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Frekvenéni méni¢ Goodrive20-EU - (v3)

GD20-EU je kompaktnim univerzdlnim ménicem, ktery se vyznacuje pokrokovym vektorovym
algoritmem fizeni s vynikajicimi vlastnostmi. GD20-EU podporuje montadZz na sténu a v mensich
velikostech na DIN listu, coZ Setfi montdzni prostor. Jedna se o vysoce vykonny kompaktni produkt
pro aplikace s malym a stfednim vykonem.

Zakladni vlastnosti:

1. U/f fizeni a vektorové fizeni bez zpétné vazby (autotuning motoru)
2. Bezpecnostni funkce STO (Safe Torque Off)

3. Rozbéhovy moment motoru 150% od 0.5 Hz

4. Vestavéna brzdna jednotka, mnozstvi rozhrani pro pfipojeni

5. Externi klavesnice s funkci kopirovani parametri

6. Standardné vestavény odruSovaci filtr kat.C3 (>=4 kW), doplnikové filtry kat.C3 (<=2.2kW) a
doplnkové filtry kat.C2

Aplikace

Balicky, odstredivky, dratovky, dopravniky, ventilatory, Cerpadla, navijece, vyrobni linky a dalsi.
Pramyslova odvétvi: potravinarstvi, textilni primysl, tiskarny, papirny, plastikarsky primysl, HVAC.
Znaceni produktu

GD20 - 055G - 4 - EU

1. GD20 - zkratka oznaceni ménice Goodrive20-EU

2. 055G - oznaceni vykonu - 055: 55kW, G:konstantni zatéz

3.4 - napétova tfida - S2: AC 1f 220V(-15%) ~ 240V(+10%), 4: AC 3f 380V(-15%) ~ 440V(+10%)

4. EU - specialni funkce - EU: funkce STO (Safe Torque Off)

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Vybérova tabulka

Vystupni Vstupni Vystupni
Model vykon (kW) | proud (A) proud (A)
GD20-0R4G-S2-EU 0.4 6.5 2.5
1~ 220 - 240VAC GD20-0R7G-S2-EU 0.75 9.3 4.2
GD20-1R5G-S2-EU 1.5 15.7 7.5
GD20-2R2G-S2-EU 2.2 24 10
GD10-0R7G-4-B 0.75 3.4 2.5
GD10-1R5G-4-B 1.5 5 4.2
GD10-2R2G-4-B 2.2 5.8 5.5
GD20-004G-4-EU 4 13.5 9.5
GD20-5R5G-4-EU 5.5 19.5 14
GD20-7R5G-4-EU 7.5 25 18.5
GD20-011G-4-EU 11 32 25
GD20-015G-4-EU 15 40 32
3~380-400VAC |GD20-018G-4-EU 18 47 38
GD20-022G-4-EU 22 51 45
GD20-030G-4-EU 30 70 60
GD20-037G-4-EU 37 80 75
GD20-045G-4-EU 45 98 92
GD20-055G-4-EU 55 128 115
GD20-075G-4-EU 75 139 150
GD20-090G-4-EU 90 168 180
GD20-110G-4-EU 110 201 215

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Funkce

Specifikace

Jmenovité vstupni napéti (V)

1f 220V(-15%) ~ 240V(+10%)

www.elektromotory-cz.cz

3f 200V(-15%)~ 240V (+10%)

3f 380V/(-15%) ~ 440V(+10%)

Jmenovita vstupni frekvence (Hz)

50Hz or 60Hz, dovoleny rozsah: 47 ~63Hz

Vystupni napéti (V)

0 ~ vstupni napéti s odchylkou méné nez 5%

Vystupni frekvence (Hz)

0~ 400 Hz

Rizeni

SPWM, SVC

Rozsah fizeni rychlosti

1:100

Pfesnost fizeni rychlosti

+-0.2% (SVC)

Odezva momentového fizeni

<20ms (SVC)

Presnost fizeni momentu

10%

Zabérny moment

150% / 0.5Hz (SVC)

PretiZzeni k jmenovitému proudu

150%/1min, 180%/10s, 1s for 200% / 1s

Moznosti nastaveni frekvencni zadosti

panel, analog, pulsné, multi-frekvence, jednoduché PLC,
PID, MODBUS komunikace

Analogové vstupy

(A12) 0~ 10V /0~ 20 mA a (AI3) -10V ~ 10V

Analogové vystupy

(AO1, A02) 0~ 10V /0~ 20 mA, pro ménice <=2.2kW
pouze(AO1)

Digitalni vstupy

4 standardni vstupy max.1kHZ,

1 vysokorychlostni vstup max.50kHz

Digitalni vystup

programovatelny vystup Y1 (tranzistor)

Reléové vystupy

2 programovatelné relé (pro vykony <=2.2.kW - 1relé

RO1A NO, RO1B NC, RO1C spolec¢ny

RO2A NO, RO2B NC, RO2C spolec¢ny

zatizitelnost kontaktu 3A/250VAC, 1A/30VDC

Sériova komunikace

RS 485, MODBUS

ZpUsob instalace

Na sténu, do racku

Okolni teplota

- 10~50°C, snizeni zatiZzeni 0 1% na 1°C pfi teploté >
40°C

Nadmorska vyska

<1000m.n.m., snizeni zatizeni 1% na kazdych 100m nad
1000m.nm.

Chlazeni

ventilator

Ochrany

Poskytuji desitky funkci ochrany proti chybam:

nadproud, prepéti, podpéti, prehrati a pretizeni

Brzdna jednotka

<=37kW standardné vestavéna

externi jednotka 45 ~ 110kW

Odrusovaci filtry

standardné kat.C3 pro >=4kW

kat.C3 pro <=2.2kW doplikovy

kat.C2 doplnkovy pro vsechny vykony

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Zapojeni silové casti

Three-phase

220V(-15%)~
A40V(+10%) __,—;
S0/60Hz

Three-phase
380V(-15%)~— "
440V(+10%) Fuse
50/60Hz

Three-phase
Z20V(-15%)~
240V (+10%)
50/60Hz il

. _.
IBOV(-15%)~
440V(+10%)
50/60Hz

Braking resister

]
fo e

[ Output L&
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1 |reactor| -
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Braking resistor

—
o b

u
Three-phase 380V - 2.2kW Y
Three-phase 220V = 0.75kw W

PE

Braking umnit

DC+

Braking resistor DC-

Three-phase JBOV = 4kW
Three-phase 220V = 1.5kW
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Zapojeni ovladani
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Rozméry

Pro vykony 0.75 - 2.2 kW (230VAC, 400VAC)
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Wall mounting of 0.75~2 2kKW inverters
Dimension {unit: mm)

Model w1 w2 H1 H2 D1 D2 installatio

n hole (d)
GD20-0R4G-52 80.0 60.0 160.0 150.0 1235 1203 5
GD20-0R7G-52 80.0 60.0 160.0 150.0 1235 1203 5
GD20-1R5G-52 80.0 60.0 185.0 175.0 140.5 137.3 5
GD20-2R2G-52 80.0 60.0 185.0 175.0 1405 137.3 5
GD20-0R4G-2 80.0 60.0 185.0 175.0 1405 137.3 5
GD20-0RTG-2 80.0 60.0 185.0 175.0 1405 137.3 5
GD20-0RTG4 80.0 60.0 185.0 175.0 1405 137.3 5
GD20-1R5G4 80.0 60.0 185.0 175.0 1405 137.3 5
GD20-2R2GH4 80.0 60.0 185.0 175.0 1405 137.3 5

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Pro vykony 4 - 110 kW (230VAC,400VAC)
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Wall mounting of 3PH 380V S0~110kW inverters

Maodel W1 w2 W3 H1 H2 D1 D2 installation
hole
GD20-1REG-2 146.0 131.0 — 256.0 2435 167.0 B4.5 B
GD20-2R2G-2 146.0 1310 — 256.0 2435 167.0 845 i
GD20-004G-2 146.0 1310 — 256.0 2435 167.0 845 i
GD20-5R5G-2 170.0 151.0 — 3200 3035 196.3 1130 i
GD20-TR5G-2 170.0 151.0 — 3200 3035 196.3 1130 i
GD20-004G-4 146.0 1310 — 256.0 2435 167.0 845 i
GD20-5R5G-4 146.0 1310 — 256.0 2435 167.0 845 i
GD20-TR5G-4 170.0 151.0 — 3200 3035 196.3 1130 g
GD20-011G4 170.0 151.0 — 3200 3035 196.3 1130 i
GD20-015G-4 170.0 151.0 — 320.0 303.5 196.3 1130 B
GD20-018G-4 200.0 1850 — 3406 3286 184 3 104 5 i
GD20-022G4 200.0 1850 — 3406 3286 184 3 104 .5 i
GD20-030G-4 250.0 230.0 — 400.0 3800 202.0 1235 i
GD20-037G4 250.0 230.0 — 400.0 3800 202.0 1235 i
GD20-045G-4 2820 160.0 2260 560.0 54210 2380 1380 5
GD20-055G-4 2820 160.0 2260 560.0 5420 2380 1380 9
GD20-075G-4 282.0 160.0 226.0 560.0 5420 | 23580 138.0 ]
GD20-090G-4 338.0 200.0 — 5540 5350 3262 — 9.5
GD20-110G4 338.0 200.0 — 5540 5350 3292 — 9.5

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Displej a klavesnice
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Stavové LED (1):

RUN/TUNE -> VYP = zastaveno, ZAP = v chodu, BLIK = autotuning
FWD/REV -> VYP = vpfed, ZAP = vzad

LOCAL/REMOT -> VYP = ovladani z panelu, ZAP = ovladani komunikaci, BLIK = ovladani ze svorek
TRIP -> VYP = bez poruchy, ZAP = porucha, BLIK = varovani pred pretizenim
Jednotky (2):

Hz -> frekvence

A -> proud

V -> napéti

RPM -> otacky

% -> procenta

Potenciometr (5): koresponduje s analogovym vstupem Al1.

