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Specifications - Specifiche

Vector Field Oriented
Vettoriale Orientam. di Flusso

ADV200

Power 05...5Hp 05...15Hp 1...60Hp
Potenza 04...3,7kwW 04.. 11 kw 0,75... 45 kW
Vol 100...120 Vac, 1ph 200...240 Vac, 1ph

T:n;g:e 200...240 Vac, 1ph 200...240 Vac, 3ph 400 ... 480 Vac, 3ph

380...480 Vac, 3ph

380...480 Vac, 3ph

Speed regulation (accuracy)

0,5%, 0,02% with dig. encoder

. X s 0 0

Rego.|§z|one di velocita 0,5% 0,5%, 0,020 con encoder dig. +0,01% Rated motor speed (4)
(precisione)

Analog inputs 1 voltage or current 2 (L current; 1 voltage) 2 bipolar (current; voltage)

Ingressi analogici

1in tensione o corrente

2 (L corrente, 1 in tens.)

2 bipolari (corrente, in tens.)

Analog outputs 1 (voltage) 1 (voltage) 2 (1 voltage or current; 1 voltage)
Uscite analogiche 1 (tensione) 1 (tensione) 2 (Lintens. o corrente, 1 in tens.)
Digital inpqts_ 6 6 6
Ingressi digitali
Digital outputs 1 (relay) 2 (1 static and 1 relay) 4 (2 static and 2 relays)
Uscite digitali 1 (rele) 2 (1 staticae 1 arele) 4 (2 statiche e 2 a rele)
RS-485 (RJ-45) with Modbus| RS-485 (RJ-45) with Mod-
RS485, (3)
protocol (3). bus protocol (3).

. R T Modbus RTU,
Communications Optional: DeviceNet, Optional: DeviceNet, DeviceNet
Comunicazioni seriali Profibus, Profibus, :

Profibus DP,
LonWorks, LonWorks, CANopen. GDNet
CANopen CANopen [Pt

w/ sin encoder, 0,2% w/ DE

Con encoder sinusoidale. Con encoder digitale 0,2%.

Con encoder sinusoidale, con encoder digitale 1000:1

b
1)
2) w/ sin encoder, 1000:1 w/ DE
2)
)

3) RS485 port is used for programming (PC) and control (Modbus com-
munication standard in all the drive series)

3) La porta seriale RS485 ¢ utilizzata per la programmazione (PC) e
controllo (comunicazione Modbus standard in tutti i drive)

4) Referred to standard 4 poles motor

4) Riferito a motori standard 4 poli




Torque Vector
Vettoriale di coppia

1...250 Hp
0,75 ... 200 kW

Flux Vector Servo
Vettoriale di flusso

Specifications - Specifiche

1...700 Hp
0,75 ... 630 kW

2...450 Hp
15... 315 kw

Digital DC
Convertitori Digitali

20A ... 4800A

230 ... 575 Vac, 3ph

230 ... 690 Vac, 3ph

230 ... 480 Vac, 3ph

230 ... 690 Vac, 3ph

05...1%

0,01% (1)

absolute

0,01% (1)

3 (+10V), differential
3 (+10V), differenziali

3 (+10V), differential
3 (+10V), differenziali

2 (+10V), differential
2 (+10V), differenziali

3 (+10V), differential
3 (x10V), differenziali

3 (x10V) 2 (x10V) 2 (x10V) 2 (£10V)
8 8 8 8
4 (2 static and 2 relays) 4 (2 static and 2 relays) 7 (6 static and 1 relays) 6 (4 static and 2 relays)
4 (2 statiche e 2 a rele) 4 (2 statiche e 2 arele) 7 (6 statiche e 1 arele) 6 (4 statiche e 2 arele)
RS485, (3) RS485, (3) RS485, (3) RS485, (3)
Modbus RTU, Modbus RTU,
Modbus RTU, Modbus RTU, h y
7 ) DeviceNet, DeviceNet,
DeviceNet, DeviceNet,
Profibus DP, Profibus DP,
Profibus DP, Profibus DP,
CANopen CANopen CANopen, CANopen,
FastLink, GDNet Interbus S
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Applications - Applicazioni

Centrifugal Pumps & Fans

Pompe Centrifughe e Ventilatori ° L4 °
Conveyors

Trasportatori ° L L
Converting, Extruders, Winders

Converting, Estrusori, Avvolgitori ° L4 °
Material Handling ) () ()
Machine Tools
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Macchine di test ° i b
Embedded PLC Controllers
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metallo

Punch Presses °
Presse

Glass

Vetro ®
Paper

Carta ° L °
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Prefazione

Grazie per avere scelto la serie ADV20 multifunzioni di GEFRAN. La serie ADV20 é realizzata con
componenti e materiali di alta qualita integrando le piu recenti tecnologie di microprocessori
disponibili.

Usare questo manuale per l'installazione, I'impostazione dei parametri, la ricerca di guasti e soluzioni,
e la manutenzione quotidiana del drive CA. Per garantire il corretto funzionamento dell'apparecchio,
leggere le seguenti linee guida per la sicurezza prima di collegare I'alimentazione al drive CA. Tenere
questo manuale d'uso a portata di mano e distribuirlo a tutti gli utenti come riferimento.

Affidare l'installazione, I'avviamento e la manutenzione solo a personale qualificato competente in
materia di drive CA al fine di garantire la sicurezza degli operatori e degli apparecchi. Leggere
attentamente questo manuale prima di usare i drive CA serie ADV20, soprattutto le note riguardanti
AVVERTENZE, PERICOLO e PRECAUZIONI. L'inosservanza puo provocare lesioni personali e
danni alle apparecchiature. In caso di dubbi o domande, contattare il rivenditore.

PER SICUREZZA LEGGERE PRIMA DELL'INSTALLAZIONE

PERICOLO!

1. Latensione CA iningresso deve essere scollegata prima di effettuare qualsiasi cablaggio al
drive CA.

2. Sui condensatori del collegamento CC pu6 comungue rimanere una carica con tensioni
pericolose, anche se l'alimentazione & stata scollegata. Per evitare lesioni personali, assicurarsi
che l'alimentazione sia stata scollegata prima di aprire il drive CA e aspettare dieci minuti per
fare in modo che i condensatori si scarichino a livelli di tensione sicuri.

Non riassemblare mai i componenti interni o il cablaggio.

Il drive CA puo essere irrimediabilmente danneggiato senza possibilita di riparazione se ai
morsetti di ingresso/uscita vengono collegati i cavi errati. Non collegare mai i morsetti di uscita
UIT1, VIT2 e W/T3 del drive CA direttamente all'alimentazione del circuito elettrico CA.

5.  Mettere a terra 'ADV20 utilizzando il morsetto di terra. Il metodo di messa a terra deve
ottemperare alle normative in vigore nel paese in cui verra installato il drive CA. Consultare il
diagramma di base del cablaggio.

6. La serie ADV20 viene utilizzata solo per controllare la velocita variabile dei motori trifase a
induzione, NON per i motori monofase o per altri scopi.

7. La serie ADV20 NON deve essere utilizzata per sistemi di sostegno alla vita o in eventuali

situazioni pericolose per la vita.



F’ERICOLO!

1. NON utilizzare il test di isolamento per i componenti interni. Il semiconduttore utilizzato nel drive
CA si danneggia facilmente con l'alta tensione.

2. Sulle schede del circuito stampato sono presenti componenti MOS molto sensibili. Questi
componenti sono particolarmente sensibili all'elettricita statica. Per evitare di danneggiare
questi componenti, non toccare gli stessi o le schede di circuito con oggetti metallici 0 a mani
nude.

3. L’installazione, il cablaggio e la manutenzione del drive CA possono essere effettuati solo da

personale qualificato.

AVVERTENZA!

1.  Alcune impostazioni di parametri possono provocare I'immediata accensione del motore dopo
I'applicazione della corrente.

2. NON installare il drive CA in un luogo esposto alle alte temperature, alla luce diretta del sole, a
un'elevata umidita, a una vibrazione eccessiva, a gas o liquidi corrosivi, al pulviscolo
atmosferico o a particelle metalliche.

3. Utilizzare solo i drive CA esclusivamente all'interno delle specifiche . L'inosservanza delle
istruzioni puo provocare incendi, esplosioni o scariche elettriche.

4. Per evitare lesioni personali, bambini e personale non qualificato non devono avvicinarsi
all'apparecchio.

5.  Se il cavo del motore tra il drive CA e il motore & troppo lungo, I'isolamento del motore puo
venire danneggiato. Per evitare danni al motore siete pregati di utilizzare un motore adatto al
funzionamento con convertitori di frequenza o di aggiungere una reattanza di uscita CA. Per
ulteriori informazioni vedere Reattanza — Appendice B.

6. La tensione nominale del drive CA deve essere < 240 V (< 480 V per modelli da 460 V) e la

capacita dell'impianto di alimentazione deve essere < 5000A RMS.
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Capitolo 1 Introduzione

Prima dell'installazione conservare il drive CA nella scatola o nella cassa utilizzata per la spedizione.
Per mantenere la copertura della garanzia, conservare il drive CA in modo adeguato quando non lo si
usa per un periodo prolungato. Le condizioni di conservazione sono:

AVVERTENZA!

a > w DN PE

Conservare in un luogo fresco e asciutto al riparo dalla luce solare diretta o da fumi corrosivi.
Conservare a una temperatura ambiente compresa tra -20°Ce+60°C.

Conservare a un'umidita relativa compresa tra lo 0% e il 90% in ambiente privo di condensa.
Conservare a una pressione dell'aria compresa tra 86 kPA e 106 kPA.

NON appoggiare direttamente a terra. Conservare il drive in modo adeguato. Inoltre, se
I'ambiente circostante &€ umido, inserire uno o pit pacchetti di dessiccante all'interno della
confezione.

NON conservare in un'area soggetta a variazioni termiche repentine che possono causare
condensa e ghiaccio.

Se il drive CA deve essere conservato per oltre 3 mesi, la temperatura non deve superare i
30°C. Si sconsiglia di conservare il drive per oltre un anno in quanto si potrebbero danneggiare
i condensatori elettrolitici.

Quando non si usa il drive CA per un periodo prolungato dopo l'installazione in cantieri o luoghi
umidi e polverosi, si suggerisce di spostare il drive CA in un ambiente idoneo come specificato

in precedenza.

ADV20, V1.02 1-1



Capitolo 1 Introduzione
1.1 Ricevimento e ispezione

Il drive CA ADV20 ¢ stato sottoposto a rigorose prove di controllo qualita presso lo stabilimento prima

della spedizione. Dopo aver ricevuto il drive CA, controllare quanto segue:

1-2

] Assicurarsi che la confezione contenga il drive CA, il manuale di Quick Start-up e il CD.

u Ispezionare I'unita per verificare che non sia stata danneggiata durante la spedizione.

] Assicurarsi che il codice indicato sulla targhetta corrisponda al codice dell'ordine.

1.1.1 Informazioni sulla targhetta

Esempio per drive 1 HP/0,75 kW trifase 380 V CA

Modello drive Cal —»

Specifiche Ingresso. —»

Specifiche Uscita —»

Range frequenza di uscita —»
Numero di serie e codice a barre —»

Versione software —»

1.1.2 Descrizione del modello

MODEL :ADV20-1007-KXX-4F
INPUT :3PH 380-480V 50/60Hz 3.2A

OUTPUT :3PH 0-480V 2.5A 2.0kVA 0.75kW/1HP
FREQUENCY RANGE : 0.1~600Hz

(AR
00S6XXX0T8011230

00.92

ADV20 1007 - KXX - 4

Drive serie
ADV20

Taglie meccaniche drive:
1 =taglia 1 (dimensione A)
2 =taglia 2 (dimensione B)

Potenze drive, in KW:
004 = 0.4 kW

007 =0.75 kW
015=1.5kW

022 =22 kW

037 = 3.7kW

Filtro EMI :
F =incluso
=non incl.

Tensione nom.:
1M=115 Vca, 1ph
2M=230 Vca, 1ph
4=400-460 Vica, 3ph

Software :
X = standard

Unita di frenatura:
X =noninclusa
B =inclusa

Tastierino:
X =non incluso
K =incluso

ADV20, V1.02



1.1.3 Descrizione del numero di serie
000S6D11 OT 8 01 1230

400V trifase 1HP(0.75kW)

Capitolo 1 Introduzione

Numero di serie
Settimanadi produzione
Anno di produzione 2008
Stabilimento di produzione
T: Taiwan, W: China

Modello

Qualora le informazioni sulla targhetta non corrispondano all'ordine di acquisto o vi siano

problemi, contattare il distributore.

1.1.4 Dimensioni e aspetto del drive

0,5-2 HP/0,4-1,5 kW (Dimensione A)

1-5 HP/0,75-3,7 kW (Dimensione B)

Morsetti di ingresso
(RIL1, S/L2, T/L3)

— Tastiera digitale

Coperchio scheda di controllo

Morsetti di uscita
— (UIT1, VIT2, WIT3)

Coperchio morsetti di ingresso
(R/L1, S/L2, T/L3)

Tastiera digitale

Corpo custodia

Coperchio scheda di controllo

Coperchio morsetti di uscita
(U/T1, VIT2, WIT3)

ADV20, V1.02
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Capitolo 1 Introduzione

Struttura interna

Tastiera digitale
NPN/PNP

ACI/AVI

Morsetti esterni
Porta RS485 (RJ-45)

moow>

Ubicazione ponte RFI

(= NN

Sul lato destro

Il ponte RFI si trova accanto ai morsetti di ingresso come indicato nella figura precedente e puo

essere rimosso togliendo le viti.

Gamma di potenza

Modelli

0,5-2 hp (0,4-1,5 kW)

ADV20-1004-KXX-1M/2MF/4F,
ADV20-1007-KXX-2MF/4F, ADV20-1015-KXX-4F

1-5 hp (0,75-3,7 kW)

ADV20-2007-KXX-1M, ADV20-2015-KXX-2MF,
ADV20-2022-KXX-2MF/AF, ADV20-2037-KXX-4F

Dimensione
A
B
1-4

ADV20, V1.02



Ponte RFI

Capitolo 1 Introduzione

Ponte RFI: il drive CA puod emettere rumore elettrico; si usa il ponte RFI per eliminare l'interferenza
(interferenza di radiofrequenza) sulla linea elettrica.

Alimentazione di rete isolata da terra:

se il drive CA é alimentato da una potenza isolata (potenza IT), isolare il ponte RFI. Quindi le
capacita RFI (condensatori filtro) saranno scollegate da terra per evitare danni al circuito (secondo
IEC 61800-3) e ridurre la corrente di dispersione a terra.

AVVERTENZA!

1.

Dopo aver alimentato il drive CA, non isolare il ponte RFI. Pertanto, assicurarsi che
l'alimentazione di rete sia interrotta prima di isolare il ponte RFI.

Puo verificarsi una scarica nello spazio quando la tensione transitoria € superiore a 1.000
V. Inoltre, la compatibilita elettromagnetica dei drive CA sara inferiore dopo aver isolato il
ponte RFI.

NON isolare il ponte RFI quando I'alimentazione di rete e collegata a terra.

Il ponte RFI non pud essere isolato mentre si eseguono test di isolamento. Separare
l'alimentazione di rete e il motore se si esegue un test di alta tensione e le correnti di
dispersione sono troppo elevate.

Per evitare danni al drive, il ponte RFI collegato a terra dovra essere isolato se il drive CA
verra installato su un sistema di alimentazione non collegato a terra o su un sistema di
alimentazione a terra ad alta resistenza (oltre 30 ohm) o su un sistema TN con un punto

del triangolo connesso a terra.

1.1.5 Istruzioni per larimozione

Rimozione del coperchio anteriore Rimozione della ventola

Fase 2

ADV20, V1.02 15




Capitolo 1 Introduzione

1.2 Preparazione per installazione e cablaggio

1.2.1 Condizioni ambientali

Installare il drive CA in un ambiente con le seguenti condizioni:

Temperatura dell'aria:

Umidita relativa:
Funzionamento

-10 ~ +50°C (14 ~ 122°F) per UL e cUL
-10 ~ +40°C (14 ~ 104°F) per montaggio fianco a
fianco

<90%, senza condensa

Conservazione | Umidita relativa:

Pressione atmosferica: | 86 ~ 106 kPa
Altitudine del luogo di
installazione: <1000 m
Vibrazione: <20 Hz: 9,80 m/s? (1G) max
: 20 ~ 50 Hz: 5,88 m/s? (0,6G) max
Temperatura: -20°C ~ +60°C (-4°F ~ 140°F)

<90%, condensa inaccettabile

Trasporto | pressione atmosferica; | 86 ~ 106 kPa
o <20 Hz: 9,80 m/s® (1G) max
VilnEeelne: 20 ~ 50 Hz: 5,88 m/s (0,6G) max
Livello di

inquinamento

2: adatto per un ambiente di tipo industriale.

Spazi di montaggio minimi

Spazi di montaggio per dimensione A

Opzione 1 (da -10 a +50°C)

Opzione 2 (da -10 a +40°C)

Flusso d'aria

120mmI 120mm1
T . . Air Flow
[ps) £ oelicoes|
BEE 3 BEE|EEE] I
< > [—>] = 5 [—>
£ = £
£ £
o o
n wn
IlZOmm IlZOmm

1-6
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Capitolo 1 Introduzione

Spazi di montaggio per dimensione B

Opzione 1 (da -10 a +50°C) Opzione 2 (da -10 a +40°C) Flusso d'aria
150mm 150mm Air Flow T
g £ E
il | o = [mil | =

50mm
50mm

150mm

AVVERTENZA!

