 defined
F08.05 | Rated speed of motor 1 | 1~30000 Model x
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defined

Stator resistance R1 of

Model

(vV2)

F08.08 async motor 1 0.001~65.535Q defined
F08.09 Rotor resistance R2 of 0.001~65.535Q quel
async motor 1 defined
Leakage inductance L1 - Model
F08.10 of async motor 1 0.001~65.535mH defined
F08.11 Mutual inductance L2 of 0.1~6553.5mH quel
asynchronous motor 1 defined
No-load current of Model
A2 async motor 1 0.1~-1500.0A defined
Fog.13 | held weakening coeff 1 | g5 1099 87%
of async motor 1
Field weakening coeff 2 - o
F08.14 of async motor 1 0.0~100.0 75%
Fog.15 | eld weakening coeff3 | g o 1099 70%
of async motor 1
0: No autotuning
1: Static autotuning of async
F08.30 Autotuning of motor 1 motor 0
2: Rotary autotuning of async
motor
Group F09 V/f Control Parameters of Motor 1
0: Linear V/f
1: Multi-stage V/f
2: 1.2nd power V/F
3: 1.4th power V/F
4: 1.6th power V/F
5: 1.8th power V/F
. 6: 2.0nd power V/F
F09.00 V/f curve setting 7: V/F complete separation 0
8: V/F half separation
9: 1.2 power inverse curve V/F
10: 1.4 power inverse curve V/F
11: 1.6 power inverse curve V/F
12: 1.8 power inverse curve V/F
13: 2.0 power inverse curve V/F
0/— 0, 0, T
F09.01 Torque boost 0.0%-30.0% 0.0% (fixed 0.0%
torque boost)
Fo9.02 | Cutofffrequency of 1 5q poay 50.00Hz
torque boost
F09.03 Multi-point V/F 0.00~F09.05 0.00Hz
frequency 1(F1)
F09.04 M“'t"po'”t(\\/’g voltage 1 | o _100.0 0.0%
F09.05 Multi-point V/F F09.03~F09.05 5.00Hz
frequency 2(F2)
F09.06 | Multi-point V/Fvoltage 2 | 4 o100 9 14.0%
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F09.07 Multi-point V/F F09.05~F09.09 25.00Hz | A
frequency 3(F3)
F09.08 M“'t"p"'”t(\\/’é; voltage 3 | 4 5—100.0 50.0% | A
Multi-point V/F .
F09.09 frequency 4(F4) F09.07~rated motor frequency 50.00Hz | A
F09.10 M“'t"p"'”t(\\/"/g voltage 4 | 401000  Ue=100.0% 100.0% | A
F09.11 Zé Fslip compensation | ¢,0~300.0% 80.0% | A
Fo9.12 |  Statorvoltagedrop | g5 509 gop 100.0% | A
compensation gain
F09.13 Excitation boost gain 0.0~200.0% 100.0% | A
F09.14 Oscillation Suppression 0.0~300.0% 100.0% | A
0: Digital setting (F09.16)
1:keypad potentiometer
2: All
3: Multi-reference
F09.15 Voltage source for V/F | 4: Pulse setting ( DI7/HI ) 0 y
separation 5: PID
6: AI2
7: AI3
Note: 100.0% to rated motor
voltage
Voltage digital setting for | 0.0 ~ 100.0 (100.0% to rated o
Al V/F separation motor voltage) 0.0% | &
0.0~6000.0s
- Note: It indicates the time for
F09.17 V°'tag‘:£'s:rat'trigi Of VIF | the 01s | A
P voltage rising from 0 V to rated
Motor voltage.
Group F10 Vector Control Parameters of Motor 1
0: speed control
F10.00 Speed/torque control 1: torque control 0 X
F10.01 ASR low-speed 0.0~100.0 150 | &
proportional gain Kp1l
ASR low-speed _
F10.02 integration time Til 0.001~30.000s 0.050s | A
F10.03 ASR switching 0.00~F10.06 5.00Hz | &
frequency 1
F10.04 ASR high-speed 1~100.0 100 | &
proportional gain Kp2
F10.05 | . ASRhigh-speed 0.001~30.000s 0.100s | A
integration time Ti2
F10.06 ASR switching F10.03~Fmax 10.00Hz | A
frequency 2
F10.07 | ASR input filtering time | 0.0~500.0ms 3.0ms A
F10.08 | ASR output filtering time | 0.0~500.0ms 0.0ms A
F10.09 | Vector control slip gain 50~200% 100% A
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Digital setting of torque
F10.10 upper limit in speed 80.0~200.0% 165.0%
control mode
F10.11 | Excitation adjustment | (54 44 g9 0.20
proportional gain Kp1
F10.12 Exf:‘ttféﬁglatfﬁésﬁr}‘fnt 0.0~3000.0ms 0.0: no integral | 10.0ms
F10.13 | _lorqueadjustment | 4 46 09 0.20
proportional gain Kp2
F10.14 T_orque adjustm_ent Q.O ~ 3000.0ms 0.0: no 10.0ms
integral time Ti2 integral
F10.15 Excitation gain 50.0~200.0% 100%
coefficient
0: Set by F10.17
1:Keypad potentiometer
. 2: All
F016 | e orale control | 2 A2 0
4. AI3
5: Pulse setting ( DI7/HI )
6: Communication setting
F10.17 | Digital setting of torque | -200.0~200.0% 150.0%
Forward speed Max.
F10.18 value under torque 0.00~Fmax 50.00Hz
control
Reverse speed Max.
F10.19 value under torque 0.00~ Fmax 50.00Hz
control
F10.20 Set torque accel time 0.0~6000.0s 0.0s
F10.21 Set torque decel time 0.0~6000.0s 0.0s
F10.22 | Staticfriction torque | o4 100 0o 5.00%
compensation
F10.23 | Static friction frequency | ¢ g4 50 goH; 1.00Hz
range
F10.24 | Sliding friction torque | 5100 go, 1.0%
compensation
F10.25 Rotary inertia 50.0~200.0% 100.0%
compensation coeff
0: Digital setting
1:Keypad potentiometer
Max Frequency source 2:All
A under torque control 3:AI2 0
4:AI3
5: Pulse setting ( DI7/HI )
Group F11 Protection Parameters
0: Overcurrent stall disabled
F11.00 | Overcurrent stall control | 1: Overcurrent stall mode 1 2
2: Overcurrent stall mode 2
F11.01 Overcurrent stall 100.0~200.0% 150.0%
protection current
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F11.02