Konektor pro externi klavesnici a displej.

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Priklad nastaveni parametru P00.01 z hodnoty O na 1:
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The unit is blln?(lng
Note: when setting,[#=]and [A] *[¥] can be used to shift and adjust.

E N
"pro nastavovani pouzijte k posouvani a zménu hodnoty klavesy =7, A, Y
Monitorovaci parametry:

Pro monitorovani stavu ménice poufZijte skupinu parametr( P17.
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All digits are blinking [&] The unit is blmk The %S blinking
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[s] (o] =] [+] (=] [+] e [+] [+] [+] [+]
o ® ESC o

o T R >[5
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Kiwe umit iis bliniding The unit is blinking

Uvedeni ménice do provozu

Zakladni nastaveni PO

Zpusob fizeni motoru
e P00.00 [1]

= 0: SVC 0 -> vektorové fizeni bez zpétné vazby, vysoky kroutici moment v nizkych
otackach, stabilita otacek, vhodné pro béziné aplikace s mensim zatizenim

= 1: SVC 1 -> vektorové fizeni bez zpétné vazby, velka stabilita otdéek a krouticiho
momentu

= 2: SPWM -> skalarni fizeni, aplikace jako je ventilator/¢erpadlo/vice motord na jeden
ménic

ZpUsob spusténi do chodu
e P00.01[0]
= 0: Klavesnice (panel)
= 1: Svorky
= 2: Komunikace

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Maximalni vystupni frekvence
e P00.03 [50Hz]
= 0.0 aZ 400.00Hz
Horni limit vystupni frekvence
e P00.04 [50Hz]
= P00.05 az P00.03
Dolnf limit vystupni frekvence
e P00.05 [0Hz]
= 0.00Hz az P00.04
ZpUsob zaddni frekvenéni Zadosti A, respektive B -- FREF
e P00.06 [0], respektive P00.07 [2]
= 0: Kldvesnice
= 1: All -> potenciometr na ménici
= 2: Analog AI2 -> svorka Al2
= 3: Analog AI3 -> svorka Al3
= 4: Pulzni vstup HDI (0 az 50kHz) + nastavit P05.00 = 0
= 5: Jednoduché PLC -> viz P10
= 6: Multi-frekvence
=7:PID
= 8: MODBUS komunikace
Vyznam frekvencni Zadosti B
e P00.08 [0]
= 0: Maximalni frekvence
= 1: Frekven¢ni zZadost
Kombinace frekvencnich zadosti
e P00.09 [0]
= 0: Frekven¢ni zadost A
= 1: Frekvenéni zadost B
=2:A+B
=3:A-B
= 4: Max (A,B)
= 5: Min (A,B)
Frekvencni Zadost z kldvesnice
e P00.10 [50Hz]
= 0.00 Hz az P00.03 (maximalni frekvence)
Rozbéhovd doba -- ACC
e P00.11 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Dobéhova doba -- DEC
e P00.12 [dle modelu]

= 0.0 az 3600.0 s
Zména sméru chodu (misto pfehozeni fazi)
e P00.13[0]
= 0: Standard

= 1: Reverzni chod
= 2: Zpétny chod zakazan

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Tovarni nastaveni parametrd
e P00.18 [0]
= 0: Bezzmény
= 1: Parametry do tovarniho nastaveni
= 2: Vymazani paméti poruch

Nastaveni zplUsobu spousténi a zastavovani PO1:
ZpUsob spusténi do chodu
e P01.00 [0]
= 0: OkamZzité zvySovani frekvence
= 1: DC brzdéni a pak zvysovani frekvence

= 2,3: Rozbéh po vyhledani rychlosti (start do otacejiciho se motoru)

Pocatecni frekvence
e P01.01[0.5Hz]
= 0.0 aZz 50.00Hz
Pozastaveni na pocatecni frekvenci
e P01.02 [0s]
= 0.0 aZz 50.0s
Velikost proudu DC brzdéni pfi spusténi
e P01.03 [0%]
= 0.0 aZ 100.00%
Doba trvani DC brzdéni
e P01.04 [0s]

= 0.0 aZ 50.0s
Vybér typu rozbéhu a dobéhu
e P01.05[0] /i 3\\
[ CON T
= 0: Linedrni e
= 1: S-kfivka PO

S- kfivka pfi rozbéhu
e P01.06[0.1s]
= 0.0az50.0s
S- kfivka pfi dobéhu
e P01.07[0.1s]

= 0.0 aZz 50.0s
ZpUsob zastaveni chodu
e P01.08 [0]

= 0: Rizené zastaveni dob&hovou dobou
= 1: Volny dobéh

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Pocatecni frekvence DC brzdéni pfi zastaveni
e P01.09 [OHz]
= 0.00 az P00.03 (max. vystupni frekvence)
Prodleva pred DC brzdénim pfi zastaveni
e P01.10 [0s]
= 0.0 a2 50.0s
Velikost proudu DC brzdéni pfi zastaveni
e P01.11 [0%]
= 0.0 aZ 100.00%
Doba trvani DC brzdéni pti zastaveni
e P01.12 [0s]
= 0.0 aZ2 50.0s

[ ! '\ _PO1.09
EARILY.
1

s - wONStant ! -
*f 1" rA(‘(‘kapeadlﬂ 6T "fH
Pd1.23 po1o3 PO1 :'U P01.12

P13.14 i P13.14

ON

Prodleva pfi reverzaci
e P01.13 [0s]

= 0.0 aZ 3600.0s
‘Output frequency
mE i Shift after the
Starting |/ \L,/ :Slartf‘lsr;?ﬂf?fctlgf rt]i::g
frequency : zero frequency -
________ L

Chovani pfi reverzaci
e P01.14[0]
= 0: Reverzace po dosazeni OHz
= 1: Reverzace po dosaZzeni pocatecni frekvence P01.01
= 2: Reverzace po ubéhnuti prodlevy P01.13
Frekvence pro zastaveni
e P01.15 [0.5Hz]
= 0.0 aZ 100.00Hz
Detekce frekvence pro zastaveni
e P0Ol1.16[1]
= 0: Podle nastavené frekvence
= 1: Podle skutecné detekované rychlosti (SVC rezim)

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Doba pro detekci skutecné rychlosti (pokud je aktudlni frekvence <= P01.15 [0.5Hz] a detekce probéhne v
ramci P01.17 [0.5s], jinak ménic zastavi dle ¢asu P01.24 [0s] == 0.0 az 100.0s)
e P01.17 (pouze kdyz P01.16 = 1)
= 0.00 aZ 100.00s

AFrequency
Output frequency

Rampreference
mprelzsrsnc -""-. T—ax‘

frequency -
Stopspeed_ __ _ _ __ ____ LoD 1> o
\P01.24 P01 1T,
| i I i -
Running A oo \ o
. Running B _4' '
Running C |

Chovani ménice pfi zadani frekvence nizsi nez je dolni limit frekvence P00.05
e P01.19[1]
= 0: Chod na dolnim limitu frekvence
= 1: Stop
= 2:Hibernace (doba hibernace -> P01.20 [0s] == 0.0 aZ 3600.0s)
A Output frequency

t1=<i2, sotheinverierdoes not work
t1+12=13, so the inverter works

‘Q3=PD'I.2CI ¥
N\ A
—————————— s
REATiIE I
| 13 i Tirm—;b:
'_' Running b Dormancy ~Runrning

Restart ménice po vypadku napajeni
e P01.21[0]
= 0: Zakdzano
= 1: Povoleno, ¢ekdni po obnoveni napajeni-> P01.22 [1s]==0.0 az 3600.0s, zpoZdéni
startu-> P01.23 [0s] == 0.0 aZ 60.0s