1.  Azionare, conservare o trasportare il drive CA in condizioni diverse possono danneggiarlo.

2. L'inosservanza di queste precauzioni rende nulla la garanzia!

3. Montare il drive CA in verticale su una superficie piana verticale mediante viti. Non sono
consentite altre direzioni.

4. Il drive CA genera calore durante il funzionamento, occorre quindi mantenere uno spazio libero
sufficiente intorno all'unita per consentire la dissipazione del calore.

5.  Latemperatura del dissipatore pud salire a 90°C durante il funzionamento. Il materiale su cui &
montato il drive CA non deve essere infiammabile ma idoneo a sopportare queste temperature
elevate.

6. Quando si installa il drive CA in uno spazio ristretto (ad esempio un armadio) la temperatura
circostante deve essere compresa tra 10 e 40°C con una buona ventilazione. NON installare il
drive CA in uno spazio non ventilato a sufficienza.

7.  Evitare che particelle di fibra, pezzi di carta, segatura, particelle metalliche, ecc. aderiscano al
dissipatore.

8.  Quando si installano diversi drive CA nello stesso armadio, devono essere posti in fila ['uno
accanto all'altro ma lasciano uno spazio sufficiente tra di loro. Quando si installano i drive CA
uno sotto l'altro, occorre usare un divisorio metallico tra i drive per evitare che uno riscaldi I'altro.

ADV20, V1.02 1-7



Capitolo 1 Introduzione

Installazione con divisorio metallico Installazione senza divisorio metallico

FrameA Frame B

Frame A Frame B

1-8

1.2.2 Condivisione bus CC: collegamento dei bus CC dei drive CA in
parallelo

Questa funzione non e per i modelli da 115 V.

2. |drive CA possono assorbire tensione che si genera quando il bus CC decelera.
3. Potenziare la funzione di frenatura e stabilizzare la tensione del bus CC.
4. Sipuo aggiungere il modulo di frenatura per potenziare la funzione di frenatura dopo la

connessione in parallelo.
Si possono collegare in parallelo solo drives con la stessa alimentazione.
6.  Siconsiglia di collegare 5 drive CA in parallelo (senza limiti in cavalli vapore).

ADV20, V1.02



Capitolo 1 Introduzione

applicare potenza contemporaneamente
(si puo collegare in parallelo solo lo stesso impianto elettrico)

Tensione 208/220/230/380/440/480 (in base ai modelli)

T )

SHLE Q! S DO
Modulo di \ ‘

frenatura u T

W (w

Per dimensioni A e B, il morsetto + (-) & collegato al morsetto + (-) del modulo di frenature

1.3 Dimensioni

(Le dimensioni sono espresse in millimetri e [pollici])

H H1 —o E

Dimens. w w1 H H1 D [%] @D

A 72,0 59,0 174,0 151,6 136,0 54 2,7
[2.83] [2,32] [6,86] [5,97] [5,36] [0,21] [0,11]

B 100,0 89,0 174,0 162,9 136,0 54 2,7
[3,94] [3,50] [6,86] [6,42] [5,36] [0,21] [0,11]

ADV20, V1.02 1-9



Capitolo 1 Introduzione

(IR OTA

Dimensione A: ADV20-1004-KXX-1M/2MF/4F, ADV20-1007-KXX-2MF/4F, ADV20-1015-KXX-4F
Dimensione B: ADV20-2007-KXX-1M, ADV20-2015-KXX-2MF, ADV20-2022-KXX-2MF/4F, ADV20-
2037-KXX-4F

1-10 ADV20, V1.02



Capitolo 2 Installazione e cablaggio

Dopo aver rimosso il coperchio anteriore, controllare che i morsetti di potenza e di controllo siano
liberi. Assicurarsi di osservare le seguenti precauzioni nel corso del cablaggio.

Informazioni generali sul cablaggio
Norme applicabili
Tutti gli apparecchi della serie ADV20 sono elencati presso gli Underwriters
Laboratories, Inc. (UL) e i Canadian Underwriters Laboratories (cUL) e pertanto sono
conformi alle norme del National Electrical Code (NEC) e del Canadian Electrical Code
(CEC).

L'installazione secondo i requisiti UL e cUL deve osservare le istruzioni fornite in
"Note sul cablaggio" come standard minimo. Seguire tutte le norme locali che
superano i requisiti UL e cUL. Consultare I'etichetta dei dati tecnici affissa sul drive
CA e latarghetta del motore per i dati elettrici.

La "Specifica dei fusibili di linea" nell'’Appendice B elenca i codici dei fusibili
raccomandati per ciascun codice della serie ADV20. Usare questi fusibili (o
equivalenti) su tutte le installazioni che richiedono conformita con le norme UL.

AVVERTENZA!

1.

Verificare di applicare potenza solo ai morsetti R/L1, S/L2 e T/L3. L'inosservanza puo

provocare danni alle apparecchiature. La tensione e la corrente devono essere comprese negli

intervalli indicati sulla targhetta.

Mettere a terra tutte le unita direttamente a un morsetto di terra comune per evitare

fulminazione o scosse elettriche.

Assicurarsi che la vite dei morsetti del circuito principale sia avvitata al fine di evitare scintille

prodotte dalla vibrazione di viti allentate.

Al termine del cablaggio controllare i seguenti punti:

A. Tutte i collegamenti sono corretti?
B. Non ci sono cavi allentati?

C. Non ci sono cortocircuiti tra morsetti o con la messa a terra?
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Capitolo 2 Installazione e cablaggio

F’ERICOLO!

1.  Suicondensatori del bus CC pud comungue rimanere una carica con tensioni pericolose,

anche se l'alimentazione e stata scollegata. Per evitare lesioni personali, assicurarsi che
l'alimentazione sia stata scollegata prima di aprire il drive CA e aspettare dieci minuti per fare in
modo che i condensatori si scarichino a livelli di tensione sicuri.

2.  Affidare solo a personale qualificato esperto di drive CA l'installazione, il cablaggio e il primo
avviamento.

3. Accertarsi che l'alimentazione sia interrotta prima di eseguire il cablaggio al fine di evitare

scosse elettriche.

2.1 Cablaggio

Gli utenti devono effettuare i collegamenti dei cavi attenendosi allo schema indicato alle pagine
seguenti. Non collegare un modem o una linea telefonica alla porta di comunicazione RS-485:
potrebbe causare un danno permanente. | morsetti 1 e 2 sono solo per I'alimentazione elettrica del
tastierino opzionale e non si devono usare per la comunicazione RS-485.
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Capitolo 2 Installazione e cablaggio
Figura 1 per modelli della serie ADV20-...-...-1M/2M

i Motore

N
RLY)—O O
s(L2)—<> O

: Circuito raccomandato | RA
:quando l'alimentazione : O Contatti di Uscita multifunzione
iviene scollegata per 240Vac 2.5A Max.

guasto in uscita : O 120Vac 5A Max.

R T L I LR CE PPl S SERTETED, : 28Vdc 5A Max.

Impostazioni di fabbrica &
“Indicazione allarme”

+.FWD/Sto
Impostazioni di fabbrica:
modalita NPN 4 REVI/Sto & miz

NPN Impostazioni o Multi-step 1 5 miz
T[ﬂ]s‘“ di fabbrica | Muti-step2 __ T e

| Multi-step 3

- O MI5 Impostazione di fabbrica del

| Multi-step4 ___ morsetto di uscita analogico
° Q Mi6 multifunzione:

frequenza analogica/

misuratore di corrente

0~10VCC/2 mA

Comune segnale analogico

PNP
Peril cablaggio delle
modalita NPN e PNP
vedere lafigura 3.

Impostazione di fabbrica:
frequenza di uscita

Impostazioni di fabbrica:
modalita AVI

AVI 5K 2

o

ACI

Alimentazione
+10V 3mA
AVI/ACI RS-485
Frequenza master Interfaccia seriale
da0al0V47ka/4-20mA Riservato

SG-

SG+
Riservato
Riservato
Riservato

eNoaRONE

© Morsetti (di alimentazione) del circuito elettrico O Morsetto del circuito di controllo * Fili e cavi schermati
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Capitolo 2 Installazione e cablaggio
Figura 2 per modelli della serie ADV-...-...-4

RIL)—O _ O— ==
S(L2)—C
T(L3)—0  O—

§Circuito raccomandato
' quando I'alimentazione
! viene scollegata per

i guasto in uscita

o« FWD/Stop -~

Impostazioni di fabbrica: .
modalita NPN 4 REVISto MI2

NN mpostazioni | ¢ Multi-stepl MI3

s aitabbrica < T wuii-step 2 M4

O

PNP ;
Peril cablaggio delle 4 Multi-step3 MI5
modalita NPN e PNP Multi-step 4
vedere lafigura3. | S MIi6

DCM

Impostazioni di fabbrica: Alimentazione

modalita AVI +10V 3mA
g 5KQ 2 AVI/ACI
THSwZ Frequenza master
acl da0alOV47ka/4-20mA

Comune segnale analogico

© Morsetti (di alimentazione) del circuito elettrico O Morsetto del circuito di controllo

. Resistore di frenatura
i (opzionale)

Motore

240Vac 2.5A Max.
120Vac 5A Max.

Q 28Vdc 5A Max.

Impostazioni di fabbrica &
“Indicazione allarme”

Impostazione di fabbrica del
morsetto di uscita analogico
. multifunzione:

frequenza analogica/
misuratore di corrente
0~10VCC/2mA

Comune segnale analogico

Impostazione di fabbrica :
frequenza di uscita

RS-485
Interfaccia seriale
1: Riservato
EV

3:GND

4: SG-

5: SG+

6: Riservato
7: Riservato
8: Riservato

Fili e cavi schermati
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Figura 3 Cablaggio per modalita NPN e modalita PNP
A. Modalita NPN senza alimentazione esterna

NPN
Tm}sm
PNP

Impostazioni
di fabbrica

Capitolo 2 Installazione e cablaggio

O +24V
FWD/STOP = o M1
REV/STOP 5 : O M2
Multi-step 1 5 I MI3
Multi-step 2 55 o Mi4
Multi-step3 o MI5
Multi-step 4 o MI6
Comune segnale digitalg ;

O DCM

B. Modalita NPN con alimentazione esterna

Impostazioni
di fabbrica

FWD/STOP __

v 28

REV/STOP =
Multi-step1
Multi-step 2 5
Multi-step 3 oo
Multi-step 4

C. Modalita PNP senza alimentazione esterna

NPN

[

PNP

Impostazioni
di fabbrica

ADV20, V1.02

FWD/STOP

REV/STOP ___

Multi-step 1

Multi-step 2

Multi-step3

Multi-step 4

+24V
Mi1
Mi2
MI3
Mi4
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Capitolo 2 Installazione e cablaggio
D. Modalita PNP con alimentazione esterna

PNP +24v
FWD/STOP __ _ Mi1
REV/STOP __ M2
Multi-step 1
Impostazioni Multi-step 2 °° Mi3
difabbrica ulti-step 2 o Mi4
Multi-step3 MI5
Multi-step4 MI6
DCM
EQ

AVVERTENZA!

1.

10.

11.

2-6

Separare il cablaggio del circuito principale e del circuito di controllo al fine di evitare azioni
errate.

Usare un cavo schermato per il cablaggio di controllo e non esporre la punta spelata di fronte al
morsetto.

Usare un cavo schermato o una canalina per il cablaggio di potenza e mettere a terra le due
estremita del tubo schermato o della canalina.

L'isolamento danneggiato del cablaggio puo provocare lesioni personali o danni ai circuiti e alle
apparecchiature se messo a contatto con alta tensione.

Il drive CA, il motore e il cablaggio possono provocare interferenza. Per evitare danni alle
apparecchiature, verificare un eventuale malfunzionamento dei sensori circostanti e delle
apparecchiature.

Quando i morsetti di uscita del drive CA U/T1, V/T2 e W/T3 sono collegati ai morsetti del
motore U/T1, VIT2 e W/T3 rispettivamente, per invertire permanentemente la direzione della
rotazione del motore, commutare entrambi i fili del motore.

Con cavi del motore lunghi, i picchi di corrente di commutazione capacitiva elevati possono
provocare sovracorrenti, correnti di dispersione elevate o accuratezza di lettura della corrente
inferiore. Per evitare cio, il cavo del motore deve essere inferiore a 20 m per i modelli da 3,7 kW
e inferiori, Per cavi del motore piu lunghi usare un reattanza di uscita CA.

Mettere a terra separatamente il drive CA, saldatrici elettriche e motori con potenza maggiore.
Usare cavi di messa a terra conformi alle normative locali e mantenerli i piu corti possibile.
Nella serie ADV20 non ¢ installato alcun resistore di frenatura, ma & possibile installarlo quando
si usano un'inerzia di carico maggiore o avviamenti/arresti frequenti. Per dettagli consultare
I'Appendice B.

In un luogo si possono installare molteplici unita ADV20. Mettere direttamente a terra tutte le
unita su un morsetto di terra comune, come illustrato nella figura sottostante. Verificare che

non vi siano ritorni di terra.
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Buono

X Non consentito

ADV20, V1.02 2-7
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2.2 Cablaggio esterno

Alimentazione

@) (@) (®)
Fusibile/NFB
(@)
Contattore
magnetico

Reattanza dilinea
CAdiingresso

D)

Reattanza a

fase zero

o

‘ Filtro EMI ‘ © 2
5

= <

T ©

==

Q.=

=T

52

© S

=

o

2L

2|

uU/T1 VIT2 W/T3

—O © ©

Reattanza a
fase zero

D)

Reattanza dilinea
CAdi uscita

Motore

Voce

Descrizione

Alimentazione

Osservare i requisiti di alimentazione
elettrica specifici riportati nell'’Appendice

elettrica A
Durante l'avvio dell'alimentazione si puo
verificare un picco di corrente.
Fusibile/NFB | Controllare nel grafico dell’Appendice B
(Opzionale) e selezionare il fusibile adatto per la
corrente nominale. L'uso di un NFB &
opzionale.
Contattore Non usare un contattore magnetico
magnetico come interruttore 1/O del drive del
© gzionale) motore CA poiché potrebbe ridurre il
P ciclo di durata operativa del drive CA.
Usato per migliorare il fattore di
potenza di ingresso, per ridurre il
contenuto armonico delle correnti e
fornire protezione dai disturbi della linea
Reattore di CA (sovratensioni, picchi di
linea CAdi commutazione, brevi interruzioni, ecc.).
ingresso Installare il reattore di linea CA quando
(Opzionale) la capacita di alimentazione elettrica &
di 500 kVA o superiore e supera di 6
volte la capacita dell'inverter o la
distanza dai cablaggi di rete € <= a
10m
Si usano i reattori a fase zero per
Reattore a ridurre il rumore radio soprattutto
fase zero quando sono installate apparecchiature
(Bobina radio in prossimita dell'inverter. Efficace
comune con per la riduzione del rumore sia in
nucleo in ingresso che in uscita. La qualita
ferrite) dell'attenuazione € buona per una vasta
(Opzionale) gamma dalla banda AM a 10 MHz.
p L'Appendice B descrive il reattore a
fase zero. (RF-OUT-ADV20/50)
Per ridurre l'interferenza
Filtro EMI elettromagnetica. Tutti i modelli da 230
V e 460 V sono dotati di un filtro EMI
integrato.
::r?:thorr:sl Usati per ridurre il tempo di
unita di decelerazione del motore. Consultare il
frenatura grafico nell’Appendice B per resistori di
(Opzionale) frenatura specifici.
L'ampiezza dell'onda di tensione
Reattanza di | dipende dalla lunghezza del cavo del
linea CAdi motore. Per applicazioni con cavo del
uscita motore lungo (>20 m), & necessario
pzionale installare un reattore in corrispondenza
(0] | tall tt d

del lato di uscita dell'inverter.
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2.3 Circuito principale

2.3.1 Collegamento del circuito principale

Resistore di frenatura (opzionale)

BRI
Cusle O7E) i -[Bue |-
(Interruttore senza fusibile) é
T
R 40/\041\?(? O R(L1) U(T1) © Motore
S—4 o——H—0S(L2) viT2)
T—6 o0 T(L3) w(r)

OE® Ded

Simbolo morsetto Descrizione della funzione del morsetto

RIL1, S/L2, T/L3 Morsetti di ingresso linea CA (monofasel/trifase)

UITL, VIT2, WIT3 Morsetti di uscita drive CA per il collegamento del motore trifase a

induzione
* - Collegamenti per l'unita di frenatura esterna (serie BU-..)
@ Collegamento a terra, nel rispetto delle normative locali.

AVVERTENZA!

Morsetti di potenza da rete (R/L1, S/L2, T/L3)
] Collegare questi morsetti (R/L1, S/L2, T/L3) mediante un interruttore senza fusibili o un

interruttore differenziale a un‘alimentazione trifase CA (alcuni modelli monofase CA) per
la protezione del circuito. Non € necessario considerare la sequenza di fase.

] Si raccomanda di aggiungere un contattore magnetico (CM) nel cablaggio di ingresso
dell'alimentazione per interrompere rapidamente I'alimentazione e ridurre il
malfunzionamento quando si attiva la funzione di protezione dei drive CA. Entrambe le
estremita del CM devono avere un filtro antidisturbo R-C.

] Assicurarsi che la vite dei morsetti del circuito principale sia avvitata al fine di evitare

scintille prodotte dalla vibrazione di viti allentate.
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Usare una tensione e una corrente comprese nellintervallo riportato nell'’Appendice A.
Quando si usa un GFCI (Interruttore di circuito per guasto di terra), selezionare un
sensore di corrente con sensibilita di 200 mA e un tempo di rilevamento non inferiore a
0,1 secondi per evitare problemi all'avviamento.