Frequency decreasing
time(overcurrent stall in
constant speed
operation)

0.0~6000.0s (mode 1 valid)

5.0s

F11.03

Overcurrent stall mode 2
proportion coefficient

0.0~100.0%

3.0%

F11.04

Current limit mode 2
integral time

0.00 ~ 10.00s
invalid)

(0.00: integral

1.00s

F11.05

Overvoltage stall control

0: Overvoltage stall disabled

1: Overvoltage stall mode 1

2: Overvoltage stall mode 2

F11.06

Overvoltage stall
voltage

600~800V

730V

F11.07

Overvoltage stall
mode 2 proportion
coefficient

0.0~100.0%

50.0%

F11.08

Overvoltage stall
mode 2 frequency limit

0.00~50.00Hz

5.00Hz

F11.10

Protection action 1

Unit's place:
(Err07)

Bus undervoltage

0: Fault reported and coast to
stop

1: Stop according to the stop
mode

2: Fault reported but continue to
run

3: Fault protection disabled

Ten's digit :Power input phase
Loss (Err09)(Same as unit's
place )

Hundred's digit :Power output
phase loss(Err10)(Same as unit's
place )

Thousand's digit:Motor overload
(Erri1)(Same as unit's place )

Ten thousand's digit:Inverter
overload(Err11)(Same as unit's
place )

03330

F11.11

Protection action 2

Unit's place: External equipment
fault (Errl3)

0: Fault reported and coast to
stop

1: Stop according to the stop
mode

2: Fault reported but continue to
run

3: Fault protection disabled

Ten's digit: EEPROM read/write
fault (Err15) (Same as unit's
place)

00000
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Hundred's digit: Communication
overtime error (Err18) (Same as
unit's place)

Thousand's digit: PID feedback
loss (Err19) (Same as unit's
place)

Ten thousand's digit: Continuous
running time reached (Err20)
(Same as unit's place)

Unit's place: Module
temperature detection
disconnection (Err24)

0: Fault reported and coast to
stop

1: Stop according to the stop
mode

F11.12 Protection action 3 2: Fault reported but continue to 00030
run
3: Fault protection disabled
Ten's digit: Load becoming 0
(Err25) (Same as unit's place)
Hundred's digit: reserved
Thousand's digit: reserved
Ten thousand's digit: reserved
0: Current running frequency
Frequency selection for ;: [S:et frequency —
F11.14 continuing to run upon - TTEqUENcy upper I_|m_|t 1
fault 3: Frequency lower limit
4: Backup frequency upon
Abnormality
Backup frequency upon
F11.15 ;’bnofmanfyy PO | 0,00~Fmax 0.00Hz
F11.17 Motor overload 30.0~300.0 60.0
protection time
Unit's place: detection option:
0: Always detect
1: Detect at constant speed only
Ten's digit : compared object
F11.18 Overload alarm 0: Rated current of motor 000
1: Rated current of drive
Hundred's digit: report fault
0: no report
1: report
F11.19 | Overload alarm 20.0~200.0% 130.0%
threshold
Overload alarm
F11.20 activated time that 0.1~60.0s 5.0s
exceeding threshold
Inverter overheat Model
F11.21 warning threshold 50~overheat Temperature defined
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Detection current of

F11.22 5.0~100.0% 20.0%
power loss
F11.23 | Detection time of power | 4 ;60,05 5.0s
Action selection at 0: Disabled
F11.24 instantaneous power 1: Speed slow down 0
failure 2: Bus voltage constant control
Decel time at
F11.25 instantaneous power 0.0~6000.0s 5.0s
failure
. - 0: Disabled
F11.26 Rapid current limit 1: Enabled 0
F11.27 Times of automatic 0~20 0
reset
Fi1.0¢ | [ntervalofautomatic | g4 449 g 1.0s
reset
DO terminal action 0: Not act
A2 during fault auto reset | 1: Act 0
Instantaneous power o o
F11.30 off bus voltage 60.0% ~Recovery voltage 80.0%
F11,31 | [nstantaneous power off | po o ot yoltage~100.0% 85.0%
recovery voltage
Instantaneous power off .
F11.32 voltage detection time 0.01~10.00s 0.10s
F11.33 I”Sta”ta”e‘l’(f power off | 5 1100.0% 40.0%
Instantaneous power off | 0.00 ~ 10.00s ( 0.00 :
A integration time Ti Integration invalid) 0.10s
0: Disabled
F11.35 Motor temperature 1: PT100 0
sensor type
2: PT1000
Motor temperature 0: Disabled
F11.36 sensor current source 1: AO1 0
port 2: AO2
0: Disabled
1: All
F11.37 Motor_temperature 0
sensor input channels 2: AI2
3: AI3
Motor temperature 90N o
AL warning action threshold 0~-200°C 20°C
Motor temperature
F11.39 protection action 0~200°C 110°C
threshold
Group F12: Multi-Reference and Simple PLC Function
F12.00 Reference 0 -100.0~100.0% 0.0%
F12.01 Reference 1 -100.0~100.0% 0.0%
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F12.02