& Qutput frequency
t1=P01.22
t2=P01.23
LG "’Ig"i Time
| LRUnming,
Running Power off Power on

e P01.25[0]
= 0: Napéti =0V
= 1: Napéti <> 0V
= 2: DC brzdéni

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Nastaveni motorovych parametr( P02:
Jmenovity vykon motoru
e P02.01 [dle modelu]
= nastaveni od 0.1 kW az vykon ménice
Jmenovita frekvence motoru
e P02.02 [50Hz]
= nastaveni v Hz (typicky byva 50 Hz)
Jmenovité otacky motoru
e P02.03 [dle modelu]
= 1az 36000 rpm
Jmenovité napéti motoru
e P02.04 [dle modelu]
= nastaveni ve V (typicky 230V nebo 400V dle napétového provedeni ménice)
Jmenovity proud motoru
e P02.05 [dle modelu]
= nastaveni od 0.8 A aZ proud ménice
Nastaveni ochrany motoru
e P02.26[2]
= 0: Vypnutd ochrana
= 1: Standardni motor (pouzita kompenzace momentu v nizkych otackach)
= 2: Motor pro pouziti s méni¢em (bez kompenzace momentu v nizkych otackach)
Nastaveni koeficientu ochrany motoru
e P02.27 [100%]
= 20.0% aZ 120.0% (pretizitelnost)

ATime
1 hourf -1
I
I
I
|
I
|
I
1 minuter --r------= =T
I
‘ | Times oimotor overload
116% 200%

Vektorové Ffizeni P03:
Zesileni rychlostni regulace 1 (pouze pro SVC rezim)
e P03.00[20]
= rozsah 0 - 200.0
Integracni doba rychlostni regulace 1 (pouze pro SVC rezim)
e P03.01 [0.200s]
= rozsah 0.000 - 10.000s
Pfepnuti regulacnich parametr(l pro nizsi frekvenci (pouze pro SVC rezim)
e P03.02 [5Hz]
= rozsah 0.00Hz - P00.05
Zesileni rychlostni regulace 2 (pouze pro SVC rezim)
e P03.03[20]
= rozsah 0 - 200.0
Integracni doba rychlostni regulace 2 (pouze pro SVC rezim)
e P03.04 [0.200s]
= 0.000 - 10.000s

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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PFepnuti regulacnich parametr( pro vyssi frekvenci (pouze pro SVC rezim)
e P03.05 [10Hz]
= P03.02 - P00.03

Pl parameter

P03.00, PO3.01

F03.03, P03.04
| Qutput frequency

P03.02 P03.05

Filtr rychlostni regulace
e  P03.06 [0]
= 0 a7 8 (odpovidd 0-2° /10ms)

Koeficient kompenzace skluzu v reZimu motorovém -> P03.07, v reZzimu brzdném-> P03.08
e P03.07, P03.08 [100%]
= 50% az 200%

Rizeni SPWM (v/f) P04:
Krivka v/f
e P04.00 [0]

= 0: Konstantni zatéz (linearni v/f)
= 1: Nastavitelna kfivka v/f

= 2: Ventilatorova k¥ivka 1.3

= 3: Ventilatorova ktivka 1.7

= 4: Ventilatorova kfivka 2.0

TOul;Jut voltage
VMpr——----—---------

.3th power of the V/F curve

~hesrhipe 7 1.7th power of the V/F curve
{/_ié ‘“‘"‘*?.Ulh power of the VIF curve
Square type,
- 'Output frequency
? >

fa

Zesileni momentu -> ptibuzeni motoru napétim v nizkych otackach
e P04.01 [0%]
= 0.0%-> automaticky, 0.1% az 10.0% z maximalniho vystupniho napéti P02.04
Frekvence ukonceni zesileni momentu-> nad touto frekvenci pokracuje standardni kfivka v/f
e P04.02 [20%]
= 0.0% az 50.0% z jmenovité frekvence motoru P02.02

AOutput voltage
Vi

\/boost

P-Output frequency

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Nastavitelna krivka v/f - frekvence 1 (f1)
e P04.03 [OHZ]
= OHz az P04.05
Nastavitelna k¥ivka v/f - napéti 1 (V1)
e P04.04 [0% z P02.04]
= 0% az 11%
Nastavitelna krivka v/f - frekvence 2 (f2)
e P04.05 [0HZ]
= P04.03 az P04.07
Nastavitelna k¥ivka v/f - napéti 2 (V2)
e P04.06 [0% z P02.04]
= 0% az 11%
Nastavitelna krivka v/f - frekvence 3 (f3)
e P04.07 [OHz]
= P04.05 az P02.02 (jmenovita frekvence motoru)
Nastavitelna k¥ivka v/f - napéti 3 (V3)
e P04.08 [0% z P02.04]
= 0% az 11%
Poznamka: V1<V2<V3 a f1<f2<f3

‘Output voltage
1000%Vp]l === === = = = =
V3 —=—=—==—-—- :
! I
val o !
I | |
| I )
Vi - = | | | Output frequency
] 1 ;
f1 fz f3 f,

Kompenzace skluzu (v/f) - napéti 3 (V3)
e P04.09 [100.0% == jmenovity skluz]
= 0% az 200%
Filtr vibraci motoru (v/f) - nizké frekvence
e P04.10[10]
=0az 100
Filtr vibraci motoru (v/f) - vysoké frekvence
e P04.11[10]
=0az 100
Filtr vibraci motoru (v/f) - pfepinaci frekvence
e P04.12 [30Hz]
= OHz az P00.03 (max. frekvence)

16
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Energeticka optimalizace (energy-saving) - volba
e P04.26 [0]
= 0: Zakdzano
= 1: Rezim energetické optimalizace
Energeticka optimalizace (energy-saving) - volba zadavani napéti
e P04.27 [0] == 100% hodnota odpovida jmenovitému napéti motoru
= 0: Panel == P04.28
=1:A11
=2: A2
=3:Al3
= 4: HDI pulzni
= 5: Multi - step
=6:PID
= 7: MODBUS komunikace
Energeticka optimalizace (energy-saving) - hodnota napéti z panelu
e P04.28 [100%]
= 0% az 100%
Energeticka optimalizace (energy-saving) - doba pro zvySovani napéti
e P04.29 [5s]
= 0.0s aZ 3600.0s
Energeticka optimalizace (energy-saving) - doba pro snizovani napéti
e P04.30 [5s]
= 0.0s aZ 3600.0s
Energeticka optimalizace (energy-saving) - maximalni vystupni napéti
e P04.31[100%] == 100% hodnota odpovida jmenovitému napéti motoru
= P04.32 az 100%
Energeticka optimalizace (energy-saving) - minimalni vystupni napéti
e P04.32 [0%] == 100% hodnota odpovida jmenovitému napéti motoru
= 0% az P04.31

A
Vmax T |, 11=P04.29
. 112=P04.30
Vset /T ‘\\
/! \
/o |
Vimin - : \—
!H {2 ! 1lme

Koeficient pro zvyseni nad synchronnimi otackami (jmenovitd frekvence motoru)
e P04.33[1.00]

=1.00az1.30
AODutput voltage
Voul- ——— -~ = (P04.33-1.00)"VDh
Vp fommmmmmmm- -
I
|
1
1
i
1
! Qutputfrequency
fy 2f, g
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Koeficient pro zvyseni nad synchronnimi otackami (jmenovitd frekvence motoru)

e P04.33[1.00]
=1.00az1.30

Nastaveni vstupi P05:
Funkce vstupu HDI
e P05.00 [0]
= 0: Pulzni vstup == viz. P05.49 - P05.54
= 1: Standardni vstup
Funkce vstup( S1 a7 S4 a HDI
e P05.01 [1], PO5.02 [4], P05.03 [7], P05.04 [0], P05.09 [0],
= 0: Deaktivovan
= 1: Start vpred
= 2: Start vzad
= 3: 3-vodicové startovani
= 4: Krokovani vpred
= 5: Krokovani vzad
= 6: Aktivace volného dobéhu
= 7: Reset poruchy
= 8: Pozastaveni
= 9: Externi porucha
= 10: Zvyseni frekvence v rezimu zadavani zadosti UP/DOWN - UP
= 11: Snizeni frekvence v reZzimu zadavani zadosti UP/DOWN - DOWN
= 12: Blokovani zmény frekvence
= 13: Pfepinani typu frekvencni Zadosti A nebo B
= 14: Pfepinani typu frekvencni Zadosti - kombinace nebo A
= 15: Pfepinani typu frekvencni Zadosti - kombinace nebo B
= 16: Volba multi-frekvenéni Zadosti vstup 1 (viz.P10)
= 17: Volba multi-frekvenéni Zadosti vstup 2 (viz.P10)
= 18: Volba multi-frekven¢ni Zadosti vstup 3 (viz.P10)
= 19: Volba multi-frekven¢ni Zadosti vstup 4 (viz.P10)
= 20: Pozastaveni multi-frekvenc¢ni zadosti
= 21: Pfepinani rozbéhové a dobéhové doby 1
= 22: Pfepinani rozbéhové a dobéhové doby 2
= 23: Jednoduché PLC STOP signal
= 24: Jednoduché PLC PAUSE signal
= 28: Reset Citace
= 29: Zdkaz momentového fizeni
= 30: Pozastaveni rozbihani a dobihani
= 31: Spusténi citace (TRIGGER)
= 33: Zdkaz zmény frekvencni reference
= 34: Aktivace DC brzdéni
Filtr vstup(l S1 aZ S4 a HDI == potladeni rusivych signald
e P05.11[0.010s]
= 0.000s az 1.00s