NON avviare/arrestare i drive CA avviando/arrestando |'alimentazione. Avviare/arrestare i
drive CA mediante il comando RUN/STOP tramite i morsetti di controllo o il tastierino. Se
€ necessario avviare/arrestare i drive CA avviando/arrestando l'alimentazione, farlo solo
UNA VOLTA ogni ora.

NON collegare i modelli trifase a un‘alimentazione di rete monofase.

Morsetti di uscita per il circuito principale (U, V, W)

Le impostazioni di fabbrica riguardanti la direzione di funzionamento indicano marcia in
avanti. | metodi per controllare la direzione di funzionamento sono impostati dai parametri
di comunicazione. Consultare il gruppo 9 per i dettagli.

Quando si deve installare il filtro sul lato di uscita dei morsetti U/T1, V/T2, W/T3 del drive
CA usare un filtro a induttanza. Non usare condensatori a compensazione di fase, L-C
(induttanza-capacitanza) o R-C (resistenza-capacitanza), se non approvati da Gefran.
NON collegare condensatori a compensazione di fase o filtri antidisturbo sui morsetti di
uscita dei drive CA.

Usare motori adeguatamente isolati, idonei per il funzionamento dell'inverter.

Morsetti [+, -] per collegare il resistore di frenatura

2-10

Se il drive CA dispone di un chopper di frenatura integrato, collegare il resistore di
frenatura ai morsetti [+, -].

La serie ADV20 non dispone di un chopper di frenatura integrato. Collegare un'unita di
frenatura esterna opzionale (serie BU-..) ed il resistore di frenatura. Per dettagli
consultare il manuale utente della serie BU-...

Se non in uso, lasciare i morsetti [+, -] aperti.
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2.3.2 Morsetti del circuito principale
Dimensione A

Capitolo 2 Installazione e cablaggio

Dimensione B

el (Bl el Fllia
@m@@@qpoﬂ o
000 LODDDOD 000 QOO0
i 14 1H e |
& LDE& s DE&
Dimensione Morsetti di potenza Coppia Cavo Tipo di cavo
R/L1, S/L2, T/L3 14,2- 12-18 AWG
16,3 kgf-cm - ; ©
A @ 9 (3,3-0,8 mm?) Solo rame, 75°C
UIT1, VIT2, WIT3, (12-14 in-Ibf)
R/L1, S/L2, T/L3
163 ls1sAwG. (8.4
B UITL, VIT2, WIT3 19,3 kgf-cm | 8 " mm.z() 41 Sol0 rame, 75°C
(14-17 in-lbf) '
.. @

(= NSA

Dimensione A: ADV20-1004-KXX-1M/2MF/4F, ADV20-1007-KXX-2MF/4F, ADV20-1015-KXX-4F

Dimensione B: ADV20-2007-KXX-1M, ADV20-2015-KXX-2MF, ADV20-2022-KXX-2MF/4F, ADV20-

ADV20, V1.02
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2.4 Morsetti di controllo
Schema del circuito per ingressi digitali (corrente NPN 16 mA.)

NPNMode +24v PNP Mode +24v

2 T
Speemmmmmeme e !
2 2
] |
DCM DCM

La posizione dei morsetti di controllo

24V MI1 MI3 MI5 10V _AVI

selelelsls
EEE 659000 [

RA RB RC MI2 MI4 MI6 DCMAFMACM

Simboli e funzioni dei morsetti

Simbolo . Impostazioni di fabbrica (modalita NPN)
Funzione del morsetto
morsetto ON: Collegamento al DCM

ON: Marcia in direzione MI1
MI1 Comando Forward-Stop i i
OFF:  Stop come impostato nel metodo di arresto

ON: Marcia in direzione MI2

MI2 Comando Reverse-Stop . .
OFF: Stop come impostato nel metodo di arresto

MI3 Ingresso multifunzione 3 Per la programmazione degli ingressi
multifunzione vedere i parametri Pr.04.05-

Mi4 Ingresso multifunzione 4 Pr.04.08.

MI5 Ingresso multifunzione 5 ON: la corrente di attivazione € di 5.5 mA.
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Simbolo . Impostazioni di fabbrica (modalita NPN)
Funzione del morsetto
morsetto ON: Collegamento al DCM
i . OFF: latolleranza della corrente di dispersione &
MI6 Ingresso multifunzione 6 di 10 pA.
+24 V | Sorgente di tensione CC +24 VCC, 50 mA utilizzata per la modalita PNP.
pcM | comune seanale digitale Comune per ingressi digitali e utilizzato per la
9 9 modalita NPN.
RA Uscita a relé multifunzione Carico resistivo:
(N.A) a 5A (N.A.)/3 A (N.C.) 240 VCA
5A (N.A)/3A(N.C.) 24 VCC
RB Uscita a relé multifunzione Carico induttivo:
(N.C)b 1,5 A (N.A.)/0,5 A (N.C.) 240 VCA
1,5 A (N.A.)/0,5 A (N.C.) 24 VCC
RC Comune relé multifunzione Per la programmazione vedere il parametro
Pr.03.00
+10V | Alimentazione potenziometro | +10 VCC 3 mA
Ingresso di tensione
analogico
movo Impedenza: 47 kQ
Circuito Risoluzione: 10 bit
Intervallo: 0~ 10VCC /4~20mA
AVI g 0 ~ Massima frequenza in uscita
(Pr.01.00)
AcM | Selezione: Pr.02.00, Pr.02.09, Pr.10.00
I Circuito internc Configurazione: Pr.04.14 ~ Pr.04.17
Acm | Segnale di controllo Comune per AVI/ACI e AFM
analogico (comune)
Misuratore di uscita
analogico Da0al0V,2mA
C,g"jACM - Impedenza: 470
g Corrente in uscita 2 mA max
AFM 10V . i .
X L= oty ometr| Risoluzione: 8 bit
M 2R Intervallo: 0~10VCC
ACM Funzione: Pr.03.03 - Pr.03.04

Circuito interno

NOTA: Dimensione cavo del segnale di controllo: 18 AWG (0,75 mm?) con cavo
schermato.

ADV20, V1.02
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Capitolo 2 Installazione e cablaggio

Ingressi analogici (AVI, ACM)

] | segnali dell'ingresso analogico sono facilmente influenzati dal rumore esterno. Usare
cavi schermati e mantenerli piu corti possibile (<20 m) con una messa a terra adeguata.
Se il rumore € induttivo, collegare la schermatura al morsetto ACM puo essere d'aiuto.

u Se i segnali di ingresso analogici sono influenzati dal rumore del drive CA, collegare un
condensatore (0,1 # F e superiore) e un nucleo di ferrite come indicato negli schemi
seguenti:

ferrite core

avvolgere ogni cavo 3 volte o piu intorno al nucleo
Ingressi digitali (MI1~MI6, DCM)
] Quando si usano contatti 0 commutatori per controllare gli ingressi digitali, usare
componenti di qualita elevata per evitare rimbalzi del contatto.

Informazioni generali
] Mantenere il cablaggio di controllo il pit lontano possibile dal cablaggio di alimentazione

in condotti separati al fine di evitare interferenze. Se necessario, farli incrociare solo con
un angolo di 90°.
] Installare in modo adeguato il cablaggio di controllo del drive CA e non toccare i cavi 0 i

morsetti alimentati.

IR OTA

u Se & necessario un filtro per ridurre l'interferenza elettromagnetica (EMI), installarlo il pit
vicino possibile al drive CA. Si pud anche ridurre 'EMI abbassando la frequenza portante.

PERICOLO!

L'isolamento danneggiato del cablaggio pud provocare lesioni personali o danni ai circuiti e alle
apparecchiature se messo a contatto con alta tensione.
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Capitolo 2 Installazione e cablaggio
Specifiche dei morsetti di controllo
The position of the control terminals

24V _MI1 MI3 MI5 10V _AVI

SCISIS/SlS)
DOLPILIOOICIC) | rs4ss

RA RB RC MI2 MI4 MI6 DCMAFMACM

Dimensione Coppia Cavo

A B 5,1-8,1 kgf-cm (4,4-7 in-lbf) 16-24 AWG. (1,3-0,2 mm?)

(= NaA

Dimensione A:  ADV20-1004-KXX-1M/2MF/4F, ADV20-1007-KXX-2MF/4F, ADV20-1015-KXX-4F
Dimensione B: ADV20-2007-KXX-1M, ADV20-2015-KXX-2MF, ADV20-2022-KXX-2MF/4F, ADV20-
2037-KXX-4F
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Pagina lasciata intenzionalmente vuota
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Capitolo 3 Tastierino e avviamento

Capitolo 3 Tastierino e avviamento

3.1 Descrizione del tastierino digitale

GEFRAN

D)
@

@)| Visualizzazione dello stato
Visualizza lo stato attuale del driver

Tasto SU/GIU
Imposta il numero del parametro e modifica i
dati numerici, quale la frequenza master.

@| Visualizzazione LED
Indica frequenza, tensione, corrente, unita
definite dall'utente, eccetera.

MODALITA
Consente di passare a diverse modalita di
visualizzazione.

©| Potenziometro
Per impostare la frequenza master.

STOP/RESET
Arresta il funzionamento del drive CA e ripristina il drive
dopo il verificarsi di un guasto.

@| Tasto RUN
Awvia il funzionamento del drive CA.

ENTER
Serve a inserire/modificare i  parametri  di
programmazione

Sul tastierino vi sono quattro LED:

LED STOP: si accende quando il motore & arrestato.

LED RUN: si accende quando il motore € in funzione.
LED FWD: si accende quando il motore & in marcia avanti.
LED REV: si accende quando il motore € in marcia indietro.

ADV20, V1.02
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Capitolo 3 Tastierino e avviamento

Messaggio
visualizzato

Descrizioni

Visualizza la frequenza master del drive CA.

nun s »sTOr
rwosl

REV »
b | 1 ' . g1ow
Ewo sl
“V-

Visualizza la frequenza di uscita effettiva ai morsetti U/T1, V/T2, e W/T3.

nuw »sTOr
rwul
REV = >

Unita definita dall'utente (dove U = F x Pr.00.05)

o - -

ool

1w

Visualizza la corrente di uscita ai morsetti U/T1, V/T2, e W/T3.

kym o
Ewo sl
REV 8

v o1ow

Visualizza lo stato di marcia in avanti del drive CA.

kyms
Ewo sl
REV e

1w

]
(]
c

Visualizza lo stato di marcia indietro del drive CA.

kym o
swo«CH

nev N8

Grow

()
cd

Valore del contatore (C).

o 10 Grow

Ewo sl
REV e

Visualizza il parametro selezionato.

Ca

[}

Co
(] | [ea]

ym e
Ewosl
REV e

Grow

cZ

Visualizza il valore effettivo memorizzato del parametro selezionato.

Kim
FWDel
REV

»a1ow

Guasto esterno.

nuw s
rwusl
HEV S

»sTOr

Visualizza "End" per circa 1 secondo se il dato immesso € stato accettato.
Dopo aver impostato un valore del parametro, il nuovo valore viene
automaticamente salvato nella memoria. Per modificare una voce, usare i
tasti A e V.

RUN =
rwoel
HEV S

=sTOR

Appare "Err* se il valore immesso non é valido.

3-2
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Capitolo 3 Tastierino e avviamento

3.2 Come utilizzare il tastierino digitale

Modalitadiimpostazione

START

B - Bl - Bl - BEG - IEEE

s MODE G MODE g MODE g MODE e MODE

GO START
NOTA: nella modalita di selezione, premerdl ¢ e perimpostare i parametri.

Impostazione dei parametri
oo oD C {
F -- B - K - Y] o I

= enter -5 enter = enter  |mpostazione dei  Errore inserimento
parametririuscita dati

NOTA:Nella modalita di impostazione dei parametri, & possibile premere[l =g ger
per tornare alla modalita di selezione.

Perlo spostamento dei dati

START

v e ]
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Capitolo 3 Tastierino e avviamento

3.3 Tabella di riferimento per il display LED a 7 segmenti del tastierino

digitale
Carattere 0o 1 2 3 4 5 6 7 8 9
Visualizzazione | | o | J (X [ C = o o
LED [ < ' < o ' [ <!
Alfabeto inglese A b Cc d E F G Hh li Jj
Visualizzazione | = | - ' - - - 1T - '
Display [ R I Y o [t ) [ Y R T I I I |
Alfabeto inglese | K | L n Oo P q r S Tt U
Visualizzazione | § 4 | ™ Pu] ’n) f =1 "
Display L I S I L 1 / pur] o |
Alfabetoinglese v Y z
Visualizzazione " -
Display i -

3.4 Metodo di funzionamento

Il metodo di funzionamento puo essere impostato mediante morsetti di comunicazione, di controllo e
il tastierino digitale.
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Capitolo 3 Tastierino e avviamento

Metodo di

) Sorgente di frequenza Sorgente di comando operativo
funzionamento

Quando si imposta la comunicazione dal PC, & necessario utilizzare il convertitore

FU”Zig”ﬁmemO USB-485-ADV20/50 per il collegamento al PC.
alla

comunicazione | Per i dettagli consultare le impostazioni dell'indirizzo di comunicazione 2000H e
2101H.
O +24Vv
Impostazioni di fabbrica: FWD/Stop 0O MI1
modalita NPN REV/Stop 5 O MI2
NPN Multi-step1 ——
T@sm Impostazioni i 0 O MI3
o difabbrica | ¢ Multi-step2 O M4
Multf—steps P OMI5
Multi-step 4 5 O MI6
Comune segnale digitale
gneeco®® _opem
** Non applicare la tensione di rete E @
direttamente ai morsetti di cui sopra.
Funzionamento
da segnale O ZIQI.OVt )
esterno Impostazioni di fabbrica: 3 imentazione
modalita AVI +10V 3mA
AV 5K 2/« O AVI/ACI
Frequenza master
Hﬁ]st 1 da0al0V 47k / 4-20mA
ACI
O ACM

Comune segnale analogico I C £ @

Ingresso dei morsetti esterni:
MI1-DCM (impostato a FWD/STOP)
MI2-DCM (impostato a REV/STOP)

MI3-DCM (Impostare Pr.04.05=10)
MI3-DCM (Impostare Pr.04.05=10)

Funzionamento
dal tastierino A v @
STOP/RESET : , RUN:

digitale

3.5 Marcia di prova

E possibile eseguire una marcia di prova usando il tastierino digitale, effettuando le fasi seguenti
1. Impostazione della frequenza a F5.0 premendo V.
2. Qualora si desideri invertire la direzione da marcia avanti a marcia indietro: 1. premere il
tasto MODE per trovare FWD. 2. premere il tasto SU/GIU fino a ottenere REV per

completare il cambio di direzione.
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Capitolo 3 Tastierino e avviamento

1. Dopo aver applicato I'alimentazione,

verificare che il display LED indichi F 60,0

Hz.

2. Premereiltasto ¥ per impostare la
frequenza a circa 5 Hz.

3. Premere il tasto $ per marcia in avanti.
Se si desidera invertire la marcia, premere

v

arrestare, premere il tasto

. Se si desidera decelerare per

Y

4.  Controllare quanto segue:

Controllare che la direzione di
rotazione del motore sia corretta.
Controllare che il motore funzioni
regolarmente senza rumore o
vibrazioni anormali.

Controllare che I'accelerazione e la
decelerazione siano uniformi.

al » STOP
Fwpal
a o

v v
v
a ‘: ‘: ‘-' 9 STOP

w RUN

v

-

Se i risultati della marcia di prova sono normali, avviare la marcia effettiva.

— NG
1.

3-6

Qualora si verifichi qualsiasi tipo di guasto, arrestare immediatamente e consultare la

guida di ricerca guasti per risolvere il problema.

NON toccare i morsetti di uscita U/T1, V/T2, W/T3 mentre |'alimentazione € ancora

applicata a R/L1, S/L2, T/L3 anche se il drive CA é stato arrestato. | condensatori di

collegamento CC possono ancora essere carichi a livelli di tensione pericolosi, anche se

I'alimentazione é stata interrotta.

Per evitare di danneggiare i componenti, non toccare gli stessi o le schede di circuito con

oggetti metallici 0 a mani nude.
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Capitolo 4 Parametri

| parametri ADV20 sono divisi in 11 gruppi in base alle proprieta per un‘impostazione semplice. Nella
maggior parte delle applicazioni, l'utente puo terminare tutte le impostazioni di parametri prima
dell'avviamento senza doverli regolare nuovamente nel corso del funzionamento.

Gli 11 gruppi sono i seguenti:

Gruppo 0:
Gruppo 1:
Gruppo 2:
Gruppo 3:
Gruppo 4:
Gruppo 5:
Gruppo 6:
Gruppo 7:
Gruppo 8:
Gruppo 9:

Parametri utente

Parametri base

Parametri metodo di funzionamento
Parametri funzione uscita
Parametri funzione ingresso
Parametri velocita multipla
Parametri protezione

Parametri motore

Parametri speciali

Parametri comunicazione

Gruppo 10: Parametri controllo PID
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4.1 Sintesi delle impostazioni dei parametri

. |l parametro puo essere impostato durante il funzionamento.