Reference 2

-100.0~100.0%

0.0%

F12.03

Reference 3

-100.0~100.0%

0.0%

F12.04

Reference 4

-100.0~100.0%

0.0%

F12.05

Reference 5

-100.0~100.0%

0.0%

F12.06

Reference 6

-100.0~100.0%

0.0%

F12.07

Reference 7

-100.0~100.0%

0.0%

F12.08

Reference 8

-100.0~100.0%

0.0%

F12.09

Reference 9

-100.0~100.0%

0.0%

F12.10

Reference 10

-100.0~100.0%

0.0%

F12.11

Reference 11

-100.0~100.0%

0.0%

F12.12

Reference 12

-100.0~100.0%

0.0%

F12.13

Reference 13

-100.0~100.0%

0.0%

F12.14

Reference 14

-100.0~100.0%

0.0%

F12.15

Reference 15

-100.0~100.0%

0.0%

> (DD D> > D> D> > (D> > D>

F12.16

Reference 0 source

0: Digital setting (F12.00)

1:keypad potentiometer

2: All

3: Process PID output

4: X7/HI pulse input

5: AI2

6: AI3

F12.17

Running mode of simple
PLC

Unit's place: PLC running mode

0: Stop after a single cycle

1: Continue to run with the last
frequency after a single cycle

2: Repeat cycles

Decade: started mode

0: Continue to run from the step
of stop (or fault)

1: Run from the first step “muilti-
step frequency 0”

2: Run from the eighth step
“multi-step frequency 8"

3: Run from the fifteenth step
“multi-step frequency 15"

Hundreds place:power loss
memory

0: Memory disabled on power
loss

1: Memory enabled on power
loss

Thousands place: unit of simple
PLC running time

0: Second (s)

1: Hour (hr)

0000

F12.18

Running time of step 0

0.0~6000.0s(h)

0.0s(h)

F12.19

Running time of step 1

0.0~6000.0s(h)

0.0s(h)

F12.20

Running time of step 2

0.0~6000.0s(h)

0.0s(h)

>|>|>
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F12.21 Running time of step 3 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.22 Running time of step 4 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.23 Running time of step 5 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.24 | Running time of step 6 | 0.0~6000.0s(h) 0.0s(th) | A
F12.25 Running time of step 7 | 0.0~6000.0s(h) 0.0s(th) | A
F12.26 Running time of step 8 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.27 Running time of step 9 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.28 | Running time of step 10 | 0.0~6000.0s(h) 0.0s(h) | A
F12.29 | Running time of step 11 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.30 | Running time of step 12 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.31 | Running time of step 13 | 0.0~6000.0s(h) 0.0s(th) | A
F12.32 | Running time of step 14 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
F12.33 | Running time of step 15 | 0.0~6000.0s(h) 0.0sth) | A
Acceleration/deceleration
F12.34 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 0
Acceleration/deceleration
F12.35 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 1
Acceleration/deceleration
F12.36 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 2
Acceleration/deceleration
F12.37 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 3
Acceleration/deceleration
F12.38 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 4
Acceleration/deceleration
F12.39 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 5
Acceleration/deceleration
F12.40 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 6
Acceleration/deceleration
F12.41 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 7
Acceleration/deceleration
F12.42 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 8
Acceleration/deceleration
F12.43 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 9
Acceleration/deceleration
F12.44 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 10
Acceleration/deceleration
F12.45 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 11
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Acceleration/deceleration
F12.46 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 12
Acceleration/deceleration
F12.47 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 13
Acceleration/deceleration
F12.48 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 14
Acceleration/deceleration
F12.49 time of simple PLC 0~3 0 A
reference 15
Group F13 Process PID
0: F13.01 digital setting
1:keypad potentiometer
2: AIl
. 3: Communication
FIALY PID setting 4: Multi-Reference 0 X
5: DI7/HI pulse input
6: AI2
7: AI3(extension)
F13.01 PID digital setting 0.0~100.0% 50.0% A
0: AIl
1: AI2
2: Communication
3: AI1+AI2
F13.02 PID feedback 4: AI1-AI2 0 X
5: Max{Al1l, AI2}
6: Min{Al1, AI2}
7: DI7/HI pulse input
8: AI3
F13.03 | PIDgivenfeedback | o4 go00.0 1000 | A
range
F13.04 | PID action direction |2 Forward action 0 x
1: Reverse action
Fi3.05 | ritering ime of PID | 4 54010.000s 0.000s | A
setting
F13.06 | Fitering ime of PID | 4 506 10,0005 0.000s | &
feedback
F13.07 | Fitering ime of PID | ¢ 55910 000s 0.000s | A
output
F13.08 Proportional gain Kpl 0.0~100.0 1.0 A
F13.09 Integration time Til 0.01~10.00s 0.10s A
F13.10 Differential time Td1 0.000~10.000s 0.000s A
F13.11 Proportional gain Kp2 0.0~100.0 1.0 A
F13.12 Integration time Ti2 0.01~10.00s 0.10s A
F13.13 Differential time Td2 0.000~10.000s 0.000s A
F13.14 PID parameter switch 0: No switch, determined by 0 X
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parameters Kp1, Til and Td1