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Volba ovladani startu ménice == P05.13 [0]

Ovladani ménice kontakty vpred / vzad

K1

— REV

COM

Nastaveni konstant:

P05.13 =0.. 2-vodicové ovladani
P05.01 =1.. start vpred

P05.02 =2 .. start vzad

Funkce:
K1=0aK2=0->stop

K1 =1aK2=0->start vpied
K1 =0aK2=1->start vzad

Ovladani méniée tlaéitky start / stop

SB1
/
—{FWD

{7 Sin

— REV

com

Nastaveni konstant:

P05.13 =3 .. 3-vodicové ovladani
P05.01 =1.. start vpred

P05.02 =3 .. 3-vodicové ovladani
P05.03 =2 .. start vzad

Funkce:

SB1 (spinaci kontakt) -> START , SB2 (rozpinaci kontakt) -> STOP, K -> REVERZACE
Stiskem SB1 -> start ménice

Stiskem SB2 -> stop ménice

K =0 ->chod vpred

K =1->chod vzad

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Zpozdéni zapnuti vstupu (switching ON-delay)
e S1->P05.14 [0.000s], S2->P05.16 [0.000s], S3->P05.18 [0.000s], S4->P05.20 [0.000s],
HDI->P05.30 [0.000s]
= 0.000s az 50.000s
Zpozdéni vypnuti vstupu (switching OFF-delay)
e S1->P05.15 [0.000s], S2->P05.17 [0.000s], S3->P05.19 [0.000s], S4->P05.21 [0.000s],
HDI->P05.31 [0.000s]
= 0.000s az 50.000s

Si electricalllevel
]

1
I
Sivalid ___linvalid U valid 2220 nvalid
IdE“"ilE:hing-UT gwilching—u_ﬁ
delay delay

Nastaveni rychlosti pomoci klavesnice - operatorsky panel

===
188888 [
All=

o |4

8w

Jinve o
6 oo

Nastaveni konstant:
P00.06 = 0.. zadavani frekvencni Zadosti z panelu
P00.10 = 0.00Hz aZz P00.03(max. frekvence)

Nastaveni rychlosti pomoci potenciometru na panelu - All

Nastavenfi konstant:

P00.06 = 1 .. zaddvani frekvencni Zadosti z potenciometru na panelu
P05.32 = 0.00V aZz P05.34 .. dolni napétovy limit

P05.33 =-100.0% az 100.0% .. dolni limit hodnoty

P05.34 = P05.32 az 10.00V .. horni napétovy limit

P05.35 =-100.0% az 100.0% .. horni limit hodnoty

P05.36 = 0.000s aZ 10.000s .. filtr

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Nastaveni rychlosti pomoci externiho potenciometru - Al2

Nastavenfi konstant:

P00.06 = 2 .. zaddvani frekvencni Zadosti z analogu Al2
P00.09 =0 .. frekven¢ni Zadost A

P05.37 = 0.00V aZz P05.39 .. dolni napétovy limit Al2
P05.38 =-100.0% az 100.0% .. dolni limit hodnoty Al2
P05.39 = P05.37 az 10.00V .. horni napétovy limit Al2
P05.40 =-100.0% az 100.0% .. horni limit hodnoty Al2
P05.41 = 0.000s aZz 10.000s .. filtr Al2

Nastaveni rychlosti pomoci externiho potenciometru - Al3

Nastavenfi konstant:

P00.06 = 3 .. zaddvani frekvencni Zadosti z analogu Al3
P00.09 =0 .. frekven¢ni Zadost A

P05.42 = 0.00V aZz P05.44 .. dolni napétovy limit Al3
P05.43 =-100.0% az 100.0% .. dolni limit hodnoty Al3
P05.44 = P05.42 az P05.46 .. stfedni hodnota napéti AI3
P05.45 =-100.0% az 100.0% .. stfedni hodnota AI3
P05.46 = P05.44 az 10.00V .. horni napétovy limit A3
P05.47 =-100.0% az 100.0% .. horni limit hodnoty Al3
P05.48 = 0.000s az 10.000s .. filtr AI3

|
- l +10V
([ l Al2 A2
h | Voo
[} [ A3
GND
\ 1

\—+ COMI/GND

Corresponding
sotting
100% = —— — —

(11" | I
! HW‘
| 20ma
|
I
i

AllfAlL

_____ -100%

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Nastaveni rychlosti pom

Nastaveni konstant:

oci pulzniho vstupu - HDI

P00.06 =4 .. zadavani frekvencni Zadosti pulznim vstupem HDI

P00.09 =0 .. frekvenéni Z
P05.00 = 0.. HDI jako pul

adost A
zni vstup

P05.50 = 0.000kHz az P05.52 .. dolIni frekvencni limit HDI

P05.51 =-100.0% az 100.

0% .. dolni limit hodnoty HDI

P05.52 = P05.50 aZ 50.00kHz .. horni frekvencéni limit HDI

P05.53 =-100.0% az 100.

0% .. horni limit hodnoty HDI

P05.54 = 0.000s aZz 10.000s .. filtr HDI

High speed pulse input collector

Open collector input optio

Nastaveni vystupt P06:

Funkce vystupt Y1, RO1
e P06.01[27]

=0:

=1:

=2:

=3:

=4

=5:

= 6:

=7

=8:

=9:

= 10:
=11:
=12:
=13:
= 14.
= 15:
= 18:
= 19:
= 20:
=22:

=27

|
nal [
I

a RO2 (RO2 pro vykony vétsi nez 2.2kW)

, P06.03 [1] a P06.04 [5]

Deaktivovan

Chod

Chod vpred

Chod vzad

Krokovani

Porucha

Detekce frekvence FDT1

Detekce frekvence FDT2

DosazZeni frekvence

Nulové otacky

Dosazeni horniho limitu frekvence P00.04
DosazZeni dolniho limitu frekvence P00.05
Pfipraven k provozu

Pre-magnetizing

Pretizeni

Odlehceni zatéze

Cita¢ dosaZen - nastavena hodnota 1
Cita¢ dosaZen - nastavena hodnota 2

Dosazen ¢as chodu
: STO funkce aktivni (bezpecnost)

Polarita vystupl Y1, RO1 a RO2 (RO2 pro vykony vétsi nez 2.2kW)
e P06.05[0]==0azF
= hodnota daného bitu = 0: spinaci kontakt

= hodnota daného bitu = 1: rozpinaci kontakt

Externi porucha (od vstupu nastaveného na externi poruchu)

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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BIT2 BIT1 BITO
RO2 RO1 Reserved Y1

Zpozdéni Y1 pfi sepnuti
e P06.06 [0s]
= 0.000 aZ 50.000s
Zpozdéni Y1 pfi rozepnuti
e P06.07 [0s]
= 0.000 aZ 50.000s
Zpozdéni RO1 pfi sepnuti
e P06.10 [0s]
= 0.000 aZ 50.000s
Zpozdéni RO1 pfi rozepnuti
e P06.11 [0s]
= 0.000 aZ 50.000s
Zpozdéni RO2 pfi sepnuti (RO2 pro vykony vétsi nez 2.2kW)
e P06.12 [0s]
= 0.000 aZ 50.000s
Zpozdéni RO2 pfi rozepnuti (RO2 pro vykony vétsi nez 2.2kW)
e P06.13 [0s]
= 0.000 aZ 50.000s

RO electric level

' { lid
RO valid___|nvalid 7 vaiid m

r— Swilch on —= r Switch off *
delay delay

Analogovy vystup AO1
e P06.14 [0]
= 0: Vystupni frekvence

= 1: Frekven¢ni Zaddost nastavend
= 2: Frekvencni Zadost aktudlni (zohlednuje i rozbéh a dobéh)
= 3: Otacky motoru
= 4: Vystupni proud (50% hodnoty == jmenovity proud ménice)
= 5: Vystupni proud (50% hodnoty == jmenovity proud motoru P02.05)
= 6: Vystupni napéti
= 7: Vystupni vykon
= 8: Momentova Zadost
= 9: Vystupni hodnota momentu
= 10: Hodnota analogu All
= 11: Hodnota analogu Al2
= 12: Hodnota analogu Al2
= 13: Hodnota pulzniho vstupu HDI

Dolni limit pro analogovy vystup AO1

e P06.17 [0%]

= 0.0% az P06.19

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.
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Hodnota napéti odpovidajici doInimu limitu pro analogovy vystup AO1
e P06.18 [0V]
= 0.00V az 10.00V
Horni limit pro analogovy vystup AO1
e P06.19 [100%]
= P06.17 aZ 100.0%
Hodnota napéti odpovidajici hornimu limitu pro analogovy vystup AO1
e P06.20 [10V]
= 0.00V az 10.00V
Casovy filtr pro analogovy vystup AO1
e P06.21 [0s]
= 0.000s aZ 10.000s
Analogovy vystup AO2
e P06.15 [0]
= 0: Vystupni frekvence