Gruppo 0 Parametri utente

Parametro

Descrizione

Impostazioni

Impost. di
fabbrica

Cliente

00.00

Codice di
identificazione del
drive CA

Sola lettura

##

00.01

Visualizzazione
della corrente
nominale del drive
CA

Sola lettura

##

00.02

Reimpostazione
parametri

0: Il parametro puo essere di
lettura/scrittura

1: Tutti i parametri sono di sola lettura

8: Blocco tastierino

9: Riporta tutti i parametri alle impostazioni
di fabbrica (50 Hz, 230 V/400 V o

220 V/380 V, in base a Pr.00.12)

10: Riporta tutti i parametri alle
impostazioni di fabbrica (60 Hz,

220 V/440 V)

~00.03

Selezione della
visualizzazione
iniziale

0: Visualizza il valore del comando di
frequenza (Fxxx)

1: Visualizza I'effettiva frequenza in uscita
(Hxxx)

2: Visualizza il contenuto dell'unita definita
dall'utente (Uxxx)

3: Visualizzazione multifunzione, vedere
Pr.00.04

4: Comando FWD/REV

»00.04

Contenuto della
visualizzazione
multifunzione

0: Visualizza il contenuto dell'unita definita
dall'utente (Uxxx)

1: Visualizza il valore del contatore (c)

2: Visualizza lo stato dei morsetti di
ingresso multifunzione (d)

3: Visualizza la tensione del BUS CC (u)
4: Visualizza la tensione in uscita (E)

5: Visualizza il valore del segnale di
retroazione analogico PID (b) (%)

6: Fattore di forma della potenza in uscita
(W)

7: Visualizza la potenza in uscita (P)

8: Visualizza segnale di retroazione e
impostazione PID

42
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Parametro Descrizione Impostazioni Imposlt. di Cliente
fabbrica
9: Visualizza AVI (1) (V)
10: Visualizza ACI (i) (mA)
11: Visualizza la temperatura dell'lGBT (h)
Q)
Coefficiente K
~00.05 definito dall'utente Da0,12160,0 1.0
00.06 Versione software | Sola lettura #.1##
00.07 Riservato
00.08 Inserimento Da 0 a 9999 0
password
00.09 Configurazione Da 0 a 9999 0
password
00.10 Riservato
00.11 Riservato
00.12 Selezione tensione | 0: 230 V/400 V o
: di base 50 Hz 1: 220 V/380 V
Valore 1 definito Da 0 a 9999
00.13 dall utente 0
(corrisponde alla
frequenza max)
Posizione del punto [Da0 a3
00.14 decimale del valore 0
definito dall'utente
Gruppo 1: Parametri base
. i Impost. di .
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
Massima
01.00 frequenza in uscita | Da 50,00 a 600,0 Hz 60,00
(Fmax)
Massima
01.01 frequenza di Da 0,10 a 600,0 Hz 60,00
tensione (Fbase)
01.02 Massima tensione | Serie 115 V/230V:da 0,1V a 255,0 V 220,0
in uscita (Vmax) | serie 460 V: da 0,1V a 510,0 V 440,0
Frequenza
01.03 intermedia (Fmid) Da 0,10 a 600,0 Hz 1,50
01.04 Tensione Serie 115 V/230 V:da 0,1V a255,0Vv 10,0
' intermedia (Vmid) | serie 460 V: da 0,1V a510,0 V 20,0
o005 |Freguenzaminima lp, o964 600,0 Hz 1,50
in uscita (Fmin)
01.06 Tensione minima | Serie 115 V/230 V: da 0,1 V a 255,0 V 10,0
in uscita (Vmin) | serie 460 V: da 0,1V a510,0 V 20,0
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Parametro Descrizione Impostazioni Impos_t. di Cliente
fabbrica
01.07 Limite superiore _d| Da 0,1 a120,0% 110,0
frequenza in uscita
01.08 Limite |nfer_|ore d] Da 0,0 a 100,0% 0,0
frequenza in uscita
~#01.09 |[Tempo di Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec 10.0
accelerazione 1 ’
~#01.10 |Tempo di Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec 10.0
decelerazione 1 ’
~01.11 [Tempodi Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec 100
accelerazione 2 ’
~#01.12 [Tempodi Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec 100
decelerazione 2 ’
~01.13 [Tempodi Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec 10
accelerazione Jog !
~#01.14 |Tempo di Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec 10
decelerazione Jog !
~01.15 |Frequenza Jog Da 0,10 Hz a Fmax (Pr.01.00) Hz
6,00
0: Accel./Decel. lineare
Accelerazione/dec |1: Accel. automatica, decel. lineare
elerazione ) . i
automatica 2: Accel. lineare, decel. automatica
01.16 (vedere 3: Accel./decel. (impostate in base al 0
impostazione del | carico) automatiche
tempo . ) .
4: Accel./decel. automatiche (impostate in
accel./decel.) N
base a definizione del tempo
accel./decel.)
o1.17 |Accelerazione con | 6 4 10,0/da 0,00 a 10,00 sec 0,0
curvaas
o1.18 |Decelerazionecon |, 6 4 10,0/da 0,00 a 10,00 sec 0,0
curvaas
i i |0: Unita: 0,1 sec
01.19 UnltaI ;Smp?rale di 0
accel./aecel. 1: Unita: 0,01 sec
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Capitolo 4 Parametri

Parametro

Descrizione

Impostazioni

Impost. di
fabbrica

Cliente

»02.00

Sorgente del
comando
principale
frequenza master

0: Tasti SU/GIU del tastierino digitale o
ingressi multifunzione SU/GIU.
Memorizzazione dell'ultima frequenza
utilizzata.

1:Da0a+10VdaAVl
2:da 4 a20 mAdaACI
3: Comunicazione RS-485 (RJ-45)
4: Potenziometro tastierino digitale

»02.01

Sorgente del
comando
principale
operativo

0: Tastierino digitale

1: Morsetti esterni. Tasto STOP/RESET
su tastierino attivato.

2: Morsetti esterni. Tasto STOP/RESET
su tastierino disattivato.

3: Comunicazione RS-485 (RJ-45). Tasto
STOP/RESET su tastierino attivato.

4: Comunicazione RS-485 (RJ-45). Tasto
STOP/RESET su tastierino disattivato.

02.02

Metodo di arresto

0: STOP: arresto con rampa; E.F.: arresto

per inerzia

1: STOP: arresto per inerzia; E.F.: arresto
per inerzia

2: STOP: arresto con rampa; E.F.: arresto
con rampa

3: STOP: arresto per inerzia; E.F.: arresto

con rampa

02.03

Selezioni
frequenza
portante PWM

Da2al2kHz

02.04

Controllo direzione
motore

0: Attiva il funzionamento avanti/indietro
1: Disattiva il funzionamento all'indietro
2: Disattiva il funzionamento in avanti

02.05

Blocco
avviamento linea

0: Disattiva. Lo stato operativo non viene
modificato anche se & cambiata la
sorgente del comando operativo Pr.02.01.

1: Attiva. Lo stato operativo non viene
modificato anche se & cambiata la
sorgente del comando operativo Pr.02.01.

2: Disattiva. Lo stato operativo cambiera
se verra modificata la sorgente del
comando operativo Pr.02.01.

3: Attiva. Lo stato operativo cambiera se
verra modificata la sorgente del comando
operativo Pr.02.01.
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Parametro Descrizione Impostazioni l?;ggfité:' Cliente
0: Decelera fino a 0 Hz
Perdita segnale 1: Si arresta per inerzia e visualizza "AErr"
02.06 | Acl (4-20 mA !
( mA) 2: Continua a funzionare secondo I'ultimo
comando di frequenza
0: Tramite il tasto SU/GIU
1:In | tem i l. .
02.07 | Modalita Su/Giu base al tempo di accel/dece 0
2: Velocita costante (Pr.02.08)
3: Unita ingresso impulsi (Pr.02.08)
Velocita di
variazione
02.08 | accel/decel. del | 4 10060 H; 0,01
funzionamento
SU/GIU a velocita
costante
0: Tasti SU/GIU del tastierino digitale o
ingressi multifunzione SU/GIU.
Sorgente del Memorizzazione dell'ultima frequenza
comando della utilizzata.
#”02.09 | (0 onda 1: Da0a+10V da AVl 0
frequenza 2:da 4 a20 mAdaACI
3: Comunicazione RS-485 (RJ-45)
4: Potenziometro tastierino digitale
Combinazione del | 0: Comando frequenza master principale
comando 1: Comando frequenza master principale
»02.10 frequenza master | + comando frequenza master secondaria 0
principale e 2: Comando frequenza master principale -
secondaria comando frequenza master secondaria
Comando di Da 0,00 a 600,0 Hz
~#02.11 frequenza del 60,00
tastierino
Comando di Da 0,00 a 600,0 Hz
~702.12 frequenza 60,00
comunicazione
. 0: Memorizza la frequenza di tastierino e
Selezioni per comunicazione
memorizzare il . i
0213 comando di 1: Mer_r]orlzza solo la frequenza del 0
: frequenza del tastierino
tastierino o della .
comunicazione 2: Memorizza solo la frequenza della
comunicazione
Selezione 0: Tramite comando di frequenza corrente
02.14 frequen;a i_niziale 1: Tramite comando di frequenza zero 0
(angzé%stlenno e 2: Tramite visualizzazione della frequenza
) all'arresto
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Impost. di

Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
Setpoint
02.15 | frequenzainiziale | ¢ o _ 00,0 Hz 60,00
(per tastierino e
RS485)
Sola lettura
Visualizza la Bit0=1: Tramite sorgente frequenza
02.16 sorgente del principale (Pr.02.00) st
’ comando di Bit1=1: Tramite sorgente frequenza
frequenza master | secondaria (Pr.02.09)
Bit2=1: Tramite funzione ingresso multiplo
Sola lettura
Visualizza la Bit0=1: Tramite tastierino digitale
02.17 sorgente del Bit1=1: Tramite comunicazione RS485 o
' comando Bit2=1: Tramite morsetto esterno modalita
operativo 2/3 wire
Bit3=1: Tramite funzione ingresso multiplo
Impostazione
02.18 valore 2 definito da0aPr.00.13 0
dall'utente
02.19 Val?re 2 definito Da 0 a 9999 4
dall'utente
Gruppo 3: Parametri funzioni uscita
Parametro Descrizione Impostazioni ";';gz?itég' Cliente
03.00 Rele di uscita 0: Nessuna funzione 8
multifunzione 1: Drive CA operativo
(RA1, RB1, RC1)
2: Frequenza master raggiunta
3: Velocita zero
4: Rilevamento sovraccoppia
5: Indicazione blocco basi (B.B.)
6: Indicazione bassa tensione
7: Indicazione modalita di funzionamento
8: Indicazione guasto
9: Frequenza desiderata raggiunta
10: Valore conteggio terminale raggiunto
11: Valore conteggio preliminare raggiunto
12: Controllo stallo sovratensione
13: Controllo stallo sovracorrente
14: Allarme surriscaldamento del
dissipatore di calore
15: Controllo sovratensione
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Parametro Descrizione Impostazioni I'f“posAt' di Cliente
abbrica
16: Controllo PID
17: Comando avanti
18: Comando indietro
19: Segnale di uscita velocita zero
20: Allarme (FbE, Cexx, AoL2, AUE,
SAVE)
21: Controllo freno (frequenza desiderata
raggiunta)
03.01 Riservato
03.02 Frequenza Da 0,00 a 600,0 Hz 0,00
desiderata
raggiunta
Selezione del 0: Misuratore di frequenza analogico
#03.03 | segnale analogico | 1. \isuratore di corrente analogico 0
in uscita (AFM)
»03.04 Guadagno uscita | Da 1 a 200% 100
analogica
03.05 Valore conteggio | Da 0 a 9999 0
terminale
03.06 Xiﬁﬁ:ggegg'o Da 0 a 9999 0
EF attivo al 0: Valore conteggio terminale raggiunto,
raggiungimento nessuna visualizzazione del guasto
03.07 del valore esterno (EF) 0
conteggio 1: Valore conteggio terminale raggiunto,
terminale EF attivo
0: Ventola sempre ACCESA
1: La ventola SI SPEGNE 1 minuto dopo
l'arresto del motore CA
2: La ventola € ACCESA quando il drive
03.08 Controllo ventola | CA & in funzione, mentre & SPENTA 0
quando il drive si arresta
3: La ventola S| ACCENDE al
raggiungimento della temperatura
preliminare del dissipatore
03.09 Riservato
03.10 Riservato
03.11 ztr)fc?cuc%nggl(#eno Da 0,0 a 20,00 Hz 0,00
03.12 ;fgsutg”(f; ‘fjr'eno Da 0,0 220,00 Hz 0,00
03.13 :j/éslt:g:lézza lo stato Sola lettura #
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Gruppo 4: Parametri funzioni ingresso

Capitolo 4 Parametri

Parametro Descrizione Impostazioni Impost. di Cliente
fabbrica
Regolazione bias
»04.00 | potenziometro del Da 0,0 a 100,0% 0,0
tastierino
Polarita bias 0: Bias positivo
»04.01 | potenziometro del 1: Bias negativo 00
tastierino
Guadagno
A~ 04.02 | potenziometro del Da 0,1 a 200,0 % 100,0
tastierino
Bias negativo ) . .
potenziometro del 0: Nessun comando bias negativo
04.03 | tastierino, 0
attiva/disattiva 1: Bias negativo: Funzionamento REV
inversione attivato
04.04 Modalita di controllo | O: 2 fili: FWD/STOP, REV/STOP
Ii‘l‘inz'onamemo 2031 1. 5 il FWD/REV, RUN/STOP 0
2: funzionamento a 3 fili
04.05 Morsetto di ingresso| 0: Nessuna funzione 1
multifunzione (MI3) 1: Comando multivelocita 1
2: Comando multivelocita 2
04.06 Morsetto di ingresso| 3: Comando multivelocita 3 2
multifunzione (Mi4) 4: Comando multivelocita 4
5: Ripristino esterno
04.07 Morsetto di ingresso| 6: Inibizione accel./decel. 3
multifunzione (MI5) 7: Comando di selezione tempo
accel./decel.
8: Funzionamento Jog
04.08 Morsetto di ingresso| 9: Blocco basi esterno 4
multifunzione (MIG) 10: Su: aumento frequenza master
11: Giu: riduzione frequenza master
12: Segnale trigger del contatore
13: Azzeramento contatore
14: Ingresso guasto esterno (E.F.)
15: Funzione PID disattivata
16: Arresto esclusione uscita
17: Attiva blocco parametro
18: Selezione del comando operativo
(morsetti esterni)
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Capitolo 4 Parametri

. I Impost. di ;
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
19: Selezione del comando operativo
(tastierino)
20: Selezione del comando operativo
(comunicazione)
21: Comando FWD/REV
22: Sorgente del comando seconda
frequenza
Bit0O:MI1
Bit1:MI2
Bit2:MI3
Selezione del Bit3:M14
04.09 | contatto di ingresso | Bit4:MI5 0
multifunzione Bit5:MI6
O:N.A,, 1:N.C.
P.S. MI1-MI3 non validi in caso di controllo
a 3 cavi.
Tempo antirimbalzo
04.10 in ingresso del Da1a20 (*2ms) 1
morsetto digitale
0411 Is/r;smne minima Da0,0a100V 0.0
Frequenza minima | Da 0,0 a 100,0%
04.12 AVI 0,0
Tensione massima
04.13 AVI Da0,0a10,0V 10,0
04.14 Z:/elquenza massima| o 6 0 a 100,0% 100,0
04.15 X(o:rlrente minima Da 0,02 20,0 mA 40
Frequenza minima | Da 0,0 a 100,0%
04.16 ACI 0,0
0417 g(o:rlrente massima | 5o 604200 mA 20,0
04.18 irgﬁuenza massima| 0.0 2 100,0% 100,0
04.19
| Riservato
04.25
04.26 | Visualizza lo stato Sola lettura. #
del morsetto di Bit0: Stato MI1
ingresso
Bitl: Stato MI2
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Capitolo 4 Parametri

. i Impost. di :
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
multifunzione Bit2: Stato MI3
Bit3: Stato MI4
Bit4: Stato MI5
Bit5: Stato MI6
Selezione dei 0~4095 0
W04.27 morgettl qh ingresso
multifunzione
interni/esterni
Stato del morsetto | 0~4095 0
»04.28 interno
Gruppo 5: Parametri velocita multipla
. I Impost. di .
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
»05.00 Frequenza 1?2 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.01 Frequenza 22 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.02 Frequenza 32 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.03 Frequenza 42 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
»05.04 Frequenza 5?2 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
»05.05 Frequenza 62 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
»05.06 Frequenza 72 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.07 Frequenza 82 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.08 Frequenza 92 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.09 Frequenza 10?2 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
»05.10 Frequenza 112 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
»05.11 Frequenza 122 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
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Capitolo 4 Parametri

. — Impost. di :
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
»05.12 Frequenza 132 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~#05.13 Frequenza 142 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
~05.14 Frequenza 152 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
velocita
Gruppo 6: Parametri protezione
Parametro Descrizione Impostazioni Impost. di Cliente
fabbrica
Serie 115 V/230 V: da 330,0 V a 410,0 V 390,0V
Prevenzione di ) .
06.00 stallo da Serie 460 V: da 660,0 V a 820,0 V 780,0 V
sovratensione 0.0: Disattiva la prevenzione di stallo da
sovratensione
Prevenzione di
stallo da 0: Disattiva
06.01 sovracorrente 0 170
durante Da 20 a 250%
l'accelerazione
Prevenzione di
0: Disattiva
0602 |Stalloda 170
sovracorrente in Da 20 a 250%
esercizio
0: Disattivato
1: Attivata durante il funzionamento a
velocita costante. Dopo il rilevamento di
sovraccoppia, mantenere in funzione fino 0
al subentro delle modalita OL1 od OL.
Modalita di 2: Atqv\ata durante il funglopamento a
i t velocita costante. Dopo il rilevamento di
06.03 rilevamento sovraccoppia, arrestare il funzionamento
sovraccoppia ’ :
(©L2) 3: Attivata durante l'accelerazione. Dopo il
rilevamento di sovraccoppia, mantenere in
funzione fino al subentro delle modalita
OL1 od OL.
4: Attivata durante l'accelerazione. Dopo il
rilevamento di sovraccoppia, arrestare il
funzionamento.
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Capitolo 4 Parametri