1: Auto switch on the basis of
input offset

2: Switched by terminal

PID parameter

F13.15 switchover 0.0~100.0% 20.0%
deviation 1
PID parameter
F13.16 switchover 0.0~100.0% 80.0%
deviation 2
F13.17 PID offset limit 0.0~100.0% 0.0%
Unit's digit (Whether to stop
integral operation when the
output reaches the limit)
. 0: Continue integral operation
F13.18 PID integral property 1 Stop integral operation 00
Ten's digit (Integral separated)
0: Invalid
1: Valid
F13.19 PID differential limit 0.0~100.0% 0.5%
F13.20 PID initial value 0.0~100.0% 0.0%
F13.21 | Holdingtime of PID | o 56400, 0s 0.0s
initial value
PID output frequency lower
imit~ 0, 0,
F13.22 PID output frequency limit~100.0% (109.0 %o 100.0%
upper limit corresponds to maximum
frequency )
— 0/ ~
F13.23 PID output freguency 100.0_ /u_ PID output frequency 0.0%
lower limit lower limit
Detection value of 0.0~100.0% o
FE2S PID feedback loss 0.0%: Not judging feedback loss 0.0%
Detection time of
F13.25 PID feedback loss 0.0~30.0s 1.0s
- 0: No PID operation at stop
F13.26 PID operation at stop 1: PID operation at stop 0
Group F14: Swing Frequency, Fixed Length , Wakeup and Count
0: Relative to the setting
F14.00 Swing frequency setting | Frequency 0
’ mode 1: Relative to the maximum
Frequency
0.0~100.0% (relative to the
F14.01 Swing frgquency setting _ 0.0%
amplitude frequency, 0.0 swing frequency
amplitude invalid)
F14.02 Jump frequency 0.0~50.0% 0.0%
amplitude
F4,03 | Rising Timeof Swing | ¢ 5 ga00 os 5.0
frequency
F14.04 | Dropping Time of Swing | 0.0~6000.0s 5.0s
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frequency