= 1: Frekven¢ni Zaddost nastavend
= 2: Frekvencni Zadost aktudlni (zohleduje i rozbéh a dobéh)
= 3: Otacky motoru
= 4: Vystupni proud (50% hodnoty == jmenovity proud ménice)
= 5: Vystupni proud (50% hodnoty == jmenovity proud motoru P02.05)
= 6: Vystupni napéti
= 7: Vystupni vykon
= 8: Momentova Zadost
= 9: Vystupni hodnota momentu
= 10: Hodnota analogu All
= 11: Hodnota analogu Al2
= 12: Hodnota analogu Al2
= 13: Hodnota pulzniho vstupu HDI
Dolni limit pro analogovy vystup AO2
e P06.22 [0%]
= 0.0% az P06.24
Hodnota napéti odpovidajici doInimu limitu pro analogovy vystup AO2
e P06.23 [0V]
= 0.00V az 10.00V
Horni limit pro analogovy vystup AO2
e P06.24 [100%]
= P06.22 a7 100.0%
Hodnota napéti odpovidajici hornimu limitu pro analogovy vystup AO2
e P06.25 [10V]
= 0.00V az 10.00V
Casovy filtr pro analogovy vystup AO2
e P06.26 [0s]
= 0.000s aZ 10.000s

AO} 10V (20mA)

Corresponding
setting

0.0% 100.0%
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Pokrocilé funkce PO08:
Rozbéhova doba 2
e P08.00 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Dobéhova doba 2
e P08.01 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Rozbéhova doba 3
e P08.02 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Dobéhova doba 3
e P08.03 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Rozbéhova doba 4
e P08.04 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Dobéhova doba 4
e P08.05 [dle modelu]
= 0.0 az 3600.0 s
Krokovaci frekvence
e P08.06 [5.00Hz]
= 0.0Hz az P0.03
Krokovaci frekvence - rozbéhova doba
e P08.07 [dle modelu]
= | rozbéh z 0.0Hz na P0.03
= 0.0 az 3600.0 s
Krokovaci frekvence - dobéhova doba
e P08.08 [dle modelu]
= | dobéh z P0.03 na 0.0Hz
= 0.0 az 3600.0 s
Vynechavana frekvence 1 - stfedni hodnota
e P08.09 [0.00Hz]
= I vynechani frekvence kvili mechanickym rezonancim pohonu
= 0.0Hz az P0.03
Vynechavana frekvence 1 - hystereze
e P08.10 [0.00Hz]
= | vynechani frekvence kvili mechanickym rezonancim pohonu
= 0.0Hz az P0.03
Vynechavana frekvence 2 - stfedni hodnota
e P08.11 [0.00HZ]
= | vynechani frekvence kvili mechanickym rezonancim pohonu
= 0.0Hz az P0.03
Vynechavana frekvence 2 - hystereze
e P08.12 [0.00Hz]
= | vynechani frekvence kvili mechanickym rezonancim pohonu
= 0.0Hz az P0.03
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Vynechavana frekvence 3 - stfedni hodnota
e P08.13 [0.00Hz]
= | vynechani frekvence kvili mechanickym rezonancim pohonu
= 0.0Hz aZ P0.03
Vynechavana frekvence 1 - hystereze
e P08.14 [0.00Hz]
= I vynechani frekvence kvili mechanickym rezonancim pohonu
= 0.0Hz aZ P0.03

A ser frequency f A
2* Jump
Jump | _ | | _{®quencyrange 3
frequency 3 | l-'Q“rump
_f ncy range 3
I 172" Jump
Jump | | _ _ __ _ _ _yirequency range 2
frequency 3 172" Jump
) _ _ _ Yfeequency range 2
_____ 1/2*Jump
Jump | _|_ _ /| _ _ _Y frequencyrange 1
frequency 1/2*Jump
). _ _ _ Y frequency range 1
-
Time t

Citac - nastavena hodnota 1 (setting counting value)
e P08.25 [0]
= P08.026 a7 65535
Cita¢ - nastavena hodnota 2 (given counting value)
e P08.26 [0]
= 0 aZ P08.25

Stermina||]|i|F| ||1|L

: setting counting
Y1 i I I arrival output
! ¢ Given counting
RO1. ROZ l arrival output

Pfednastavena doba chodu ménice == pokud kumulovana doba chodu dosahne nastavenou sepne se
vystup (P06.01 [Y1], P06.03 [RO1] a P06.04 [RO2]) nastaveny na 22: Dosazen ¢as chodu
e P08.27 [Omin]
= 0aZ 65535 min
Pocet automatickych resetli poruchy == po dosazeni poctu jiz méni¢ automaticky neresetuje
e P08.28 [0]
=0az10
Cas mezi automatickymi resety
e P08.29 [1.0s]
= 0.1s aZ 100.0s
FDT1 - droven detekce frekvence == souvisi s nastavenim vystupl (P06) na detekci frekvence FDT1
e P08.32 [50.0Hz]
= 0.00Hz aZ P0.03
FDT1 - hystereze detekce frekvence == souvisi s nastavenim vystupl (P06) na detekci frekvence FDT1
e P08.33 [5.0%]
= 0.0% az 100.0%
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FDT2 - droven detekce frekvence == souvisi s nastavenim vystupl (P06) na detekci frekvence FDT2
e P08.34 [50.0Hz]
= 0.00Hz aZ P0.03
FDT2 - hystereze detekce frekvence == souvisi s nastavenim vystup( (P06) na detekci frekvence FDT1
e P08.35[5.0%]
= 0.0% az 100.0%

AOutputfrequency

J

FDT electrical

Y,
RO1,R0O2

Time
>

DosaZeni nastavené frekvence == souvisi s nastavenim vystupl (P06) na dosazeni frekvence
e P08.36 [0.00Hz]
= 0.00Hz aZ P0.03

AQutput frequency

/ '
Set frequency| ! XI:\ DE!tchmh range

/’\ """

- T \ plima
o
(O

rs

A

Y,
RO1,RO2 o Time
>

Volba dynamického brzdéni
e P08.37[0]
= 0: Zakdzano
= 1: Povoleno (pouze s interni brzdnou jednotkou)
Volba dynamického brzdéni - Uroven napéti pro spusténi
e P08.38 [220VAC: 380VDC, 380VAC: 700VDC]
= 220V: 375 az 400VDC
= 380V: 685 az 750VDC
Volba chodu chladiciho ventilatoru
e P08.39 [0]
= 0: BEhem chodu ménice
= 1: Chod po ptivedeni napéti na ménic
Filtr nastaveni frekvence potenciometrem na panelu
e P08.43[0.10s]
= 0.01s a7 10.0s
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UP/DOWN funkce nastaveni frekvencni reference
e P08.44 [0x000]
= 0x000 az 0x221
= "jednotky" 0: UP/DOWN povoleno
= "jednotky" 1: UP/DOWN povoleno
= "desitky" 0: Povoleno pokud P0.06=0 nebo P0.07=0
= "desitky" 1: VSechny frekvence platné
= "desitky" 2: Multi-frekvence ma prednost
= "stovky" 0: Nastaveni frekvence se uchovava
= "stovky" 1: Nastaveni frekvence se uchovava za chodu, po zastaveni se vynuluje
= "stovky" 1: Nastaveni frekvence se uchovava za chodu, pfi signalu zastaveni se
vynuluje
Cas zménu frekvence pro signdl UP
e P08.45 [0.50 Hz/s]
= 0.01 Hz/s az 50.0 Hz/s
Cas zménu frekvence pro signal DOWN
e P08.46 [0.50 Hz/s]
= 0.01 Hz/s az 50.0 Hz/s
Vypadek napajeni ménice
e  P08.47 [0x000]
= 0x000 aZ 0x111
= "jednotky" 0: Zapamatovat stav
= "jednotky" 1: Nepamatovat stav
= "desitky" 0: Zapamatovat frekvencni referenci zadavanou pres MODBUS
= "desitky" 1: Nepamatovat frekvencni referenci zadavanou pres MODBUS
= "stovky" 0: Zapamatovat frekvencni referenci zadavanou jinak nez pres MODBUS
= "stovky" 1: Nepamatovat frekvencni referenci zadavanou jinak nez pfes MODBUS
Kalibrace hodnoty spotieby energie
e  P08.48 [0kWh] == 0 aZ 59999 kWh, P08.49 [0.0kWh] == 0.0 aZ 999.9 kWh
= spotfeba energie = P08.48*1000 + P0.049