Impost. di

Parametro Descrizione Impostazioni . Cliente
fabbrica
Livello di
»06.04 rilevamento di Da 10 a 200% 150
sovraccoppia
Tempo di
06.05 rilevamento di Da 0,1 a 60,0 sec 0,1
sovraccoppia
Selezione 0: Motore standard (autoventilato)
sovraccarico
06.06 termico elettronico | 1: Motore speciale (servoventilazione 2
’ esterna)
2: Disattivato
06.07 Car;tterlstlca . Da 30 a 600 sec 60
termico elettronica
0: Nessun guasto 0
1: Sovracorrente (oc)
Registrazione . .
06.08 guasto attuale 2: Sovratensione (ov)
3: Surriscaldamento IGBT (oH1)
4: Riservato
5: Sovraccarico (oL)
6: Sovraccaricol (oL1)
7: Sovraccarico del motore (0L2)
06.09 Registrazione 8: Guasto esterno (EF)
penultimo guasto )
9: Corrente 2 volte superiore alla corrente
nominale durante I'accel. (ocA)
10: Corrente 2 volte superiore alla
corrente nominale durante la decel. (ocd)
11: Corrente 2 volte superiore alla
corrente nominale in fase di
funzionamento costante (ocn)
12: Guasto a terra (GFF)
13: Riservato
06.10 Registrazione 14: Perdita di fase (PHL)
terzultimo guasto | ;5. Riservato
16: Errore accelerazione/decelerazione
automatica (CFA)
17: Protezione password/SW (codE)
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Capitolo 4 Parametri

Parametro Descrizione Impostazioni Imposp. di Cliente
fabbrica
18: Errore di SCRITTURA CPU scheda di
alimentazione (cF1.0)
19: Errore di LETTURA CPU scheda di
alimentazione (cF2.0)
20: Errore protezione hardware CC, OC
(HPF1)
06.11 Registrazione 21: Errore protezione hardware OV
quartultimo guasto | (HPF2)
22: Errore protezione hardware GFF
(HPF3)
23: Errore protezione hardware OC
(HPF4)
24: Errore fase U (cF3.0)
06.12 Registrazione 25: Errore fase V (cF3.1)
' quintultimo guasto | 26: Errore fase W (cF3.2)
27: Errore BUS CC (cF3.3)
28: Surriscaldamento IGBT (cF3.4)
29: Riservato
30: Riservato
31: Riservato
32: Errore segnale ACI (AErr)
33: Riservato
34: Protezione da surriscaldamento PTC
del motore (PtC1)
35-40: Riservato
Gruppo 7: Parametri motore
. - Impost. di .
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
~07.00 | Corrente nominale Da 30% FLA a 120% FLA FLA
del motore
Corrente a vuoto del o o *
~07.01 motore Da 0% FLA a 99% FLA 0,4*FLA
w07.02 | Compensazionedi | b, 544900 00
coppia
»07.03 | Compensazione di | Da 0,00 a 10,00 0,00
scorrimento
07.04
| Riservato
07.09
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Capitolo 4 Parametri

o — Impost. di .
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
Tempo cumulativo
07.10 di funzionamento Da 0 a 1439 minuti 0
del motore (Minuti)
Tempo cumulativo
07.11 di funzionamento Da 0 a 65535 giorni 0
del motore (Giorni)
Protezione da - Disatti
07.12 surriscaldamento 2: ziattlva 0
PTC del motore - Attiva
Tempo antirimbalzo
07.13 in ingresso della 0~9999(*2 ms) 100
protezione PTC
Livello di protezione
07.14 da surriscaldamento | 0,1~10,0 V 2,4
PTC del motore
Livello di allarme per
07.15 surriscaldamento 0,1~10,0V 1,2
PTC del motore
Livello di
reimpostazione
07.16 delta per 0,1~5,0V 0,6
surriscaldamento
PTC del motore
Trattamento del 0: Avvisa e si arresta con RAMPA
07.17 surriscaldamento 1: Awvisa e si arresta per INERZIA 0
PTC del motore 2: Awisa e continua a funzionare
Gruppo 8: Parametri speciali
. i Impost. di .
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
08.00 Livello corrente di Da 0 a 100% 0
frenatura CC
Tempo di frenatura
08.01 CCinfase di Da 0,0 a 60,0 sec 0,0
avviamento
0g.02 | rempodifrenatura | b 6 5 60,0 sec 0.0
CC in fase di arresto
Punto di partenza Da 0,00 a 600,0 Hz 0,00
08.03 per frenatura CC
Selezione 0: Il funzionamento cessa dopo una
08.04 . ) > - 0
funzionamento dopo | perdita momentanea di tensione
perdita momentanea( 1. || funzionamento continua dopo una
di alimentazione perdita momentanea di tensione, la
ricerca di velocita inizia al valore di
riferimento della frequenza master
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Capitolo 4 Parametri

Impost. di

Parametro Descrizione Impostazioni ) Cliente
fabbrica
2: Il funzionamento continua dopo una
perdita momentanea di tensione, la
ricerca di velocita inizia dalla frequenza
minima
Tempo massimo
0805 | ammissibile per Da0,1a5,0 sec 2,0
mancanza di
alimentazione
0: Disattiva la ricerca di velocita
Ricerca di velocita 1: La ricerca di velocita inizia dall'ultimo
08.06 h : 1
blocco basi comando di frequenza
2: Inizia dalla frequenza minima in uscita
Tempo blocco basi
08.07 per ricerca di Da 0,1 a5,0sec 0,5
velocita
Limite di corrente
08.08 per ricerca di Da 30 a 200% 150
velocita
08.09 | Limite superiore Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
salto di frequenza 1
08.10 | Limite inferiore salto | 1y, 6 g 4 600,0 Hz 0,00
di frequenza 1
0811 | Limite superiore Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
salto di frequenza 2
Limite inferiore salto
08.12 di frequenza 2 Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
08.13 | Limite superiore Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
salto di frequenza 3
08.14 | Limite inferiore salto | 1y, 6 5 4 600,0 Hz 0,00
di frequenza 3
08.15 Riavvii automatici Da 0 a 10 (O=disattivazione) 0
dopo guasto
Tempo di ripristino | Da 0,1 a 6000 sec
08.16 automatico al riavvio 60,0
dopo guasto
Risparmio 0: Disattiva
08.17 automatico di 1: Attiva 0
energia
0: Attiva funzione AVR
1: Disattiva funzione AVR
08.18 Funzione AVR 2: Disattiva funzione AVR in fase di 0
decelerazione.
3: Disattiva funzione AVR in fase di
arresto.
08.19 Riservato
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Parametro Descrizione Impostazioni ";%%Sr&;j' Cliente
Coefficiente di 0,0~5,0
compensazione per
#0820 | pinstabilita del 0.0
motore
Gruppo 9: Parametri comunicazione
Parametro Descrizione Impostazioni ";%%ﬁ(‘)g' Cliente
Indirizzi di
09.00 comunicazione Dala254 1
0: Velocita di trasmissione 4800 bps
09.01 Velocita di 1: Velocita di trasmissione 9600 bps 1
' trasmissione 2: Velocita di trasmissione 19200 bps
3: Velocita di trasmissione 38400 bps
0: Awvisa e continua a funzionare
09.02 Trattamento errori di| 1: Avwvisa e si arresta con rampa 3
' trasmissione 2: Avvisa e si arresta per inerzia
3: Non avvisa e continua a funzionare
Rilevamento time- | 0,1 ~ 120,0 secondi
09.03 out 0,0: Disattiva 0.0
0: 7,N,2 (Modbus, ASCII)
1: 7,E,1 (Modbus, ASCII)
2:7,0,1 (Modbus, ASCII) 0
3: 8,N,2 (Modbus, RTU)
4: 8,E,1 (Modbus, RTU)
09,04 Protocollo di 5:8,0,1 (Modbus, RTU)
’ comunicazione 6: 8,N,1 (Modbus, RTU)
7: 8,E,2 (Modbus, RTU)
8: 8,0,2 (Modbus, RTU)
9: 7,N,1 (Modbus, ASCII)
10: 7,E,2 (Modbus, ASCII)
11: 7,0,2 (Modbus, ASCII)
09.05 Riservato
09.06 Riservato
i ri 0 ~ 200 (unita: 2 ms
09.07 Tempo di ritardo alla ( ) 1
risposta
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Capitolo 4 Parametri
Gruppo 10: Parametri controllo PID

. — Impost. di .
Parametro Descrizione Impostazioni fabbrica Cliente
0: Disattivazione funzionamento PID
1: Tastierino (in base a parametro
1000 | Selezione del Pr.02.00) o
’ setpoint PID 2: Da0a+10VdaAvVI
3:da 4 a20 mAdaACI
4: Setpoint PID (Pr.10.11)
0: Retroazione PID positivo da morsetto
esterno AVI (0 ~ +10 VCC)
1: Retroazione PID negativo da morsetto
10.01 Morsetto di ingresso | esterno AVI (0 ~ +10 VCC) 0
’ per retroazione PID | 2: Retroazione PID positivo da morsetto
esterno ACI (4 ~ 20 mA)
3: Retroazione PID negativo da morsetto
esterno ACI (4 ~ 20 mA)
w1002 | Guadagno Da 0,02 10,0 1.0
proporzionale (P)
) Da 0,00 a 100,0 secondi
~10.03 | Tempo integrale (1) (0,00=disattivazione) 1,00
#10.04 E:Do)ntrollo derivativo | Da 0,00 a 1,00 sec 0,00
10.05 | Limite superiore per | i, 4 5 10094 100
il controllo integrale
1006 | rempofiltro di Da 0,04 2,5 sec 00
ritardo principale
1007 | Limite difrequenza | p, 5 491096 100
in uscita PID
Tempo di
10.08 rilevamento segnale | Da 0,0 a 3600 sec (0,0=disattivazione) 60,0
di retroazione PID
Trattamento dei 0: Awvisa e si arresta con RAMPA
10.09 segnal|'d| 1: Awvisa e si arresta per INERZIA 0
retroazione PID . . .
erronei 2: Awvisa e continua a funzionare
Guadagno sul
10.10 valore di Da0,0a10,0 1,0
rilevamento PID
Sorgente del Da 0,00 a 600,0 Hz
~10.11 setpoint PID 0,00
10.12 'F-,'l‘l’f”o retroazione | pa 1.0 .a50,0% 10,0
Tempo di
10.13 rilevamento di Da 0,1 a 300,0 sec 5,0
retroazione PID
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Parametro Descrizione Impostazioni Impost. di Cliente
fabbrica
Tempo di
10.14 rilevamento Da 0,0 a 6550 sec 0,0
attesa/riavvio
10.15 Frequenza di attesa | Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
10.16 Frequenza di riavvio | Da 0,0 a 600,0 Hz 0,00
. 0: Tramite controllo PID
1017 Selezione frequenza ) o ) 0
: minima in uscita PID| 1: Tramite frequenza minima in uscita
(Pr.01.05)
Riferimento segnale
10.18 di rilevamento da1,0a99,9 99,9
controllo PID
10.19 Selezione modalita | 0: Modalita serie 0
) di calcolo PID 1: Modalita parallela
0: Continua a funzionare
Trattamento del 1: Arresto per inerzia
10.20 livello di retroazione | 2: Arresto con rampa 0
PID erroneo 3: Arresto con rampa e riavvio dopo il
tempo impostato in Pr.10.21
Tempo di ritardo di
riavvio dopo livello
10.21 di deviazione PID da 1a 9999 sec 60
erroneo
#10.22 leeIIc_) di deviazione da 0 a100% 0
setpoint
Tempo di
rilevamento del
10.23 setpoint del livello di da 029999 sec 10
deviazione
w1024 | Offsetlivello perdita |\, 4 5 5004 0
di liquido
Rilevamento
~10.25 | variazione di perdita | da 0 a 100% (O: disattivato) 0
di liquido
Impostazione del
X 1026 | EMPOPEria 4o 69 210.0 sec (0: disattivato) 0.5
variazione di perdita
di liquido
10.27
| Riservato
10.33
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4.2 Impostazioni dei parametri in base alle applicazioni

Ricerca di velocita

U - Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni ]
correlati
Mulino a vento, Riavvio motore in | Prima che il motore in marcia libera sia| 08.04~08.08
bobinatrice, ventola e | marcia libera completamente arrestato, lo si puo
tutti i carichi inerziali riavviare senza rilevare la velocita del
motore. Il drive CA ricerchera
automaticamente la velocita del
motore e accelerera quando la sua
velocita € uguale a quella del motore.
Frenatura CC prima della marcia
U I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni arametr
correlati
Ad esempio quando Mantenere il Se la direzione di marcia del motore in 08.00
mulini a vento, ventole | motore in marcia | marcia libera non é fissa, eseguire una 08.01
e pompe ruotano libera fermo. frenatura CC prima dell'avviamento.
liberamente grazie al
vento o a un flusso
senza applicare
potenza
Risparmio energetico
U I Parametri
Applicazioni Funzioni }
pplicazio Scopo unzio correlati
Ventole per Risparmio Risparmio energetico quando il drive 08.17
punzonatrici, pompe e | energetico e minori | CA funziona a velocita normale, anche
macchinari di vibrazioni con accelerazione e decelerazione
precisione della potenza. Nei macchinari di
precisione agevola anche la riduzione
delle vibrazioni.
Funzionamento multi-step
U I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni arametr
correlati
U Funzionamento Per controllare le velocita a 15 passi e | 04.05~04.08
Macchinari di P . : 2 -
ciclico grazie a la durata mediante semplici segnali di | 5.00~05.14

convogliamento

velocita multiple.

contatto.

4-20

ADV20, V1.02




Tempi di accelerazione e decelerazione della commutazione.

Capitolo 4 Parametri

L - Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Tempi di 01.09~01.12
. . accelerazione e uando un drive CA controlla due o -
Piattaforma girevole ] Qu nhial\ \ 04.05~04.08
R decelerazione della | piu motori, puo raggiungere una
per macchinari di ) N
: commutazione velocita elevata pur mantenendo un
convogliamento ) . )
mediante segnale |avvio e un arresto scorrevoli.
esterno
Allarme per surriscaldamento
L - Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Quando un drive CA si surriscalda, usa 03.00
Condizionatore d'aria | Misura di sicurezza | un sensore termico per segnalare il 04.05~04.08
surriscaldamento.
Due fili/tre fili
L - Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni .
correlati
FWD/STOP ¥r MI1:("OPEN":STOP) 0200
("CLOSE":FWD) 02.01
5T MI2:("OPEN": STOP;
REVISTOP E"CLOSE”:REV; 02.09
bem 04.04
N MI1:("OPEN":STOP)
Avviare, arrestare, RUN/STOP CLOSE-RUN
o ) n E_Wa_n“ € FWD/REV p—oi MI2:("OPEN": FWD)
Applicazione generica | all'indietro ("CLOSE™ REV)
mediante morsetti Dem
esterni 3 cavi
STOP RUN —
- & MI1:("CLOSE":RUN)
r MI3:("OPEN":STOP)
S MIZ:%“OPEN": FWD)
REV/FWD "CLOSE" REV)
DCM
Comando operativo
L I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Selezione della Selezione del controllo del drive CA 02.01
Applicazione generica | sorgente del mediante morsetti esterni, tastierino 04.05~04.08
segnale di controllo | digitale 0 RS485.
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Mantenimento della frequenza

U I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Applicazione Pausa di Mar_]temmento della frequenza di 04.05~04.08
. . ) uscita durante
generica accelerazione/decelerazione h .
accelerazione/decelerazione
Riavvio automatico dopo guasto
R I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Per un 08.15~08.16
funzionamento Il drive CA pud essere
Condizionatori d'aria, | continuo e riavviato/reimpostato
pompe remote affidabile senza automaticamente fino a 10 volte dopo
intervento da parte | il verificarsi di un guasto.
dell'operatore
Arresto di emergenza mediante frenatura CC
Applicazioni Scopo Funzioni Parametr_'l
correlati
Il drive CA puo usare la frenatura CC 08.00
Arresto di per un arresto di emergenza quando & 08.02
Rotori ad alta velocita | €Mergenza senza | necessario un arresto rapido senza 08.03
resistore di resistore di frenatura. Se usato
frenatura frequentemente, tenere presente il
raffreddamento del motore.
Impostazione di sovraccoppia
Applicazioni Scopo Funzioni Parametri
correlati
Si puo impostare il livello di 06.00~06.05

Pompe, ventole ed
estrusori

Per proteggere le
macchine e
ottenere un
funzionamento
continuo e
affidabile

rilevamento di sovraccoppia. Al
verificarsi dello stallo OC, dello stallo
OV e della sovraccoppia, la frequenza
di uscita si regolera automaticamente.
E una funzione adatta a macchine
quali ventole e pompe che richiedono
un funzionamento continuo.
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Limite superiore/inferiore di frequenza

U I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Contr_o!lare che la Quando l'utente non puo fornire il 01.07
velocita del motore limite inferiore/superiore, guadagno o 01.08
Pompa e ventola ﬁ:ﬁiéompresa trail bias dal segnale esterno, li si pud
P impostare singolarmente nel drive CA.
superiore/inferiore
Impostazione della frequenza di salto
L I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Il drive CA non puo funzionare a 08.09~08.14
Per evitare velocita costante nell'intervallo di
Pompe e ventole vibrazioni delle frequenza di salto. Si possono
macchine impostare tre intervalli di frequenza di
salto.
Impostazione della frequenza portante
Applicazioni Scopo Funzioni Parametri
correlati
La frequenza portante pud essere 02.03
Applicazione generica | Rumorosita ridotta | aumentata quando richiesto per
ridurre la rumorosita del motore.
Mantenimento della marcia alla perdita del comando di frequenza
Applicazioni Scopo Funzioni Parametri
correlati
Quando si perde il comando di 02.06
frequenza a causa di un
. R Per funzionamento | malfunzionamento del sistema, il drive
Condizionatori d'aria - N - p
continuo CA puo continuare a funzionare.
Adatto per condizionatori d'aria
intelligenti.
Segnale di uscita durante la marcia
L — Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Segnale disponibile per arrestare la 03.00
Fornitura di un frenatura (sblocco del freno) quando il
Applicazione generica | segnale per uno drive CA é in funzione. (Questo
stato di marcia segnale scompare quando il drive CA
€ in marcia libera).
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Segnale di uscita a velocita zero

L — Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Quando la frequenza di uscita & 03.00
Fornitura di un inferiore alla frequenza di uscita
Applicazione generica | segnale per uno minima, viene inviato un segnale al
stato di marcia sistema esterno o al cablaggio di
controllo.
Segnale di uscita alla frequenza desiderata
L - Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Quando la frequenza di uscita 03.00
Fomiuracun | 200ae  eauenze descert
Applicazione generica | segnale peruno | v n et o segnale al sistema
stato di marcia T
esterno o al cablaggio di controllo
(frequenza raggiunta).
Segnale di uscita per blocco basi
L I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Fornitura di un Quando si esegue un blocco base, 03.00
Applicazione generica | segnale per uno viene inviato un segnale al sistema
stato di marcia esterno o al cavo di controllo.
Allarme surriscaldamento per il dissipatore di calore
L I Parametri
Applicazioni Scopo Funzioni correlati
Quando il dissipatore di calore & 03.00
L . . surriscaldato, invia un segnale al
Applicazione generica | Per sicurezza h -
sistema esterno o al cablaggio di
controllo.
Uscita analogica multifunzione
Applicazioni Scopo Funzioni Pa’ametf'
correlati
Si possono leggere i valori di 03.06

Applicazione generica

Visualizzazione
dello stato di marcia

frequenza, corrente/tensione di uscita
collegando un frequenzimetro o un
misuratore di tensione/corrente.
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4.3 Descrizione delle impostazioni dei parametri

Gruppo 0: Parametri utente

Capitolo 4 Parametri

M Questo parametro puo essere impostato durante il funzionamento.