F14.05 Set length 0m~65535m 1000m X
Number of pulses per
F14.06 ey P 0.1~6553.5 1000 | x
Command when the 0: Not stop
R length attained 1: Stop 0 *
F14.08 Set count value 1~65535 1000 X
F14.09 | Designated count value | 1~65535 1000 X
F14.10 Wakeup frequency E:q;r;ant frequency (F14.12)~ 0.00Hz A
F14.11 | Wakeup delay time 0.0~6000.0s 0.0s A
F14.12 | Dormant frequency 0.00~Wakeup frequency 0.00Hz A
F14.13 | Dormant delay time 0.0~6000.0s 0.0s A
F14.14 | Wake up mode selection 0: Frequency 0 X
1. Pressure
Dormancy mode 0: Frequency
s selection 1: Pressure 0 %
0: All
F14.16 | Voltage feedback source 1. AI2 . 0 x
2: DI7/HI pulse input
3: AI3
F14.17 Wake up pressure 0.0%~Dormancy pressure 10.0% A
F14.18 Dormancy pressure Wake up pressure~100.0% 50.0% A
Group F15: Communication Parameters
0: 4800bps
1: 9600bps
2: 19200bps
F15.00 Baud rate 3. 38400bps 1 X
4: 57600bps
5: 115200bps
No check, data format (1-8-N-2)
for RTU
1: Even parity check, data
format (1-8-E-1) for RTU
S Data format 2: Odd Parity check, data format 0 %
(1-8-0-1) for RTU
3: No check, data format(1-8-N-
1) for RTU
F15.02 Local address 1~247 0: Broadcast address 1 X
F15.03 | Communication timeout | 0.0~60.0s 0.0s X
F15.04 Response time delay 0~200ms 1ms X
F15.05 Mast_er-s_lave 0:The inverter is the slave 0 y
Communication Mode 1:The inverter is the master
The Master 0: Set frequency
F15.06 Communication I 0 X
Sending Data 1: Current running frequency
Message return when | 0: No return 1 A
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F15.07 | communication error 1: Return
F1508 | U aroup retum value 0: Positive and negative 0
. r return v
group rew ! 1: Absolute value
Group F16 Keys and Display of Keypad Parameters
0: No function
1: Jog
. 2: Forward/reverse switchover
F16.00 MF.K key setting 3: Run command sources shifted L
(operation  panel/  terminal/
communication)
0: STOP/RST key valid only
F16.01 Function of STOP/RESET | when under keypad control 1
’ key 1: STOP/RST key valid under
any run command source
0: Not locked
1: Full locked
2: Keys full locked other than
RUN,
F16.02 Keys locked option STOP/RST 0
3: Keys full locked other than
STOP/RST
4: Keys full locked other
than >>
LED displayed - -
F16.03 | parameters setting 1 on (L)JOOQgSorrespond U00.00 0
running status )
LED displayed - _
F16.04 | parameters setting 2 on SOOQgggorrespond U00.00 6
running status )
LED displayed . .
F16.05 | parameters setting 3 on 8009gécorrespond U00.00 3
running status 99)
LED displayed . .
F16.06 | parameters setting 4 on 8009ggcorrespond U00.00 2
running status -99)
LED displayed - -
F16.07 | parameters setting 1 on 8009§gcorrespond U00.00 1
stop status -99)
LED displayed - -
F16.08 | parameters setting 2 on 8009§g§orrespond U00.00 6
stop status )
LED displayed . .
F16.09 | parameters setting 3 on BOOQSgc):orrespond U00.00 15
stop status )
LED displayed . .
F16.10 | parameters setting 4 on SOOQgg):orrespond U00.00 16
stop status )
F16.11 Rotational speed 0.00~100.00 1.0
displayed coefficient
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Group F17 User-defined Display Parameters
User-defined Display .
F17.00 Parameter 0 00.00~49.99 00.03
Fi7.01 | User-defined Display | o 5g 49 99 01.01
Parameter 1
User-defined Display .
F17.02 Parameter 2 00.00~49.99 01.02
Fi7.03 | User-defined Display | g4 o549 99 01.08
Parameter 3
User-defined Display .
F17.04 Parameter 4 00.00~49.99 01.09
Fi7.05 | User-defined Display | g4 o549 99 02.00
Parameter 5
User-defined Display .
F17.06 Parameter 6 00.00~49.99 02.01
Fi7.07 | User-defined Display | 44 o5 49 99 02.12
Parameter 7
Fi7.08 | User-defined Display | o4 o949 .99 03.00
Parameter 8
Fi17.09 | User-defined Display | g4 g5 49 99 03.01
Parameter 9
Fi7.40 | Userdefined Display | 44 g5 49 99 04.00
Parameter 10
User-defined Display .
F17.11 Parameter 11 00.00~49.99 04.01
Fi17.12 | Userdefined Display | 44 g5 49 99 04.02
Parameter 12
User-defined Display »
F17.13 Parameter 13 00.00~49.99 04.03
F17.14 | Userdefined Display | g4 g5 49 99 05.02
Parameter 14
User-defined Display »
F17.15 Parameter 15 00.00~49.99 08.01
Fi17.16 | Userdefined Display | g4 g5 49 99 08.02
Parameter 16
Fi7.47 | Userdefined Display | g4 o549 99 08.03
Parameter 17
Fi17.1g | Userdefined Display | g4 g5 49 99 08.04
Parameter 18
Fi17.49 | Userdefined Display | 44 g5 49 99 08.05
Parameter 19
F17.20 | Userdefined Display | o4 g 49 99 08.30
Parameter 20
Fi7.21 | Userdefined Display | g4 o5 49 99 11.10
Parameter 21
F17.22 | Userdefined Display | ;5 5y 49 g9 13.00
Parameter 22
Fi7.23 | Userdefined Display | 44 g5 49 99 13.01
Parameter 23
F17.24 User-defined Display 00.00~49.99 13.02
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Parameter 24
User-defined Display .
F17.25 Parameter 25 00.00~49.99 13.08 A
Fi7.26 | Userdefined Display | 4509 49 99 1309 | &
Parameter 26
User-defined Display .
F17.27 Parameter 27 00.00~49.99 00.00 A
Fi7.08 | Userdefined Display | o4 o949 .99 0000 | A
Parameter 28
User-defined Display .
F17.29 Parameter 29 00.00~49.99 00.00 A
Group U0OO Status Monitoring
U00.00 Output frequency 0.00~Fup 0.00Hz | O
U00.01 Set frequency 0.00~Fmax 0.00Hz )
U00.02 Output voltage actual 0660V 0.0V o
value
uoo.03 | Ouputeutrentactual i g 93000.0a 0.0A | O
U00.04 Output power 0.0~3000.0kw 0.0kW ©)
Estimated Motor
U00.05 Speed 0~60000rpm Orpm )
U00.06 Bus voltage 0~1200V oV ©)
U00.07 | Synchronous Frequency | 0.00~Fup 0.00Hz | ©
U00.08 PLC step 0~15 0 ©
U00.09 | Program Operation Time | 0.0~6000.0s(h) 0.0s(h) | ©
U00.10 PID set 0~60000 0 O]
U00.11 PID feedback 0~60000 0 0]
uoo.12 | St of DIL=DIS =\ o g 513 b pit 00000 | ©
digital input terminal
Status of DI6~DI7
I digital input terminal DI7 DI6 00 ©
U00.14 | Statusof digital output | o by vy yq 0000 | ©
terminal
U00.15 AIl input 0.0~100.0% 0.0% O)
U00.16 AI2 input 0.0~100.0% 0.0% O)
U00.17 AI3 input 0.0~100.0% 0.0% ©
uoo.1g | Kevpad ‘i’r‘]’;i’;t'ometer 0.0~100.0% 0.0% | ©
U00.19 HI input 0.00~100.00kHz 0.00kHz | ©
U00.20 AO1 output 0.0~100.0% 0.0% O
U00.21 AO2 output 0.0~100.0% 0.0% O)
U00.22 HO output 0.00~100.00kHz 0.00kHz | ©
U00.23 | Temperature of inverter | 44 goc_ 170 goc 0.0°C | ©
module
U00.24 ACC“m“'aEi"rfep°Wer'°” 0~65535min omn | ©
U00.25 | Accumulative running | o553 smin 0.0min | ©
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Cumulative power-on