PID regulace P09:
PID referen¢ni hodnota - Zddost
e P09.00 [0] == pokud je P0.06 nebo P0.07 = 7, P04.27 = 6 ->aktivovana PID regulace
= 0: Panel (P09.01)
= 1: All analog
= 2: Al2 analog
= 3: AI3 analog
= 4: HDI pulzni vstup
= 5: Multi-frekvence
= 6: MODBUS
= 1100% hodnoty reference = 100% zadosti PID
PID referen¢ni hodnota - z panelu
e P09.01 [0.0%]
= -100.0% aZz 100.0%
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PID zpétna vazba - volba
e P09.02 [0]
= 0: All analog
= 1: Al2 analog
= 2: Al3 analog
= 3: HDI pulzni vstup
= 4: MODBUS
= | nesmi byt nastaveno stejné jako reference P0.09
PID - chovani regulace
e P09.03 [0]
= 0: Kladnd == PID zpétna vazba > PID zadost -> vystupni frekvence klesa
= 1: Zaporna == PID zpétna vazba > PID Zadost -> vystupni frekvence roste
PID (Kp) - proporciondlni zesileni == vétsi ¢islo -> silnéjsi odezva regulace
e P09.04 [1.00]
= 0.00 aZ 100.00
PID (Ti) - integraéni doba == mensi ¢islo -> silnéjsi odezva regulace
e P09.05 [0.1s]
= 0.00 aZ 10.00s
PID (Td) - derivacni doba == mensi ¢islo -> silnéjsi odezva regulace na skokovou zménu
e P09.06 [0.00s]
= 0.00 aZ 10.00s
PID (T) - vzorkovaci ¢as zpétné vazby == vétsi Cislo -> pomalejsi odezva na zménu zpétné vazby
e P09.07 [0.100s]
= 0.001 aZ 10.000s
PID - limit rozkmitani zpétné vazby (bias limit) == vétsi ¢islo -> vétsi rozkmit zpétné vazby (feedback)
e P09.08 [0.0%]
= 0.0% az 100.0%
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PID - horni limit vystupu regulace
e P09.09 [100.0%]
= P09.10 az 100.0%
PID - dolni limit vystupu regulace
e P09.10 [0.0%]
= 01.0% az P09.09
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PID - ztrata zpétné vazby == zpétna vazba < P09.11 po dobu P09.12 -> alarm "PIDE"
e P09.11 [0.0%] (0 az 100%) == limit ztraty zpétné vazby
e  P09.12[1.0s] (0.0s aZ 3600.0s) == doba detekce ztraty zpétné vazby

Cutput frequenc
i p q Y

T1«T2, 8o the inverter
continues to work
, 2=P09. 12
A
* P PIDE
PO3.11 e i e
] I -
i i - T
o —* =
t1 12
I 7
e in rI.-I'II'I-ﬁ/ﬁ,'{,.-":;F..-IiJ' oulpul PIDE
PID - funkénost
e P09.13 [0x0001]
= 0x0000 a7z 0x1111

= "jednotky" 0: UdrZovat integralni nastaveni, kdyz frekvence dosahuje horni a dolni
meze; integrace ukazuje zménu mezi referenci a zpétnou vazbou, pokud nedosahne
interniho integralniho limitu. KdyzZ se trend mezi referenci a zpétnou vazbou zméni,
potiebuje vice ¢asu k vyrovndni dopadu nepretrzité prace a integrace se bude ménit
s trendem.

= "jednotky" 1: Zastavit integralni nastaveni, kdyZ frekvence dosahne horni a dolni
meze. Pokud je integrace stabilni a trend mezi referenci a zménami zpétné vazby,
integrace se rychle zméni s trendem.

= "desitky" 0: DodrZovat smér nastaveni; pokud je vystup PID se lisi od aktualniho
sméru chodu, interni vystup bude nastaven na 0.

= "desitky" 1: Reverzni funkcionalita k "desitky"=0

= "stovky" 0: Limitem je maximalni frekvence

= "stovky" 1: Limit je nastaven frekvencni referenci A

= "tisice" 0: A+B frekvencni reference s ohledem na rozbéh a dobéh je zakazand jako
frekvencni reference

= "tisice" 1: A+B frekvencni reference s ohledem na rozbéh a dobéh je povolena jako
frekvenéni reference; rozbéhova a dobéhova doba se fidi dle P08.04, P08.05

PID (Kp) - proporcionalni zesileni v nizkych frekvencich == vétsi ¢islo -> silnéjsi odezva regulace
e P09.14 [1.00]

= 0.00 az 100.00

PID - rozbéhova a dobéhova doba Zadosti
e P09.15 [0.0s]

= 0.0s az 1000.0s

PID - filtr vystupu regulace
e P09.16 [0.000s]

= 0.000s aZ 10.000s
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Nastaveni rychlosti pomoci multi-frekvence, jednoduché PLC - P10

e P10.00 [0] == volba jednoduchého PLC
= 0: Zastaveni po dokonceni cyklu; cyklus musi byt spustén znovu START signalem
= 1: Pokracovani chodu po dokonceni cyklu; cyklus pokracuje od zacatku bez potiebu

znovu spusténi

= 2: Cyklicky chod; cyklus pokraduje od za¢atku dokud nepfijde STOP signal

e P10.01 [0] == jednoduché PLC pamét
= 0: Pfi vypadku napajeni bez zapamatovani stavu a frekvencni reference
= 1: Pfi vypadku napdjeni zapamatovani stavu a frekvencni reference

e  P10.02==stupen rychlosti 0 [0%]

e P10.03== doba chodu stupné rychlosti 0 [0.0s]

e  P10.04==stupen rychlosti 1 [0%]

e P10.05== doba chodu stupné rychlosti 1 [0.0s]

e  P10.06==stupen rychlosti 2 [0%]

e P10.07==doba chodu stupné rychlosti 2 [0.0s]

e  P10.08==stupef rychlosti 3 [0%]

e P10.09== doba chodu stupné rychlosti 3 [0.0s]

e  P10.10==stupen rychlosti 4 [0%]

e P10.11==doba chodu stupné rychlosti 4 [0.0s]

e  P10.12==stupef rychlosti 5 [0%]

e P10.13==doba chodu stupné rychlosti 5 [0.0s]

e  P10.14==stupen rychlosti 6 [0%]

e P10.15== doba chodu stupné rychlosti 6 [0.0s]

e  P10.16==stupen rychlosti 7 [0%]

e P10.17==doba chodu stupné rychlosti 7 [0.0s]

e  P10.18==stupef rychlosti 8 [0%]

e P10.19== doba chodu stupné rychlosti 8 [0.0s]

e  P10.20==stupen rychlosti 9 [0%]

e P10.21==doba chodu stupné rychlosti 9 [0.0s]

e  P10.22==stupen rychlosti 10 [0%]

e P10.23== doba chodu stupné rychlosti 10 [0.0s]

e  P10.24==stupen rychlosti 11 [0%]

e P10.25== doba chodu stupné rychlosti 11 [0.0s]

e P10.26==stupen rychlosti 12 [0%]

e P10.27==doba chodu stupné rychlosti 12 [0.0s]

e  P10.28==stupen rychlosti 13 [0%]

e P10.29== doba chodu stupné rychlosti 13 [0.0s]

e  P10.30==stupen rychlosti 14 [0%)]

e P10.31==doba chodu stupné rychlosti 14 [0.0s]

e  P10.32==stupen rychlosti 15 [0%]

e P10.33==doba chodu stupné rychlosti 15 [0.0s]

Z&Z DREVOHOSTICE s.r.o.

31



E GooDrive20-EU www.elektromotory-cz.cz

Priklad funkce jednoduchého PLC - zédporné hodnoty -> reverse

DECtme pi0.2e

2 slages -
PlO.04 P10.
—N : —
P10.02~" 4% , ]
- | - , P1032
! ) i
- r ..... e I_ _ _\.\.- __________ - : _________ I_
| ; ACC fime | , |
! I
: | 2 stages. "\ . | .
| ; 1 \P10.06 | : |
| | J ! | i [
i | i J | | I
i ] i J | I i
| | J | | I
P10.03,  P10.05 | PID.OT P10.31 P10.33

Priklad pfi nastaveni vstupl S1 az S4 jako multi-frekvencni volby:

151~ S4 = VYP -> frekvencni reference pak zavisi na nastaveni P00.06 a P00.07
! Rozsah stupiil rychlosti == -100.0 % az 100.0%

! Rozsah ¢asli na stupnich rychlosti == 0.0s aZ 6553.5s (min) == jednotky zaleZi na nastaveni P10.37
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Jednoduché PLC - vybér rozbéhu (ACC) a dobéhu (DEC) stupeni 0 - 7
e P10.34 [0x0000] == rozsah 0x0000 az OxFFFF

Jednoduché PLC - vybér rozbéhu (ACC) a dobéhu (DEC) stupeni 8 - 15
e  P10.35 [0x0000] == rozsah 0x0000 az OxFFFF