[(eXe/slll Codice di identificazione del drive CA

Impostazioni Si

ola lettura

Impostazioni di fabbrica: ##

[o[sNek N \/isualizzazione della corrente nominale del drive CA

Impostazioni S

ola lettura

Impostazioni di fabbrica: #.#

o Pr. 00.00 visualizza il codice di identificazione del drive CA. La capacita, la corrente nominale,
la tensione nominale e la frequenza portante max. fanno riferimento al codice di identificazione.
Gli utenti possono usare la tabella seguente per verificare come la corrente nominale, la
tensione nominale e la frequenza portante max. del drive CA corrispondono al codice di

identificazione.

£ Pr.00.01 visualizza la corrente nominale del drive CA. Leggendo questo parametro I'utente
puo controllare se il drive CA e corretto.

Serie 115 V/230 V
kw 0,4 0,75 15 2,2
HP 0,5 1,0 2,0 3,0
Pr.00-00 2 4 8
Corrente nominale in
uscita (A) 2,5 4,2 7,5 11,0
Frequenza portante 12 kHz
massima
Serie 460 V
KW 04 0,75 15 2.2 3,7
HP 0,5 1,0 2,0 3,0 5.0
Pr.00-00 3 5 7 9 11
Corrente _nomlnale in 15 25 4.2 55 8.2
uscita (A)
Frequenza portante 12 KHz
massima

[WeXeZ Il Reimpostazione parametri

Impostazioni 0
1
8
9

10

Il parametro puo essere di lettura/scrittura

Tutti i parametri sono di sola lettura

Blocco del tastierino

Impostazione di fabbrica: 0

Tutti i parametri sono reimpostati alle impostazioni di fabbrica (50 Hz,
230 V/400 V 0 220 V/380 V, in base a Pr.00.12)

Tutti i parametri sono reimpostati alle impostazioni di fabbrica (60 Hz, 115

V/220 V/440 V)

ADV20, V1.02
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[ma] Questo parametro consente all'utente di reimpostare tutti i parametri di fabbrica tranne le

registrazioni dei guasti (Pr.06.08 ~ Pr.06.12).

50Hz: Pr.01.00 e Pr.01.01 sono impostati a 50 Hz e Pr.01.02 sara impostato mediante
Pr.00.12.

a 60 Hz: Pr.01.00 e Pr.01.01 sono impostati a 60 Hz e Pr.01.02 & impostato a 115 V, 230 V o
460 V.

(8] Quando Pr.00.02=1, tutti i parametri sono di sola lettura. Per scrivere tutti i parametri,
impostare Pr.00.02=0.
[s)eklll ~ Selezione della visualizzazione iniziale

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0  Visualizza il valore del comando di frequenza (Fxxx) ‘C 58ﬁ

1 Visualizza I'effettiva frequenza in uscita (Hxxx)

2 Visualizza la corrente di uscita in A fornita al motore
(AXxx)

3 Visualizza il contenuto dell'unita definita dall'utente
(Uxxx)

4 Comando FWD/REV

[ma] Questo parametro definisce la pagina di visualizzazione iniziale dopo che il drive & stato

alimentato.

[(eXe” 3 »~ Contenuto della visualizzazione multifunzione

Impostazione di fabbrica: 0

Visualizza il contenuto dell'unita definita dall'utente "
(Uxxx) (4]

1 Visualizza il valore del contatore che conta il numero di m
impulsi sul morsetto TRG

2 Visualizza lo stato dei morsetti di ingresso multifunzione
(d)

3 Visualizza la tensione del BUS CC effettiva in VCC del m
drive CA.

I
-
o

Impostazioni 0

-

4 Visualizza la tensione di uscita in VCA dai morsetti
U/T1, VIT2, W/T3 al motore.

5 Visualizza il valore del segnale di retroazione analogico [} InNa]
PID in % [ WA N

6 Visualizza I'angolo del fattore di potenza in ° dai m
morsetti U/T1, V/T2, W/T3 al motore.

7 Visualizza la tensione di uscita in kW dai morsetti U, Ve FxNaNulal
W al motore. (AR AN

T ; ; ; ; AN akalu]
8  Visualizza segnale di retroazione e impostazione PID. ISR RTT]
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((oXe” I » Contenuto della visualizzazione multifunzione

9 Visualizza il segnale del morsetto di ingresso analogico m
AVI (V).

10 Visualizza il segnale del morsetto di ingresso analogico
ACI (mA).

11 Visualizza la temperatura dell'lGBT (h) in °C

(28] Quando Pr00.03 e impostato a 03, la visualizzazione & secondo 'impostazione di Pr00.04.

00.05 /Coefficiente K definito dall'utente Unita: 0.1
Impostazioni Da0,1ad 160,0 Impostazione di
fabbrica: 1,0

(28] Il coefficiente K stabilisce il fattore di moltiplicazione per I'unita definita dall'utente.

Il valore visualizzato € calcolato come segue:

U (unita definita dall'utente) = frequenza di uscita effettiva * K (Pr.00.05)

Esempio:

un nastro trasportatore scorre a 13,6 m/s alla velocita del motore di 60 Hz.

K =13,6/60 = 0,22 (0,226667 arrotondato a 1 decimale), pertanto Pr.00.05 = 0,2

Con il comando di frequenza a 35 Hz, il display riporta U e 35*0,2 = 7,0 m/s.

(Per aumentare la precisione, usare K=2,2 o K=22,7 e non considerare il punto decimale).

[o/sNe[I \/ersione software

Impostazioni Sola lettura
Display #.H#

[(oXorall Riservato
o[eXel:l |nserimento password Unita: 1

Impostazioni Da 0 a 9999 Impostazione di fabbrica: 0

Display 0~2 (volte di password errata)

(28] La funzione di questo parametro e di immettere la password che e impostata in Pr.00.09.
L'inserimento della password corretta qui consente di modificare i parametri. Il limite massimo
e di 3 tentativi. Dopo 3 tentativi consecutivi falliti, appare un "codE" lampeggiante per forzare
I'utente a riavviare il drive CA e provare a immettere nuovamente la password corretta.

[\JoXelsl Configurazione password Unita: 1
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Impostazioni Da 0 a 9999

Impostazione di fabbrica: 0

Display 0 Nessuna password impostata o immissione riuscita in Pr. 00.08

1 Password impostata

8] Impostare una password per proteggere le impostazioni dei parametri.

Se il display mostra 0, non é stata impostata alcuna password oppure la password é stata

inserita correttamente in Pr.00.08. Tutti i parametri possono essere modificati, compreso

Pr.00.09.

La prima volta & possibile inserire direttamente la password. Dopo I'impostazione riuscita di

una password, il display mostra 1.

Assicurarsi di registrare la password per un uso successivo.

Per cancellare il blocco del parametro, impostare il parametro a 0 dopo aver inserito la

password corretta in Pr. 00.08.

La password & composta da un min. di 1 cifra a un max. di 4 cifre.

8] Come rendere nuovamente valida la password dopo decodifica con Pr.00.08:

Metodo 1: reinserire la password originale in Pr.00.09 (oppure inserire una password nuova se

si desidera usarne una nuova o modificata).

Metodo 2: dopo il riavvio, la funzione della password sara recuperata.

Decodifica password Diagramma di flusso

Visualizza 0 quando
siinserisce la
password corretta
in Pr.00.08.

‘ Password corretta

‘ Password errata

Visualizza 0 quando
siinserisce la
password corretta
in Pr.00.08

3 possibilita diinserire la
password corretta.

La primavolta visualizza "1"
se la password e errata.

La seconda volta visualizza"2"
se la password e errata.
Laterza volta visualizza "code"
(lampeggiante).

Se la password errata é stata
immessa per tre volte, il
tastierino viene bloccato.
Spegnere e riaccendere per
reinserire la password.

Riservato
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[Vl Riservato
[(OR3ll Selezione tensione di base 50 Hz

Impostazioni 0 230 V/400 V
1 220 V/380 V

Impostazione di fabbrica: 0

(28] Questo parametro definisce la tensione base per 50 Hz.

00.13 Valore 1 definito dall'utente (corrisponde alla frequenza Unita: 1
) max)
Impostazioni da 0 a 9999 Impostazione di fabbrica: 0

(28] Questo parametro corrisponde alla frequenza max.
(28] Quando Pr.00.13 non & impostato a 0, in modalita frequenza scompare "F" e il carattere piu a

destra lampeggia. In Pr.00.13 molti intervalli vengono modificati, tra cui potenziometro, tasto
SU/GIU, AVI, ACI, velocita multiple, funzione

[0 JOG e PID. Quando Pr.00.13 non e impostato a 0 e la sorgente di frequenza ¢ la

comunicazione, usare Pr.02.18 per modificare l'impostazione di frequenza in quanto non puo
essere impostata all'indirizzo 2001H.

Posizione del punto decimale del valore 1 definito Unita: 1
00.14
dall'utente

Impostazioni da0a3 Impostazione di fabbrica:: 0

(B8] Si usa per impostare la posizione del punto decimale di Pr.00.13.

(28] Esempio: quando si vuole impostare a 10,0 si deve impostare Pr.00.13 a 100 e Pr.00.14 a 1.
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Gruppo 1: Parametri base

[iMe sl Massima frequenza in uscita (Fmax) Unita: 0,01
Impostazioni  Da 50,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 60,00

8] Questo parametro stabilisce la frequenza di uscita massima del drive CA. Tutte le sorgenti di
comando della frequenza del drive CA (ingressi analogici da 0 a +10 V e da 4 a 20 mA) sono

graduate per corrispondere all'intervallo di frequenza di uscita.

Massima frequenza di tensione (Fbase) Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,10 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 60,00

[ma] Impostare questo valore secondo la frequenza nominale del motore come indicato sulla
targhetta del motore. La frequenza massima di tensione stabilisce il rapporto della curva VI/f.
Ad esempio, se il drive é regolato per un'uscita di 460 VCA e la frequenza massima di
tensione & impostata a 60 Hz, il drive manterra un rapporto costante di 7,66 V/Hz
(460 V/60 Hz=7,66 V/Hz). Questo valore di parametro deve essere pari o superiore alla

frequenza intermedia (Pr.01.03).

[IiNoZ Massima tensione in uscita (Vmax) Unita: 0,1

Impostazioni Serie Da 0,1 a255,0V Impostazione di fabbrica: 220,0
115 V/230V

Serie 460 V Da0,1a510,0V Impostazione di fabbrica: 440,0

[ma] Questo parametro definisce la tensione massima di uscita del drive CA. L'impostazione della
tensione massima di uscita deve essere inferiore o pari alla tensione nominale del motore
come indicato sulla targhetta del motore. Questo valore di parametro deve essere pari 0

superiore alla tensione intermedia (Pr.01.04).

[OiMoXIl Frequenza intermedia (Fmid) Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,10 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 1,50

[ma] Questo parametro imposta la frequenza intermedia della curva V/f. Con questa impostazione,
si puo stabilire il rapporto V/f tra la frequenza minima e la frequenza intermedia. Questo
parametro deve essere pari o superiore alla frequenza minima di uscita (Pr.01.05) e pari o

inferiore alla frequenza massima di tensione (Pr.01.01).

[JiBeZB Tensione intermedia (Vmid) Unita: 0,1
Impostazioni Serie 115 V/230V Da 0,1 a 255,0 V Impostazione di fabbrica: 10,0
Serie 460 V Da0,1a510,0V Impostazione di fabbrica: 20,0
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(28] Questo parametro imposta la frequenza intermedia di qualsiasi curva V/f. Con questa
impostazione, si puo stabilire il rapporto V/f tra la frequenza minima e la frequenza intermedia.
Questo parametro deve essere pari 0 superiore alla tensione minima di uscita (Pr.01.06) e pari

o inferiore alla tensione massima di uscita (Pr.01.02).

(NSl Frequenza minima in uscita (Fmin) Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,10 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 1,50

(28] Questo parametro definisce la frequenza minima di uscita del drive CA. Questo parametro

deve essere pari o inferiore alla frequenza intermedia (Pr.01.03).

(UMl Tensione minima in uscita (Vmin) Unita: 0,1
Impostazioni Serie 115 V/230V Da 0,1 a 255,0 V Impostazione di fabbrica: 10,0
Serie 460 V Da0,1a510,0VvV Impostazione di fabbrica: 20,0

(28] Questo parametro definisce la tensione minima di uscita del drive CA. Questo parametro deve

essere pari o inferiore alla frequenza intermedia (Pr.01.04).
(28] Le impostazioni da Pr.01.01 a Pr.01.06 devono soddisfare la condizione di Pr.01.02 > Pr.01.04

> Pr.01.06 e Pr.01.01 > Pr.01.03 > Pr.01.05.

[okBoyaml | imite superiore di frequenza in uscita Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,1 a 120,0% Impostazione di fabbrica:
110,0

(28] Questo parametro deve essere pari o superiore al limite inferiore della frequenza di uscita
(Pr.01.08). La frequenza di uscita massima (Pr.01.00) & considerata come 100%.
(28] Valore del limite superiore della frequenza di uscita = (Pr.01.00 * Pr.01.07)/100.

01.98 \ 01.07
. Limite inferiore della Limite superiore della
Tensione frequenzain uscita frequenzain uscita
01.02 ‘
Tensione !
massima |
diuscita !
i
i
01.04 |
|
Tensione 1
intermedial . i
Limite della |
4+——— frequenza di +—|
uscita |
01.06 |4 | Frequenza
Le‘ﬂf’r:fa”de‘ 01.05 01.03 01.01 01.00
Frequenza Frequenza Massima Frequenza
uscita minimadi intermedia tensione/frequenza massimadi
uscita (frequenzabase) uscita
VIifCurve
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(MLl Limite inferiore di frequenza in uscita Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,0 a 100,0% Impostazione di fabbrica: 0,0
28] I limiti inferiore/superiore servono a evitare errori di funzionamento e danni alla macchina.

28] Se il limite superiore della frequenza di uscita é di 50 Hz e la frequenza massima di uscita & di
60 Hz, la frequenza di uscita sara limitata a 50 Hz.

28] Se il limite inferiore della frequenza di uscita € di 10 Hz e la frequenza minima di uscita
(Pr.01.05) é impostata a 1,0 Hz, allora qualsiasi frequenza di comando tra 1,0 e 10 Hz creera
un'uscita di 10 Hz dal drive.

8] Questo parametro deve essere pari o inferiore al limite superiore della frequenza di uscita

(Pr.01.07).
(a1} Valore del limite inferiore della frequenza di uscita = (Pr.01.00 * Pr.01.08)/100.
(NI ~ Tempo di accelerazione 1 (Taccel 1) Unita: 0,1/0,01
» Tempo di decelerazione 1 (Tdecel 1) Unita: 0,1/0,01
(K ~ Tempo di accelerazione 2 (Taccel 2) Unita: 0,1/0,01
(Il ~ Tempo di decelerazione 2 (Tdecel 2) Unita: 0,1/0,01
Impostazioni Da 0,1 a 600,0 sec/da 0,01 a 600,0 sec Impostazione di fabbrica: 10,0
8] Il tempo di accelerazione/decelerazione 1 o 2 pud essere commutato impostando i morsetti

esterni MI3~ MI12 a 7 (impostare Pr.04.05~Pr.04.08 a 7 0 Pr.11.06~Pr.11.11 a 7).