U00.26 .
time

0~65535h

Oh

U00.27 | Cumulative running time

0~65535h

Oh

U00.28 Count value

0~65535

0

U00.29 Length value

0~65535m

Om

U00.30 Linear speed

0~65535m/min

0m/Min

Output torque

0.0~300.0%

0.0%

U00.31
U00.32 PTC motor ter_nperature
detection

-40°C~200°C

0°C

O 0] OBl O

Group UO01 Fault Record

U01.00 Code of the latest fault

Err00: No fault

Err01: Accel overcurrent

Err02: Decel overcurrent

Err03 Constant-speed
overcurrent

Err04: Accel overvoltage

Err05: Decel overvoltage

Err06: Constant-speed
overvoltage

Err07: Bus undervoltage

Err08: Short circuit

Err09: Power input phase loss

Err10: Power output phase loss

Errl1: Motor overload

Err12: Inverter overload

Err13: External equipment fault

Errl4: Module overheat

Errl5: EEPROM read/write fault

Errl6: Motor auto-tuning
cancelled

Errl7: Motor auto-tuning fault

Err18: Communication overtime
Error

Err19: PID feedback loss

Err20: Continuous running time
Reached

Err21: Parameter upload fault

Err22: Parameter download
fault

Err23: Braking unit fault

Err24: Module temperature
detection disconnection

Err25: Load becoming 0

Err26: With-wave current limit
fault

Err27:
is off

Inverter soft-start relay

Err00
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Err28: Software version
compatibility fault
Err29: Instantaneous
overcurrent
Err30: Instantaneous
overvoltage
Err39: PTC motor temperature
too high
Err40 : Setting operation time
ends
Running frequency
U01.01 when the latest fault 0.00~Fup 0.00Hz 0]
occurred
Output current when the .
U01.02 latest fault occurred 0.0~3000.0A 0.0A ©
U01.03 Bus voltage when the 0~1200V oV
latest fault occurred
Cumulative running time
U01.04 when the latest fault 0~65535h Oh
occurred
U01.05 Code of previous fault Same as U01.00 Err00
Running frequency
U01.06 when previous fault 0.00~Fup 0.00Hz | ©
occurred
Output current when .
u01.07 previous fault occurred 0.0~3000.0A 0.0A O]
Uolog | Busvoltagewhen 1, 4544 ov
previous fault occurred
Cumulative running time
U01.09 when previous fault 0~65535h Oh ©)
occurred
U01.10 Befme'pcr;‘j"e"“s fault | same as U01.00 0 o}
Running frequency
uo01.11 when before-previous 0.00~Fup 0.00Hz | ©
fault occurred
Output current when
uo01.12 before-previous fault 0.0~3000.0A 0.0A )
occurred
Bus voltage when
U01.13 before-previous fault 0~1200V oV ©)
occurred
Cumulative running time
uUo01.14 when before-previous 0~65535h Oh )
fault occurred
Uo1.15 | Previous 3 categories of | e ame with U01.00 EM0 | ©
Uo1.16 | Previousd categories of | e ame with U01.00 EM00 | ©
U01.17 | Previous 5 categories of | The same with U01.00 Err00 ©)
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faults

Previous 6 categories of

faults The same with U01.00 Err00

U01.18

Previous 7 categories of

The same with U01.00 Err00
faults

u01.19

Previous 8 categories of

faults The same with U01.00 Err00

u01.20

ORI NONNONNO

Previous 9 categories of

The same with U01.00 Err00
faults

u01.21

Rozdziat 6: Protoké6t komunikacyjny ModBus

1. Zakres zastosowania

1. Dotyczy serii: falownik serii ST

2. Odpowiednia sie¢:

Obstuga protokotu Modbus, formatu RTU, sieci komunikacyjnej single-master /
multi-slave z magistralg RS485.

Typowy format ramki danych RTU:

. Device Functio Dat .
Start Bit Address n Code a CRC Stop Bit
o
T1-T2-T3-T4 8Bit 8Bit : ? B 16Bit T1-T2-T3-T4

2, Interfejs fizyczny

RS485 to asynchroniczny tryb komunikacji typu half-duplex. LSB ma priorytet
transmisji. Domysiny format danych terminala RS485: 1-8-N-2, szybkos¢
transmisji: 9600bps. Format danych 1-8-N-2, 1-8-O-1, 1-8-E-1, 1-8-N-1,
opcjonalne szybkosci transmisji do  wyboru:4800bps, 9600bps, 19200bps,
38400bps, 57600bps i 115200bps. Zalecana jest ekranowana skretka dwuzytowa
jako kabel komunikacyjny w celu zmniejszenia zewnetrznych zaktdcen.

3. Format protokotu

- ADU -
1 1
1 1
Initial Block of Stop Block of
Address of Command
Frame=Idle Code Data CRC Parity Frame =Idle
Periods of 4 Bits Slave Periods of 4 Bits

4, Opis formatu protokotu

4.1 Kod adresu
Adres falownika slave. Zakres ustawien: 1 ~ 247, 0 to adres rozgtoszeniowy.

4.2 Kod polecenia

Kod
polecenia

Funkcja
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03H Odczytaj parametry i bajt stanu falownika
06H Zapisz kod funkcji lub parametr sterujgcy falownika
08H Diagnostyka i ustawienie obwodu

4.3 Przydziat adresow rejestrow

nazwa

Opis

Kod funkgcji

(F00.00~U01.99)

Numer grupy kodu funkcji starszego bajtu, odpowiednio FOO ~
F31, U0O, U01, odpowiadajacy adresowi starszego bajtu to 00H ~
1FH, 30H, 31H.

Mtodszy bajt numeru kodu funkcji grupy, od 0 do 99 odpowiadajacy
adresowi mtodszego bajtu, to 00H ~ 63H.

Na przyktad: Zmodyfikuj wartos¢ kodu funkcji F01.02, brak
wylaczenia zasilania podczas zapisywania odpowiedniego adresu
rejestru (okreslanego jako adres RAM) do 0102H.

EEPROM jest czesto modyfikowany, skraca zywotnos¢ EEPROM.
Jesli zmodyfikujesz wartos¢ potrzebng do przechowywania kodu
funkcji, mozesz sprawi¢, ze ten kod funkcji bedzie adresem
najwyzszym z najwyzszej pozycji. Zauwaz, ze ten adres stuzy tylko
do zapisu, a nie do odczytu.

Na przyktad: Zmodyfikuj wartos¢ kodu funkcji F01.02 i odpowiednig
potrzebe wytaczenia zasilania podczas zapisywania adresu rejestru
(okreslanego jako adres EEPROM) do 8102H.