Parametr Kombinace Kombinace | Stuperi ACC/DECO | ACC/DEC1 ACC/DEC 2 ACC/DEC 3
BIT1 BITO 0 00 01 10 11
BIT3 BIT2 1 00 01 10 11
BIT5 BIT4 2 00 01 10 11
P10.34 BIT7 BIT6 3 00 01 10 11
BIT9 BIT8 4 00 01 10 11
BIT11 BIT10 5 00 01 10 11
BIT13 BIT12 6 00 01 10 11
BIT15 BIT14 7 00 01 10 11
Parametr Kombinace Kombinace | Stuperi ACC/DECO | ACC/DEC1 ACC/DEC 2 ACC/DEC 3
BIT1 BITO 8 00 01 10 11
BIT3 BIT2 9 00 01 10 11
BIT5 BIT4 10 00 01 10 11
P10.35 BIT7 BIT6 11 00 01 10 11
BIT9 BIT8 12 00 01 10 11
BIT11 BIT10 13 00 01 10 11
BIT13 BIT12 14 00 01 10 11
BIT15 BIT14 15 00 01 10 11

Jednoduché PLC - mdd po restartu
e P10.36 [0]
= 0: Porestartu zacind od prvniho stupné; zastaveno STOP signdlem nebo vypadkem
napajeni
= 1: Porestartu pokracuje tam, kde doslo k zastaveni; zastaveno STOP signalem nebo
vypadkem napajeni
Jednoduché PLC - vybér jednotek ¢asu
e P10.37[0]
= 0:s==vtefiny
= 1: min == minuty
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Ochranné funkce P11:

Vypadek faze
e P11.00 [0x10]
= "jednotky" 0: Zakazano = vypadek vstupni faze software ochrana
= "jednotky" 1: Povoleno = vypadek vstupni faze software ochrana
= " desitky " 0: Zakdzadno = vypadek vystupni faze
= "desitky" 1: Povoleno = vypadek vystupni faze
= "stovky" 0: Zakdzdno = vypadek vstupni faze hardware ochrana
= "stovky" 1: Povoleno = vypadek vstupni faze hardware ochrana
Funkce sniZzovani frekvence pti nenadalém vypadku napajeni
e P11.01[0]

= 0:Zakazano
= 1: Povoleno

Sklon snizovani frekvence pti nenadalém vypadku napajeni
e P11.02 [10Hz/s] == OHz aZ 50Hz/s

=Spravné nastaveni umozni zabranit zastaveni ménice v dlisledku kratkodobych

vypadkd napajeni rekuperaci energie z motoru.

=Uroven DC napéti pro tuto funkci-> 220VAC == 260VDC, 380VAC == 460VDC

Omezeni prepéti pfi zastaveni
e P11.03[1]
= 0: Zakazano
= 1: Povoleno

Urover DC napéti pro funkci omezeni prepéti pii zastaveni
e P11.04 [380V:136%, 220V:120%]
= 120 a7 150%

DC bus current A
A

Overvoltage
stall point

! ! Jime t
Output frequency | i b
A o [
1 I | | |
\—\‘I—l\j;
|
Time t
o
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Omezeni vystupniho proudu - volba
e P11.05 [0x01]
= 0: Zakdzano
= 1: Povoleno
= 2: Povoleno béhem ustalené rychlosti

Omezeni vystupniho proudu - automaticka hodnota proudu
= P11.06 [160%] == 50 aZ 200%
Omezeni vystupniho proudu - sklon sniZzovani frekvence
e P11.07 [10Hz/s] == OHz aZ 50Hz/s

Output current

Limiting - ol e g
point M | "
Frrtn I |

RN I L

Bl Smquengy © L4 T AT | I >
PULTISGUSNSY | ) 00 1 ) | ;
Setting M — — 1= 1—1d + + & |
frequency (Y : I |

(N I

11 1] ||IConstant: \

ACC | speed | ’T

Varovani pred "pretizenim" a "odlehéenim" - volba
e P11.08 [0x000]

= "jednotky"-> 0: Varovani na zakladé jmenovitého proudu motoru, 1: Varovani
na zakladé jmenovitého proudu ménice

= "desitky"-> 0: Ménic pokracuje v chodu pti detekci "odlehéeni" , 1: Ménic pokracuje
v chodu pfi detekci "odlehéeni" a zastavi pfi detekci "pretizeni”, 2: Méni¢ pokracuje
v chodu pfi detekci " pretizeni " a zastavi pfi detekci " odlehéeni ", 3: Ménic zastavi
pfi detekci " pretizeni " nebo " odlehéeni "

= "stovky"-> 0: Detekuje po celou dobu chodu, 1: Detekuje pouze pti konstantni
rychlosti

Varovani pred "pretizenim" - hodnota pretizeni -> pokud je vystupni proud vétsi nez P11.09
e P11.09 [150%] ==P11.11 a7 200%
Varovani pred "pretizenim" - detekéni doba

e P11.10[1s] ==0.1s az 3600.0s
Output current‘
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time
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Varovani pred " odlehcenim " - hodnota odlehéeni -> pokud je vystupni proud mensi nez P11.11
e P11.11 [50%)] == 0% aZ P11.09

Varovani pred " odlehéenim " - detekéni doba
e P11.12 [1s] == 0.1s aZ 3600.0s
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Chovani vystupu béhem poruchy
e P11.13 [0x00]
= "jednotky"-> 0: Aktivni pfi podpéti, 1: Neaktivni pfi podpéti
= "desitky"-> 0: Aktivni béhem automatického resetu, 1: Neaktivni béhem
automatického resetu

Detekce regulacni odchylky rychlosti
e P11.14[10.0%] == 0.0% aZ 50.0%
Detekce regulacni odchylky rychlosti - ¢as detekce

® P11.15[0.5s] == 0.0s aZ 10.0s

A Speed

Actual detection value .ﬂ{_\

Set delection valu

L2

|
I
o
| |
[
[ |
I |
I | T 5
I ; _b_TIITH_
00 runningFault outpul dEu

11<t2, sothe inverler continues running.
t2=P11. 15

Nadstavbové funkce
e P11.16 [0x000]

= "jednotky" 0: Automatické snizeni frekvence pfi vypadku napajeni povoleno

= "jednotky" 1: Automatické snizeni frekvence pfi vypadku napajeni zakdzédno

= "desitky" O: Vybér druhé sady ACC/DEC zakéazan

= "desitky" 1: Vybér druhé sady ACC/DEC povolen ;pokud je vystupni frekvence vétsi
nez P08.36 a je zvolena ACC2/DEC2

= "stovky" O: P¥i aktivaci STO funkce (rozepnuti vstupt H1/H2) (alarm "STO") je nutno
po deaktivaci (opétné sepnuti vstupl H1/H2) pouZzit reset

= "stovky" 1: Pfi aktivaci STO funkce (rozepnuti vstupt H1/H2) (alarm "STO") a
nasledné deaktivaci (opétné sepnuti vstupt H1/H2) neni nutno pouzit reset

= 1 STL1, 2, 3 se nedaji resetovat!

Safaty switch
T g2 Safaty input
r """"""""" ¥ T H
I o e
) | lcoM
Open circuit : ] ]
Safely controller pk
LL ey
Safety state feedback |

t
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Monitorovani ménice P17:

Nastavena frekvence - FREF
e P17.00 == 0.00Hz az P00.03

Vystupni frekvence - FOUT
e P17.01 ==0.00Hz az P00.03

Aktudlni referenéni frekvence s pfihlédnutim k ACC/DEC - FRAMP
e P17.02 == 0.00Hz a7z P00.03

Vystupni napéti - VOUT
e P17.03==0Vaz 1200V

Vystupni proud - IOUT
e P17.04 == 0.0A aZz 5000A

Otacky motoru - nOUT
e P17.05==0rpm az 65535rpm

Momentotvorny proud - Id

e P17.06 == 0.0A az 5000A
Magnetizacni proud - Iq

e P17.07 == 0.0A az 5000A

Vykon motoru - POUT
e P17.08 ==-300.0% az 300.0%

Moment motoru - MOUT
e P17.09 ==-250.0% az 250.0%

Vypocitana frekvence otaceni rotoru - vektorové fizeni bez zpétné vazby
e P17.10 == 0.00Hz a7z P00.03

DC napéti v mezi-obvodu - DCVOUT
e P17.11 ==0V aZ 2000V

Monitor vstupa (Si)
e P17.12 == 0000 aZz OOFF

Monitor vystupt (Y1, RO1, RO2)
e P17.13 == 0000 aZ O0OF

Monitor hodnoty upraveni frekvence z panelu
e P17.14 == 0.00Hz a7z P00.03

Monitor momentové reference == 100%-> jmenovity moment
e P17.15==-300.0% az 300.0%

Ustélena rychlost

e P17.16 == 0az 65535
Monitor citace

e P17.18 ==0az 65535

Monitor napéti All
e P17.19 ==0.00V aZ 10.00V
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Monitor napéti Al2
e P17.20==0.00V aZ 10.00V

Monitor napéti Al3
e P17.21==0.00V aZ 10.00V

Monitor frekvence HDI
e P17.22 == 0.00kHz az 50.00kHz

Monitor PID Zadosti
e P17.23 ==-100.0% az 100.0%

Monitor PID zpétné vazby
e P17.24==-100.0% aZ 100.0%

Monitor motorového uciniku (power factor)
e P17.25==-1.00 az1.00

Monitor aktualni doby chodu
e P17.26 ==0a7 65535

Monitor aktualniho stupné jednoduchého PLC nebo multi-frekvence
e P17.27==0az15

Monitor vystupu ASR (100% = jmenovity moment motoru)
e P17.28 ==-300.0% az 300.0%