[kl Unita temporale di accel./decel.

Impostazioni 0 Unita: 0,1 sec
1 Unita: 0,01 sec

Impostazione di fabbrica: 0

28] Il tempo di accelerazione si usa per stabilire il tempo richiesto dal drive CA per accelerare da
0 Hz alla frequenza massima di uscita (Pr.01.00). La velocita € lineare a meno che la curva a
S sia abilitata; vedere Pr.01.17.

28] Il tempo di decelerazione si usa per stabilire il tempo richiesto dal drive CA per decelerare
dalla frequenza massima di uscita (Pr.01.00) a 0 Hz. La velocita € lineare a meno che la curva
a S sia abilitata; vedere Pr.01.18.

1 tempi di accelerazione/decelerazione 1, 2, 3, 4 sono selezionati in base alle impostazioni dei
morsetti multifunzione di ingresso. Per ulteriori dettagli vedere da Pr.04.05 a Pr.04.08.

0 Nello schema illustrato di seguito, il tempo di accelerazione/decelerazione del drive CA € il
tempo tra 0 Hz e la frequenza massima di uscita (Pr.01.00). Supponendo che la frequenza
massima di uscita sia 60 Hz, la frequenza minima di uscita (Pr.01.05) & 1,0 Hz e il tempo di

accelerazione/decelerazione € di 10 secondi. Il tempo effettivo impiegato dal drive CA per
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accelerare dall'avviamento a 60 Hz e per decelerare da 60 Hz a 1,0 Hz in questo caso € di
9,83 secondi. ((60-1) * 10/60=9,83 sec).

Frequenza
01.00
Frequenza
minima di uscita

Impostazione
frequenzadi
funzionamento

01.05
Frequenza
minima di
uscita !
0Hz - ; - ;
Pl Tempo di Actel. R o Tempo di Decel. . | Tempo
| 3 | 3
i Definizione del Tempo di! :
! ! accel./decel. ! !
Tempo risuhamgil iTempo risultantgf
! iAccel. ] | iDecel. ]
Tempo di Accel./Decel. Risultante
[OkI I ~ Tempo di accelerazione Jog Unita: 0,1/0,01
Impostazioni Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec Impostazione di fabbrica: 1,0
[JiB ~ Tempo di decelerazione Jog Unita: 0,1/0,01
Impostazioni Da 0,1 a 600,0/da 0,01 a 600,0 sec Impostazione di fabbrica: 1,0
(ViR ~ Frequenza Jog Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,10 a Fmax (Pr.01.00) Hz Impostazione di fabbrica: 6,00

(28] Si puo usare solo il morsetto esterno JOG (da MI3 a MI12). Quando il comando Jog & "ON", il
drive CA accelerera da una frequenza minima di uscita (Pr.01.05) alla frequenza di Jog
(Pr.01.15). Quando il comando Jog & "OFF", il drive CA decelerera da una frequenza di Jog a
zero. |l tempo di accel./decel. & impostato dal tempo di accel./decel. di Jog (Pr.01.13,
Pr.01.14).

(B8] Prima di usare il comando Jog arrestare il drive; durante il funzionamento Jog non sono
accettati altri comandi, tranne quelli AVANTI/INDIETRO.
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Frequenza
01.15

Frequenza
JOG

01.05
Frequenza
minima di
uscita

Tempo Accel. JOG | __TempoDecel.JOG Tempo

01.14

Definizione del tempo di accel./decel. JOG

(WM ~ Accelerazione/decelerazione automatica

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Accelerazione/decelerazione lineare
1 Accelerazione automatica, decelerazione lineare.
2 Accelerazione lineare, decelerazione automatica
3 Accelerazione/decelerazione automatiche (impostate in base al carico)
4 Accelerazione/decelerazione automatiche (impostate in base alla

definizione del tempo di accel./decel.)

434

Con accelerazione/decelerazione automatica & possibile ridurre le vibrazioni e gli urti durante
l'avvio/arresto del carico.

Durante I'accelerazione automatica la coppia viene misurata automaticamente e il drive
accelera alla frequenza impostata con il tempo di accelerazione pitl rapido e la corrente di
avviamento piu uniforme.

Durante la decelerazione automatica, si misura I'energia rigenerativa e il motore viene
arrestato dolcemente con il tempo di decelerazione piu rapido.

Quando questo parametro & impostato a 4, il tempo di accel./decel. effettivo sara pari o
superiore a Pr.01.09~Pr.01.12.

L'accelerazione/decelerazione automatica rende superflui i complicati processi di taratura,
rende efficiente il funzionamento e risparmia energia mediante l'accelerazione senza stallo e
la decelerazione senza resistore di frenatura.

In applicazioni con resistore o unita di frenatura non si usa la decelerazione automatica.
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(yBWAll A\ccelerazione con curvaa S Unita: 0,1/0,01

[okEIll Decelerazione con curvaa S Unita: 0,1/0,01

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0.0 Curva a S disabilitata

Da 0,1 a 10,0/0,01 a 10,00 Curva a S abilitata (10,0/10,00 € la
piu uniforme)

B

Si usa questo parametro per garantire l'accelerazione e la decelerazione uniforme tramite la
curvaas.

La curva a S e disabilitata quando impostata a 0,00 e abilitata quando impostata da 0,1 a
10,0/0,01 a 10,00.

L'impostazione 0,1/0,01 offre la curva piu rapida e l'impostazione 10,0/10,00 quella piu
prolungata e uniforme.

Il drive CA non segue i tempi di accel./decel. da Pr.01.09 a Pr.01.12.

Il diagramma seguente illustra che quando la curva a S é abilitata I'impostazione originale del
tempo di accel./decel. & solo un riferimento. Il tempo di accel./decel. effettivo dipende dalla
curva a S selezionata (da 0,1 a 10,0).

Tempo di accel. totale = Pr.01.09 + Pr.01.17 o Pr.01.11 + Pr.01.17

Tempo di decel. totale = Pr.01.10 + Pr.01.18 o Pr.01.12 + Pr.01.18

ol )

Q@

Disattivazione curvaa S

Attivazione curvaa S
Caratteristiche di accelerazione/decelerazione

ADV20, V1.02 4-35



Capitolo 4 Parametri

Gruppo 2: Parametri metodo di funzionamento

(7N Vll ~ Sorgente del comando principale frequenza master

Impostazione di fabbrica:
1

((7Nv*lll ~ Sorgente del comando della seconda frequenza master

Impostazioni 0

1
2
3

4

Impostazione di fabbrica: 0

Tasti SU/GIU del tastierino digitale o ingressi multifunzione
SU/GIU. Memorizzazione dell'ultima frequenza utilizzata.

(Tastierino digitale)
Da0a+10V daAVI

da 4 a 20 mA da ACI
Comunicazione RS-485 (RJ-45)
Potenziometro tastierino digitale

Questi parametri impostano la sorgente del comando della frequenza master del drive CA.

L'impostazione di fabbrica per il comando di frequenza master € 1 (tastierino digitale).

Impostazione 2: usare l'interruttore ACI/AVI sul drive CA per selezionare ACI 0 AVI.

Quando il drive CA é controllato dal morsetto esterno, consultare Pr.02.05 per dettagli.

Il primo/secondo comando di frequenza/funzionamento ¢ abilitato/disabilitato dai morsetti di

ingresso multifunzione. Consultare da Pr.04.05 a Pr.04.08.

(24Xl ~ Sorgente del comando principale operativo

Impostazioni 0

1
2
3

Tastierino digitale (tastierino digitale)

Impostazione di fabbrica: 1

Morsetti esterni. Tasto STOP/RESET su tastierino attivato.
Morsetti esterni. Tasto STOP/RESET su tastierino disattivato.
Comunicazione RS-485 (RJ-45)/USB. Tasto STOP/RESET su

tastierino attivato.

Comunicazione RS-485 (RJ-45)/USB. Tasto STOP/RESET su

tastierino disattivato.

m

m

4-36

L'impostazione di fabbrica per la sorgente del comando principale operativo € 1 (tastierino

digitale).

Quando il drive CA e controllato dal morsetto esterno, consultare Pr.02.05/Pr.04.04 per

dettagli.
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0 » Combinazione del comando frequenza master principale e
secondaria

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Solo comando di prima frequenza master
1 Prima frequenza master + seconda frequenza master
2 Prima frequenza master - seconda frequenza master
Metodo di arresto
Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 STOP: arresto con rampa E.F.: arresto per inerzia
1 STOP: arresto per inerzia E.F.: arresto per inerzia
2 STOP: arresto con rampa E.F.: arresto con rampa
3 STOP: arresto per inerzia E.F.: arresto con rampa
(28] Il parametro stabilisce come arrestare il motore quando il drive CA riceve un comando di

arresto valido o rileva un guasto esterno.
Rampa: il drive CA decelera alla frequenza minima di uscita (Pr.01.05) secondo il
tempo di decelerazione e poi si arresta.
Inerzia: il drive CA arresta I'uscita immediatamente al ricevimento del comando, e il
motore € in marcia libera finché non arriva all'arresto.
Il metodo di arresto del motore solitamente é stabilito dalle caratteristiche del carico del
motore e dalla frequenza di arresto.

1) Si consiglia di usare |"arresto con rampa" per la sicurezza del personale o per
evitare sprechi di materiale in applicazioni nelle quali il motore deve arrestarsi
dopo l'arresto del drive. Impostare il tempo di decelerazione di conseguenza.

) Se é consentita la marcia libera del motore o se l'inerzia del carico é elevata, si
consiglia di selezionare "arresto per inerzia". ad esempio ventilatori,

punzonatrici, centrifughe e pompe.

ADV20, V1.02



Capitolo 4 Parametri

Frequenza Frequenza

frequenza
di uscita LrieL:]suc?tn;a

velocita velocita

motore motore

Tempo Tempo
arresta secondo tempo Arresto per inerzia

comando di decelerazione comando p
operativo RUN STOP operativo RUN STOP

Arrestoinrampae arresto per inerzia

Frequenza
N\ frequenza di uscita
N
velocita
motore
.
arresta secondo tempo
comando di decelerazione
operativo
EF

Quando Pr.02.02 éimpostatoa20 3

Frequenza
e,
., velocita
o motore
fre K
quenza
diuscita > ",
-,
*.
.,
Arresto per inerzia ‘
comando
operativo
EF

Quando Pr.02.02 eimpostatoa0o 1

(WXl Selezioni frequenza portante PWM

Unita: 1

Serie 115 V/230 V/460 V

Potenza 0,5-5 hp (0,4-3,7 kW)
Intervallo di regolazione Da2a 12 kHz
Impostazioni di fabbrica 8 kHz

m

4-38

Questo parametro definisce la frequenza portante PWM del drive CA.
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ADV20, V1.02

Frequenza | Rumore Rumore elettromagnetico| Dissipazione | Formad’onda
portante acustico o corrente di dispersione | del calore
1kHz Significativo Minimo Minimo | , 4 » o Minimo
8kHz
15kHz . o -
Minimo Significativo Significat. Significativo

Dalla tabella si vede che la frequenza portante PWM ha un'influenza significativa
sullinterferenza elettromagnetica, sulla dissipazione termica del drive CA e sulla rumorosita
del motore.

La frequenza portante PWM sara diminuita automaticamente dalla temperatura ambiente e
dalla corrente di uscita del drive CA. Si usa per evitare che il drive CA si surriscaldi e per
aumentare la durata delllGBT. E pertanto necessario eseguire questo procedimento di
protezione. Esempio per i modelli 460 V: si presume che la frequenza portante sia 12 kHz e la
temperatura ambiente 50°C con un unico drive CA. Se la corrente di uscita supera I'80%* della
corrente nominale, il drive CA diminuira la frequenza portante automaticamente secondo il
diagramma seguente. Se la corrente di uscita & all'incirca il 100%* della corrente nominale, la
frequenza portante diminuira da 12 kHz a 8 kHz.

Metodo di montaggio
Method A

Frame A Frame B

0 -n-nI

Method B
Frame A Frame B
120r1r11 “sUnm

$5CIITII'I‘
A 4

S5Gmm

I1 SCrrm

qumm
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25°C todo di A o
S 10% 15 conmetodo monagoiod . 197 T2Ceon maodo d moniaggo
T 9% 35°C con metodo di montaggio A 5 90% N
© 25°C con metodo di montaggio B~ . -
£ o 5°Ceonmetodod montaggio A 5 0 B e moigge &
° T0% 40°C con metodo di montaggio B 5 70%
€ € 50°C con metodo di montaggio d A
e 60% 2 0% 40°C con metodo di montaggio B
© 5% © 5%
40% 40%
Frequenza Frequenza
2kHz 6kHz 10kHz _ 14kHz 15kHz " portante KAz BkHzZ T0kHz ~ 14kHz 15kHz ™ portante
4kHz 8kHz 12kHz 4kHz 8kHz 12kHz
Perla serie 115V/230V Perla serie 460V
(12X’ Controllo direzione motore
Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Funzionamento avanti/indietro attivato
1 Funzionamento all'indietro disattivato
2 Funzionamento in avanti disattivato

(8] Si usa questo parametro per disattivare una direzione di rotazione del drive CA.

(02XeSIl Blocco avviamento linea

Impostazioni 0 Disattiva. Lo stato operativo non viene modificato anche se &
cambiata la sorgente del comando operativo Pr.02.01.

Impostazione di fabbrica: 1

1 Attiva. Lo stato operativo non viene modificato anche se € cambiata
la sorgente del comando operativo Pr.02.01.

2 Disattiva. Lo stato operativo cambiera se verra modificata la
sorgente del comando operativo Pr.02.01.

3 Attiva. Lo stato operativo cambiera se verra modificata la sorgente
del comando operativo Pr.02.01.

28] Questo parametro stabilisce la risposta del drive alla potenza attivata e al cambiamento della
sorgente di comando operativo.

Stato di funzionamento quando si

Pr.02.05 Blocco avviamento (funziona quando la cambia la sorgente di comando

potenza € ON)

operativo
0 Disattiva (drive CA funziona) Mantiene stato precedente
1 Disattiva (drive CA non funziona) Mantiene stato precedente
— . } Cambia secondo la nuova sorgente
2 Disattiva (drive CA funziona) di comando operativo
3 Disattiva (drive CA non funziona) Cambia secondo la nuova sorgente

di comando operativo
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(28] Quando la sorgente di comando operativo proviene dal morsetto esterno e il comando
operativo € ON (MI1/MI2-DCM=chiuso), il drive CA funziona secondo Pr.02.05 dopo aver dato
potenza. <Solo per morsetti MI1 e MI2>

1. Quando Pr.02.05 é impostato a 0 0 2, il drive CA funziona immediatamente.

2. Quando Pr.02.05 & impostato a 1 o 3, il drive CA rimane in arresto finché non si riceve il

comando operativo dopo la cancellazione del comando operativo precedente.

MI1-DCM (chiuso) | ON A OFF

v
' .
= RUN RUN| ' '
Pr.02.01=0 sToP sTop
T
'
'

'
'
'
Frequenzain uscita
Pr.02.05=203

Questa azione segue lo stato
MI1/DCM o MI2/DCM

| Pr.02.01=102 (ON é chiuso/OFF & aperto)
'
'
'

Frequenzain uscita / \ / \
Pr.02.05=001

@ Quando la sorgente del comando operativo non corrisponde ai morsetti esterni, che il drive CA

'
Cambio sorgente del ,
comando operativo

'
'
.

funzioni o meno, il drive CA funzionera secondo Pr.02.05 se entrambe le condizioni seguenti
sono soddisfatte.

1. Quando si cambia la sorgente di comando operativo al morsetto esterno (Pr.02.01=1 o 2)

2. Lo stato del morsetto e del drive CA é diverso.

E il funzionamento del drive CA sara:

1. Quando impostato a 0 o 1, lo stato del drive CA non viene cambiato dallo stato del

morsetto.

2. Quando impostato a 2 o 3, lo stato del drive CA viene cambiato dallo stato del morsetto.
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MI1-DCM (chiuso)| * ON ]OFF ON

Alimentazione OFF ON :

applicata

frequenzain uscita . .
Pr.02.05=00 2 —5/Funziona —

frequenzain uscita :
Pr.02.05=103 g
non funziona
quando si applica tensione deve ricevere
un comando di marcia dopo che il comando
precedente é stato cancellato

& La funzione di blocco avviamento non garantisce che il motore non si avviera mai in questa
condizione. E possibile che il motore venga messo in moto da un interruttore malfunzionante.

()20 [Il Perdita segnale ACI (4-20 mA)

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Decelera fino a 0 Hz
1 Si arresta per inerzia e visualizza "AErr"
2 Continua a funzionare tramite |'ultimo comando di frequenza

Questo parametro stabilisce il funzionamento quando si perde ACI.

Quando impostato a 1, visualizza il messaggio di allarme "AErr" sul tastierino in caso di perdita
del segnale ACI ed esegue I'impostazione. Dopo aver recuperato il segnale ACI, il messaggio
di allarme cessa di lampeggiare. Premere il tasto "RESET" per cancellarlo.

[Pl Vodaiita SuGi

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Mediante modalita tasti su/giu tastierino digitale
1 In base al tempo di accel./decel. secondo le impostazioni da
Pr.01.09 a 01.12
2 Velocita costante (secondo Pr. 02.08)
3 Unita ingresso impulsi (secondo Pr. 02.08)
02.08 Velocita di variazione accel./decel. del funzionamento SU/GIU Unita: 0,01
’ a velocita costante

Impostazioni 0,01~10,00 Hz/2 ms Impostazione di
fabbrica: 0,01
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0 Questi parametri definiscono aumento/diminuzione della frequenza master quando azionata
tramite gli ingressi multifunzione quando Pr.04.05~Pr.04.08 sono impostati a 10 (comando su)

0 11 (comando giu)
0 Quando Pr.02.07 & impostato a 0: aumentare/diminuire la frequenza usando il tasto SU/GIU.