Function code RAM address high byte EEPROM address high byte
group

FOO 0x00 0x80
FO1 0x01 0x81
F02 0x02 0x82
FO3 0x03 0x83
F04 0x04 0x84
FO5 0x05 0x85
FO6 0x06 0x86
FO7 0x07 0x87
FO8 0x08 0x88
F09 0x09 0x89
F10 0x0A 0x8A
F11 0x0B 0x8B
F12 0x0C 0x8C
F13 0x0D 0x8D
F14 0x0E 0x8E
F15 0xO0F 0x8F
F16 0x10 0x90
F17 0x11 0x91

U00(Read Only) 0x30 --

U01(Read Only) 0x31 --
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4.4 Funkcje adresowania i polecen sterujacych: (tylko zapis)

Command word address

Command Function

0001: Forward Run
0002: Reverse Run
0003: Inching Forward

2000H 0004: Reverse Jog
0005: Slowdown stop
0006: freewheel
0007: Fault reset
2001H Communication setting frequency (0 ~ Fmax (Unit:
0.01Hz))
2002H PID given range (0 to 1000, 1000 corresponds to 100.0%)
2003H PID feedback range (0 ~ 1000, 1000 corresponds to
100.0%)
2004H Torque set point (-3000 ~ 3000, 1000 corresponds to

100.0% motor rated current)

4. 5 Status i funkcja odczytanego adresu Opis: (tylko do odczytu)

Status word address

functional status word

2100H

0000H: parameter setting
0001H: slave run

0002H: JOG operation
0003H: learning run
0004H: Slave parking
0005H: JOG parking
0006H: Fault Status

2101H

Bit0: 0 are given effective
1 Given negative effective
Bit1:0 frequency output Forward
1 frequency output inversion
Bit2~3:
00 Keyboard start-stop
01 terminal start-stop
10 start-stop communication
11 Reserved
Bit4:
0 Factory password is invalid
1 factory password is valid
Bit5:
0 user password is invalid
1 valid user password
Bit6~7:
00 basic function code group
01 user-defined function code group
10 different functions with the factory default code
group
11 Others
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5. Wyjasnienie polecen

Kod polecenia 0x03: Odczytaj parametr i stan falownika.

ADU Item Byte No. | Range
Master requests:
Address of slave 1 0~127
Command Code 1 0x03
Register start address 2 0x0000~O0xFFFF
The number of register 2 0x0000~0x0008
CRC parity(Low bytes go first) 2
Slave responds :
Address of slave 1 The local address
Command Code 1 0x03
Register start address 1 2*number of registers
The number of register 2*qumber of

registers

CRC parity 2

Uwagi: Przeczytaj maksymalnie 8 koddw funkgcji po kolei.

Kod polecenia 0x06:
sterujacy falownika.

Wpisz kod pojedynczej funkcji lub parametr

ADU Item | Byte No. | Range
Master requests:
Address of slave 1 0~127
Command Code 1 0x06
Register start address 2 0x0000~O0xFFFF
The number of register 2 0x0000~0xFFFF
CRC parity 2
Slave responds :
Address of slave 1 The local address
Command Code 1 0x06
Register start address 2 0x0000~O0xFFFF
The number of register 2 0x0000~O0xFFFF
CRC parity 2

Kod polecenia 0x08: Sprawdzanie obwodu.

ADU Item | Byte No. Range
Master requests:
Address of slave 1 0~127
Command Code 1 0x08
Register start address 2 0x0000~O0xFFFF
The number of register 2
CRC parity 2
Slave responds :
Address of slave 1 The local address
Command Code 1 0x08
Register start address 2 0x0000~O0xFFFF
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The number of register 2
CRC parity 2

6. Parytet CRC

Sprzet wysytajacy najpierw oblicza wartos¢ parzystosci CRC, a nastepnie dotacza jg
do wysytanej wiadomosci. Po odebraniu komunikatu urzadzenie odbiorcze
ponownie obliczy wartos¢ parzystosci CRC i poréwna wynik operacji z otrzymana
wartoscig parzystosci CRC. Jesli te dwie wartosci s rézne, oznacza to, ze podczas
transmisji wystapit btad.

Proces obliczania parytetu CRC:

1. Zdefiniuj rejestr parzystosci CRC i zainicjuj go jako FFFFH.

2. Przeprowadzi¢ obliczenia XOR pomiedzy pierwszym bajtem wysytanej
wiadomosci a wartoscig rejestru parzystosci CRC, a nastepnie przesta¢ wynik do
rejestru parzystosci CRC. Zacznij od kodu adresu, bit startu i bit stopu nie bedg
obliczane.

3. Zbierz i sprawdz LSB (najmniej znaczacy bit rejestru parzystosci CRC).

4. Jesli LSB wynosi 1, przesun kazdy bit rejestru parzystosci CRC w prawo o 1 bit,
najwyzszy bit wypetniony wartoscig 0. Przeprowadz obliczenia XOR miedzy
wartoscig rejestru CRC a A001H, a nastepnie zataduj wynik do rejestru parzystosci
CRC.

5. Jesli LSB ma wartos¢ 0, przesun kazdy bit rejestru parzystosci CRC w prawo o 1
bit, najwyzszy bit jest wypetniony 0.

6. Powtarzaj kroki 3, 4 i 5 az do zakonczenia 8 rund zmiany biegow.

7. Powtorz kroki 2, 3, 4, 51 6 i przetworz nastepny bajt wysytanej wiadomosci.
Powtarzaj powyzszy proces w sposob ciagty, az do przetworzenia kazdego bajtu
wysytanej wiadomosci.

8. Data parzystosci CRC zostanie zapisana w rejestrze parzystosci CRC po obliczeniu.
9. Metoda LUT (Look-up table) polega na uzyskaniu parzystosci CRC w systemie
przy ograniczonych zasobach czasowych.