Monitor magnetického toku
e P17.32 ==-0.0% aZ 200.0%

Monitor budiciho proudu Iq
e P17.33 ==-3000.0A aZ 3000.0A

Monitor momentového proudu Id vektorového fizeni
e P17.34 ==-3000.0A aZ 3000.0A

Monitor vstupniho proudu
e P17.35==0.0A a7 5000.0A

Monitor vystupniho krouticiho momentu
e P17.36 == -3000.0Nm aZ 3000.0Nm
Monitor pocitadla poctu pretizeni

e P17.37 ==04aZ 100 (OL1 pokud = 100)

Monitor PID vystupni hodnoty
e P17.38==-100.0% aZ 100.0%
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Poruchy

Kéd | Vyznam Duvod Odstranéni

ovi Prepéti pfi rozbéhu 1. Kolisavé napdjeni 1.Kontrola napajeni

ov2 Prepéti pfi zastaveni 1. Nadmérna rekuperace z motoru 1. Prodlouzeni dobéhové doby

2.Instalace brzdného odporu

ov3 Prepéti pfi konstantni rychlosti 1. Kolisavé napdjeni 1.Kontrola napdjeni

oc1 Nadproud pfi rozbéhu 1.Kratkd rozbéhovd doba 1.Prodluzte rozb&hovou dobu
2.Nizké napajeci napéti 2.Zkontrolujte napajeni
3.Nedostatecny vykon ménice 3.Zvolte ménic s vys$sim vykonem
4.Nadmérna skokova zatéz 4.Zkontrolujte zatéZ motoru
5.Ztrata vystupni faze, zkrat 5.Zkontrolujte zapojeni motoru
6.Silné externi ruseni 6.0dstrarte zdroj ruseni

0oc2 Nadproud pfi zastaveni 1.Kratkd dob&hova doba 1.Prodluzte dob&hovou dobu
2.Nizké napajeci napéti 2.Zkontrolujte napajeni
3.Nedostatecny vykon ménice 3.Zvolte ménic s vy$sim vykonem
4.Nadmérna skokova zatéz 4.Zkontrolujte zatéZ motoru
5.Ztrata vystupni faze, zkrat 5.Zkontrolujte zapojeni motoru
6.Silné externi ruseni 6.0dstrarte zdroj ruseni

0oc3 Nadproud pfi konstantni rychlosti | 1.Nizké napajeci napéti 1.Zkontrolujte napajeni
2.Nedostatecny vykon ménice 2.Zvolte ménic s vy$sim vykonem
3.Nadmérnad skokovd zatéz 3.Zkontrolujte zatéZ motoru
4.Ztrata vystupni faze, zkrat 4.Zkontrolujte zapojeni motoru
5.Silné externi ruseni 5.0dstrarte zdroj ruseni

uv Podpéti DC mezi-obvodu Nizké napdjeci napéti Kontrola napdjeni

oL1 Pretizeni motoru 1. Nizké napdjeci napéti 1.Kontrola napdjeni
2.Nespravné nastaveny proud motoru 2.Nastavte proud motoru P02.05
3.Motor za mezi skluzu diky velké zatézi | 3.Kontrola zitéze

oL2 PretiZzeni ménice 1.Kratka rozbéhova doba 1.Prodluzte rozbéhovou dobu
2.Start do rozbéhnutého motoru 2.Zamezte startu do tociciho se pohonu
3. Nizké napdjeci napéti 3.Kontrola napajeni
4.Velkd zatéz 4.Kontrola zatéze
5.Nizky vykon motoru 5.Navysté vykon motoru a ménice

oL3 Pretizeni, elektronicka ochrana PretiZeni na zakladé nastaveni P11 Kontrola nastaveni

OH1 Prehfati usmérnovace 1.Malé chlazeni, porouchany ventilator 1.Zvyste chlazeni, vyména ventilatoru
2.Vysoka okolni teplota 2.Snizte okolni teplotu
3.Casté pretézovani 3.0mezte pretéZzovani ménice

OH2 Prehfati IGBT 1.Malé chlazeni, porouchany ventilator 1.Zvyste chlazeni, vyména ventilatoru
2.Vysoka okolni teplota 2.Snizte okolni teplotu
3.Casté pretéZovani 3.0mezte pretéZovani ménice

EF Externi porucha Sepnuti vstupu nastaveného na externi Kontrola externiho zafizeni, které poruchu
poruchu vyvolalo

EEP EEPROM 1.Porucha zapisu/¢teni parametrd 1.Stisknéte na panelu STOP/RST
2.Poskozend EEPROM 2.Vyména Fidici desky

LL Odlehceni, elektronicka ochrana Odlehéeni na zakladé nastaveni P11 Kontrola nastaveni

OouT1 Porucha IGBT faze U 1.Kratké ACC 1.Zvysit ACC

OUT2 | Porucha IGBT faze V 2.IGBT poskozeno 2.Vyména vykonové Casti

OUT3 | Porucha IGBT faze W 3.Ruseni 3.Eliminace ruseni
4.Zapojeni vystupu na motor 4 a 5.Kontrola zapojeni
5.5patné uzemnéni

SPI Ztrata vstupni faze R, S, T - vypadek faze Kontrola napajeni

SPO Ztrata vystupni faze U,V, W - vypadek faze, nebo vazna Kontrola zapojeni motoru
asymetrie zatéze

CE Porucha komunikace Kontrola zapojeni MODBUS komunikace a

spravné nastaveni kom. parametrd

ItE Porucha méteni proudu 1.8patné propojeni fidici desky 1.Kontrola propojeni
2.Poskozeni HALL sondy 2. Vymeéna fidici desky

tE Porucha autotuning 1.Vykon motoru neodpovidd vykonu 1.Zmérite mdd fizeni
ménice 2.Nastavte spravné parametry motoru
2.Spatné nastavené motorové 3.0dpojte motor od zitéze
parametry 4.Zkontrolujte zapojeni motoru
3.Velky rozdil mezi naméfenymi a 5.Zkontrolujte horni limit frekvence, aby byl
standardnimi parametry vétsi nez 2/3 jmenovité frekvence
4.Pfilis dlouhy ¢as autotuningu
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Kéd | Vyznam

Duvod

Odstranéni

PIDE Porucha PID zpétné vazby

1.Ztrata PID zpétné vazby (P09.11/12)
2.Ztrata zdroje PID zpétné vazby

1.Kontrola zdroje a signalu zpétné vazby

bCE Porucha brzdné jednotky

1.Brzdna jednotka poskozena
2.Nedostate¢na hodnota brzdného
odporu

1.Vyména brzdné jednotky
2.Zvyste hodnotu externiho brzdného
odporu

END DosazZeni nastavené doby chodu

PCE Porucha komunikace panelu

UPE Porucha upload parametrt

DNE Porucha download parametru

Poskozeni propojeni panelu nebo
panelu

Kontrola propojeni nebo vyména panelu

ETH1 | Zemni zkrat 1

ETH2 | Zemni zkrat 2

1.Zkrat vystupni faze ménice
2.Poskozeny detekéni obvod
3.Velky rozdil ve vykonu motoru a
ménice

1.Kontrola zapojeni motoru
2.Vyména HALL sondy

3.Vyména Fidici jednotky
4.Uprava motorovych parametri

STO Safe torque off - bezpec¢nost

Aktivace bezpecnostnich vstupt -
rozpojeno normalné

STL1 | Bezpefnostnivstup H1

Porucha na vstupu H1- vnéjsi zapojeni
nebo hardware vstupu

STL2 | Bezpefnostnivstup H2

Porucha na vstupu H2- vnéjsi zapojeni
nebo hardware vstupu

STL3 Bezpecnostni vstup H1 a H2

Velky ¢asovy rozdil spinani mezi H1 a H2

Vyménte externi spinace STO
bezpecnostniho obvodu nebo Fidici desku
ménice

CrCE Porucha FLASH CRC kédu

Vyména Fidici desky

PoFF | System power OFF

Nizké napéti DC mezi-obvodu

Kontrola napajeni

Bezpecnostni obvod - STO (Safe Torque Off)

1. P11.16=0
Running
command Running Stop Famnning
H1 oM OFF oM
H2 OM | OFF | ON
Igu'me:‘rti Runnin Stop Running
Reset (RST) Reset
2.P11.16=1
Running
command Running Stop | Running
H1 oM OFF | ON
HZ ON OFF | ON
Inverter n
output Running Stop | Running
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STL1 - porucha

Running
command

Hi
H2

Inverter
output

Reset (RST)

Running Stop Running
ON | OFF | ON
ON
Running Stop
Reset

STL2 - porucha

Running

command

H1

Running

ON

Stop | Running

H2

{]NIW'{]N

Inverter
output

Runningl  sipp

Reset (RST)

Reset
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