7. Odpowiedz na komunikat o btedzie

Falownik wysle raport o btedzie, gdy master wysle dane o btedach lub falownik
otrzyma dane o btedach z powodu zaktdcen zewnetrznych. Gdy wystgpi bfad
komunikacji, slave taczy najwyzszy bit 1 kodu polecenia i kodu btedu jako
odpowiedz do mastera. Odpowiedz formatu ramki danych, gdy wystgpity btedy w
komunikacji:

ADU Item | Byte No. | Range
Error response:
Address of slave 1 0~127
Error command code 1 The highest bit 1 of command
code
Error code 1 0x01~0x13
CRC parity(Low bytes go )
first)
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Odpowiedz na kod polecenia przy normalnej komunikacji i komunikacji z

btedami
Responding Command Code at Normal | Responding Command Code at Error
Communication Communication
03H 83H
06H 86H
08H 88H
Opis kodu btedu:
error Description error Description
01H Exceptional command 03H Tllegal Data
code
02H Exceptional data 04H Operation failed
address

Na przyktad dla U00.00 zapisz dane 50,00 Hz czestotliwosci. Host wysyta ramke
danych (szeshastkowo):

| 01H | 0o6H | 30H | 00H | 13H | 88H | 8BH | 9CH |
Poniewaz F00.00 jest tylko do odczytu, falownik odpowiada na komunikat o
btedzie. Falownik odpowiada ramce danych w formacie szesnastkowym:

| otH | 8H | o02H | @H | AH ]
Kod polecenia to 86H w komunikacie o btedzie, najwyzszy bit 1 z 06H. Jesli
szczegdt kodu btedu to 11H, oznacza to, ze parametr jest tylko do odczytu.

Po odpowiedzi na otrzymanie danych o btedzie, master moze dokona¢ korekty

odpowiadajgcego programu poprzez ponowne wystanie ramki danych lub na
podstawie komunikatu btedu, na ktory odpowiedziat falownik.

8. Ilustracja
1.Nr 01 odczytuje wartos¢ czestotliwosci wyjsciowej (U00.00), odpowiedz 5000,
czyli 50,00 Hz.

Aby wystac dane: 01 03 30 00 00 01 8B 0A

Otrzymane dane to: 01 03 02 13 88 B5 12
2.Nr 01 Komunikacja z napedem na czestotliwosci 30,00Hz, przesytanie zawartosci
danych to 3000.

Aby wystac dane: 01 06 20 01 0B B8 D4 88

Otrzymane dane to: 01 06 20 01 0B B8 D4 88
3.komunikaty wystane po pierwszym poleceniu uruchomienia napedu do przodu,
wyslij na adres 2000H 01

Aby wystac dane: 01 06 20 00 00 01 43 CA

Otrzymane dane to: 01 06 20 00 00 01 43 CA
4. Nr 01 Komunikacja wystata polecenie zatrzymania hamowania falownika, adres
do zapisu do 2000H.

Aby wystac dane: 01 06 20 00 00 05 42 09

Otrzymane dane to: 01 06 20 00 00 05 42 09

-69-



Rozdziat 7: Rezystor hamowania
Gdy zachodzi potrzeba szybkiego zatrzymania silnika a falownik pracuje z silnikiem

obcigzonym duzg bezwtadnoscig, silnik bedzie wytwarzat duze ilosci energii.
Energia ta jest przesytana do obwodu posredniego falownika przez mostek
falownika, powodujac wzrost napiecia magistrali napiecia statego falownika. Gdy
warto$¢ ta bedzie krytyczna /powyzej dopuszczalnej wartosci/, falownik zgtosi btgd
przepiecia, a nawet moze doprowadzi¢ do uszkodzenia modutu mocy falownika.
Aby temu zapobiec, nalezy skonfigurowac¢ komponenty hamulca.

Wszechstronne i kompaktowe falowniki serii ST200 posiadajg wbudowane moduty
hamujgce. Uzytkownicy mogg zastosowacé zewnetrzny rezystor hamujgcy. Ponizej
przedstawiono zalecang moc znamionowg i rezystancje rezystora hamujacego. W
zaleznosci od obcigzenia uzytkownik moze odpowiednio zmieni¢ wartosci, ale
muszg one miescic¢ sie w zalecanym zakresie.

Brake

Inverter Model No. unit Resistance(Q) Cable Size (mm?)
3-Phase: 220V
ST200-2T-0.2B 22009 150W 1.0
ST200-2T-0.4B 21809 200W 1.0
ST200-2T-0.5B 21809 200W 1.5
S$T200-2T-0.7B =90Q 400W 1.5
ST200-2T-1.1B =90Q 400W 1.5
ST200-2T-1.5B =50Q 1KW 2.5
ST200-2T-2.2B =50Q 1KW 2.5
ST200-2T-3.0B =30Q 1KW 4
ST200-2T-4.0B =30Q 1KW 4
ST200-2T-5.5B =15Q 2KW 6
3-Phase: 380V
S5T200-4T-0.2G/0.4PB 24009 150W 1.0
S5T200-4T-0.4G/0.5PB 24009 150W 1.0
ST200-4T-0.5G/0.7PB 24009 150W 1.0
ST200-4T-0.7G/1.1PB 23609 200W 1.0
ST200-4T-1.1G/1.5PB 23609 200W 1.5
ST200-4T-1.5G/2.2PB Standard 21809 400W 1.5
ST200-4T-2.2G/3.0PB Ei'l"lt?; 2180Q 400W 15
ST200-4T-3.0G/4.0PB =100Q 1KW 2.5
ST200-4T-4.0G/5.5PB =100Q 1KW 2.5
ST200-4T-5.5G/7.5PB =60Q 1KW 4
ST200-4T-7.5G/9.0PB =60Q 1KW 4
ST200-4T-9.0G/011PB =30Q 2KW 6
ST200-4T-11GB =230Q 2KW 6
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