Valido solo quando il drive CA & in funzione.

600HZ|--—---- e,

50.0Hz
9.0Hz ——
—— : t (sec)

4.34s 53.28S: 3.68s

(28] Quando Pr.02.07 e impostato a 1: aumentare/diminuire la frequenza usando le impostazioni di
accelerazione/decelerazione. Valido solo quando il drive CA € in funzione.

(28] Quando Pr.02.07 e impostato a 2: aumentare/diminuire la frequenza mediante Pr.02.08.

(28] Quando Pr.02.07 € impostato a 3: aumentare/diminuire la frequenza mediante Pr.02.08. (unita:

ingresso impulsi).

02.11 //Comando di frequenza del tastierino Unita: 0,01

Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 60,00

(28] Si pud usare questo parametro per impostare il comando di frequenza o per leggere il

comando di frequenza del tastierino.

Unita: 0,01

Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 60,00

(28] Si pud usare questo parametro per impostare il comando di frequenza o per leggere il

comando di frequenza di comunicazione.
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Selezioni per memorizzare il comando di frequenza del
tastierino o della comunicazione

02.13

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Memorizza la frequenza di tastierino e comunicazione
1 Memorizza solo la frequenza del tastierino
2 Memorizza solo la frequenza della comunicazione

8] Si puo usare questo parametro per salvare il comando di frequenza del tastierino o del'RS-
485.
(02 Sclezione frequenza iniziale (per tastierino e RS485)

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Tramite comando di frequenza corrente
1 Tramite comando di frequenza zero
2 Tramite visualizzazione della frequenza all'arresto
Setpoint frequenza iniziale (per tastierino e RS485) Unita: 0,01
Impostazioni 0,00 ~ 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 60,00

8] Si usano questi parametri per stabilire la frequenza all'arresto:
Quando si imposta Pr.02.14 a 0: la frequenza iniziale sara la frequenza corrente.
Quando si imposta Pr.02.14 a 1: la frequenza iniziale sara 0.
Quando si imposta Pr.02.14 a 2: la frequenza iniziale sara Pr.02.15.

(02 I5) VVisualizza la sorgente del comando di frequenza master

Impostazioni  Sola lettura Impostazioni di fabbrica: ##

28] Mediante questo parametro si puo leggere la sorgente del comando di frequenza master.

Valore . .
. . Bit Funzione
visualizzato
1 Bito=1 Sorgente di comando di freq. master tramite sorgente di freq. principale
| =
(Pr.02.00).
) Bitl=1 Sorgente di comando di freq. master tramite sorgente di freq. secondaria
| =
(Pr.02.09).
4 Bit2=1 |Sorgente di comando di freq. master tramite funzione ingresso multiplo

(024 VVisualizza la sorgente di comando operativo

Impostazioni  Sola lettura Impostazioni di fabbrica: ##

28] Mediante questo parametro si puo leggere la sorgente operativa.
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Valore . .
. . Bit Funzione
visualizzato
1 Bit0O=1 |Sorgentedel comando operativo tramite tastierino digitale
2 Bitl=1 |Sorgente del comando operativo tramite comunicazione RS-485
4 Bit2=1 |Sorgente del comando operativo tramite morsetto esterno
8 Bit3=1 |Sorgente del comando operativo tramite funzione ingresso multiplo

(2R3 Impostazione valore 2 definito dall'utente Unita: 1

Impostazioni da 0 a Pr.00.13 Impostazione di fabbrica: 0

(28] Usare questo parametro per modificare la frequenza quando (1) Pr.00.13 non € impostato a 0

e la sorgente di frequenza € la comunicazione o (2) Pr.02.10 non € impostato a 0.

(028l \/alore 2 definito dall'utente Unita: 1

Impostazioni  Sola lettura Impostazione di fabbrica: 0

(B8] Ad esempio supponendo che la sorgente di frequenza sia il comando della prima frequenza
master + il comando della seconda frequenza master (la prima frequenza master e dal
tastierino e la seconda frequenza master € da AVI) il valore 1 definito dall'utente € impostato a
180,0 (Pr.00.13 & impostato a 1800, Pr.00.14 a 1).AVI=2V=180,0/(2 V/10 V)=36,0, la
frequenza € 36,0/(180,0/60,0)=12,0 Hz Pr.02.18=30,0; la frequenza e 30,0/(60,0/180,0)=10,0
Hz. A questo punto, il tastierino visualizza 66,0 (36,0+30,0) e la frequenza di uscita & 22,0 Hz
(12,0+10,0). Quando si legge il valore dall'indirizzo di comunicazione, il valore appare nel
modo seguente: 2102H e 2103H sono 22,0 Hz, 0212H (Pr.02.18) e 30,0, 0213H (Pr.02.19)
66,0.
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Gruppo 3: Parametri funzione uscita

(IXJe[Vlll Rele di uscita multifunzione (RA1, RB1, RC1)

Impostazione di fabbrica: 8

Impostazioni Funzione Descrizione
0 Nessuna funzione
1 Drive CA operativo | Attivo quando il drive & pronto o il comando RUN & "ON".
2 Frequenza master | Attiva quando il drive CA raggiunge l'impostazione di
raggiunta frequenza di uscita.
3 Velocita zero Attiva quando la frequenza di comando ¢ inferiore della
frequenza minima di uscita.
4 Rilevamento Attivo finché si rileva una sovraccoppia (consultare da
sovraccoppia Pr.06.03 a Pr.06.05)
Indicazione blocco | Attiva quando l'uscita del drive CA € chiusa durante il blocco
5 . basi. L'ingresso multifunzioni puo forzare il blocco basi
basi (B.B.) (impostazione 09).
Indicazione bassa . . .
6 . Attiva quando si rileva una bassa tensione (Lv).
tensione
Indicazione
7 modalita di Attiva quando il comando operativo € controllato dal
odalita di morsetto esterno.
funzionamento
8 Indicazione guasto Attiva quando si verifica un guasto (oc, ov, oH1, oL, oL1, EF,
9 cF3, HPF, ocA, ocd, ocn, GFF).
Frequenza
. Attiva quando si raggiunge la frequenza desiderata
9 desiderata (Pr.03.02).
raggiunta
10 Valore conteggio | Attivo quando il contatore raggiunge il valore conteggio
terminale raggiunto | terminale.
Valore conteggio
o Attivo quando il contatore raggiunge il valore conteggio
11 preliminare preliminare.
raggiunto
12 Controllo stallo Attivo quando la funzione di stallo di sovratensione funziona.

sovratensione

4-46
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Controllo stallo

13 sovracorrente Attivo quando la funzione di stallo di sovracorrente funziona.
Allarme
surriscaldamento | Quando il dissipatore di calore si surriscalda, lo segnala per
14 o | evitare che il surriscaldamento spenga il drive. Quando &
del dissipatore di | superiore a 85'C (185 F) & ON.
calore
Controllo . . .
15 Attivo quando la tensione del bus CC supera il livello.

sovratensione

Attivo quando il segnale di retroazione PID & anomalo

16 Controllo PID (consultare Pr.10.12 e Pr.13.)
17 Comando avanti Attivo quando il comando di direzione € FWD.
18 Comando indietro | Attivo quando il comando di direzione & REV.

Segnale di uscita . .
19 . Attivo quando il drive & in pausa o fermo.
velocita zero

Allarme di

comunicazione . . . L
20 Attivo quando vi € un allarme di comunicazione.
(FbE,Cexx, AoL2,

AUE, SAVE)

Controllo freno

(frequenza Attivo quando la frequenza di uscita >Pr.03.11. Disattivato
21 . guando la frequenza di uscita <Pr.03.12 dopo comando
desiderata STOP.
raggiunta)
22 Drive CA pronto Attivo quando il drive CA & pronto.

[OXXONR Riservato

[lx{eP Al Frequenza desiderata raggiunta Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00

(28] Se si imposta un morsetto di uscita multifunzione come frequenza desiderata raggiunta
(Pr.03.00=09), allora si attiva I'uscita quando si raggiunge la frequenza programmata.
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Frequenza o
Intervallo di
Freduenzg +2Hz N 3" £4HZ filevamento
master e ¥ ,
Intervallo di f N Intervallo di
frequenza |rilevamento 4 -2Hz rilevamento
desiderata|tempo di attesa 7{ .
03.02 per Tem_po dlfre_ﬂatura
frequenza CCinfase diarresto
—
! p
Tempo
run/stop _| ON 1 OFF
frequenza master OFF ON OFF
ottenuta (segnale in us€ita) _
frequenza desiderata OFF ON OFF
ottenuta { L=
impostazione 03 indicazione o~ OFF m
velocita zero
impostazione 19 indicazione | ON 1 OFF 'W—

velocita zero

Schemadi temporizzazionein uscitadei morsetti
multifunzione quando siimpostalafrequenzaottenutao indicazione di velocita zero

(ikXo<Jll ~ Segnale analogico in uscita (AFM)

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Misuratore di frequenza analogico (da O alla frequenza massima di
uscita)
1 Misuratore di corrente analogico (dallo 0 al 250% della corrente

nominale del drive CA)

28] Questo parametro imposta la funzione dell'uscita AFM da 0 a 10 VCC (ACM & comune).

WCNZB ~ Guadagno uscita analogica Unita: 1
Impostazioni Da 1 a 200% Impostazione di fabbrica: 100

8] Questo parametro imposta l'intervallo di tensione del segnale di uscita analogico AFM.

8] Quando Pr.03.03 e impostato a 0, la tensione di uscita analogica € direttamente proporzionale
alla frequenza di uscita del drive CA. Con Pr.03.04 impostato al 100%, la frequenza massima
di uscita (Pr.01.00) del drive CA corrisponde a +10 VCC dell'uscita AFM.

[ Analogamente, quando Pr.03.03 & impostato a 1, la tensione di uscita analogica
direttamente proporzionale alla corrente di uscita del drive CA. Con Pr.03.04 impostato al
100%, allora 2,5 volte la corrente nominale corrisponde a +10 VCC dell'uscita AFM.

IEmlINOTA

Si pu0 usare qualsiasi tipo di voltmetro. Se il voltmetro legge la scala intera a una tensione
inferiore a 10 V, impostare Pr. 03.04 usando la seguente formula:
Pr. 03.04 = (tensione a scala intera del voltmetro/10) x 100%
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Ad esempio: se si usa il voltmetro con scala intera di 5 Volt, regolare Pr.03.04 al 50%. Se

Pr.03.03 e impostato a 0, allora 5 VCC corrisponde alla frequenza massima di uscita.

[OXNVSH \Valore conteggio terminale Unita: 1

Impostazioni Da 0 a 9999 Impostazione di fabbrica: 0

(28] Questo parametro imposta il del conteggio del contatore interno. Per aumentare il contatore
interno, impostare a 12 un parametro da Pr.04.05 a 04.08. Al termine del conteggio, si attivera
il morsetto di uscita specificato (Pr.03.00 impostato a 10).

(28] Quando il display visualizza c555, il drive ha contato 555 volte. Se il display visualizza c555e
significa che il valore reale del contatore & compreso tra 5.550 e 5.559.

[OXN0-A \alore conteggio preliminare Unita: 1
Impostazioni Da 0 a 9999 Impostazione di fabbrica: 0

(28] Quando il valore del contatore raggiunge questo valore, si attiva il morsetto di uscita
multifunzione corrispondente, purché Pr.03.00 sia impostato a 11 (impostazione del valore del
conteggio preliminare). Al raggiungimento del valore conteggio terminale il morsetto di uscita
multifunzione si disattiva.

(B8] Il diagramma di temporizzazione:
Display <0000 <000t <0002 <0003 <0004 <0005 <002 <0002 —»amsecl—
(Pr.00.04=1)
TRG
Trigger del contatore y
—{ 2msecle—
Valore conteggio preliminare
(Pr.03.00~Pr.03.01=11) Ex:03.05=5,03.06=3 La larghezza del segnale
! trigger non deve essere
. . inferiore a 2 ms(<250 Hz)
Valore conteggio terminale
(Pr. 03.00~Pr. 03.01=10)

03.07 EF attivo al raggiungimento del valore conteggio
’ terminale

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Valore conteggio terminale raggiunto, nessuna visualizzazione del
guasto esterno (EF)

1 Valore conteggio terminale raggiunto, EF attivo

(28] Se questo parametro & impostato a 1 e il valore desiderato del contatore € raggiunto, il drive

CA lo considerera come un errore. Il drive si arresta e visualizza sul display il messaggio "EF".
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(XSl Controllo ventola

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Ventola sempre ACCESA
1 La ventola SI SPEGNE 1 minuto dopo l'arresto del motore CA
2 La ventola € ACCESA quando il drive CA € in funzione, mentre &

SPENTA quando il drive si arresta

3 La ventola SI ACCENDE al raggiungimento della temperatura
preliminare del dissipatore

28] Questo parametro stabilisce la modalita di funzionamento della ventola di raffreddamento.

OOl Riservato
SRV Riservato

[JXN KN Frequenza di sblocco del freno Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00
[lXN VAl Frequenza di innesto del freno Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00

8] Si usano questi due parametri per impostare il controllo del freno meccanico tramite i morsetti
di uscita (rele) quando Pr.03.00 e impostato a 21. Consultare gli esempi seguenti per i dettagli.
Esempio:

1. Caso 1: Pr.03.12 > Pr.03.11
2. Caso 2: Pr.03.12 < Pr.03.11

Frequenza
in uscita

Caso 1: Pr.03.12

Pr.03.11

Caso 2: Pr.03.12

Run/Stop I |
Caso 1: MO1=21 |

Caso 2: MO1=21

Tempo

Nota: MO1: impostare il valore di Pr.03.01
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[IxNcq \Visualizza lo stato del rele

Impostazioni Sola lettura Impostazioni di fabbrica: ##

(B8] Per drive CA standard, i morsetti di uscita multifunzione sono pilotati a fronte di discesa.
(B8] 0: Relé e ON; 1: Relé e OFF.
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Gruppo 4: Parametri funzione ingresso

/Regolazione bias potenziometro del tastierino Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,00 a 100,0% Impostazione di fabbrica: 0,0

04.01 /Polarita bias potenziometro del tastierino

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Bias positivo
1 Bias negativo
04.02 /Guadagno potenziometro del tastierino Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,1 a 200,0% Impostazione di fabbrica:
100,0
Bias negativo potenziometro del tastierino,
04.03 - A .
attiva/disattiva inversione
Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Nessun comando bias negativo
1 Bias negativo: funzionamento REV attivato

Esempio 1: applicazione standard

Questa ¢ I'impostazione piu usata. L'utente deve solo impostare Pr.02.00 a 04. Il comando di

frequenza proviene dal potenziometro del tastierino.

60HZ ....................
: Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro Frequenza massima di uscita

Pr.04.00 =0%--Regolazione bias
: Pr.04.01 =0--Bias positivo
30Hz © Pr.04.02 =100%--Guadagno diingresso
: Pr.04.03 =0--Nessun comando bias negativo

OHz

ov 5V 1ov

Esempio 2: uso dei bias

Questo esempio illustra l'influenza del cambiamento dei bias. Quando l'ingresso & 0 V la frequenza di
uscita € 10 Hz. Al punto intermedio il potenziometro dara 40 Hz. Al raggiungimento della frequenza
massima di uscita, qualsiasi ulteriore aumento del potenziometro o del segnale non aumentera la
frequenza di uscita. (Per usare l'intervallo completo del potenziometro, consultare 'Esempio 3). Il
valore della tensione/corrente di ingresso esterna 0-8,33 V corrisponde alla frequenza di

impostazione 10-60 Hz.
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Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro

BOHzZ - eeeeeeeeee e e Frequenza massima di uscita
L Pr.04.00 =16.7%--Regolazione bias
40Hz|. - .~ i Pr04.01 =0--Bias positivo
: Pr.04.02 =100%--Guadagno di ingresso
Pr.04.03 =0--Nessun comando bias negativo
~ 10Hz Guadagno:100%
Regolazione "—

bias Regolazione bias :((10Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=16.7%

OHz 5v 5.V 16V
Esempio 3: utilizzo di bias e guadagno per uso dell'intervallo intero

Questo esempio illustra un metodo molto diffuso. Si pud usare l'intera scala del potenziometro come
si desidera. Oltre ai segnali da 0 a 10 V, i segnali di tensione piu diffusi comprendono anche segnali

da 0 a5V o qualsiasi valore inferiore a 10 V. Riguardo a questa impostazione, consultare i seguenti

esempi.
Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro
BOHZ e : Frequenza massima di uscita
i Pr.04.00 =20.0%--Regolazione biast
Pr.04.01 =0--Bias positivo
Pr.04.02 =83.3%-- Guadagno diingresso
Pr.04.03 =0--Nessun comando bias negativo
10Hz
Regolazione 3 Guadagno:(10V/(10V+2V))*100%=83.3%
bias

_o0H7ov 5V 10V Regolazione bias:((10Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=20.0%
XV

Esempio 4: uso di un intervallo del potenziometro 0-5 V mediante regolazione del guadagno

L'esempio illustra un intervallo del potenziometro da 0 a 5 Volt. Invece di regolare il guadagno come

nell'esempio seguente, si puo impostare Pr. 01.00 a 120 Hz ottenendo gli stessi risultati.

Regolazione
guadagno:
Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro

60HZ ............
Frequenza massima di uscita
Pr.04.00 =0.0%--Regolazione bias
Pr.04.01 =0--Bias positivo

30Hz Pr.04.02 =200%-- Guadagno di ingresso

Pr.04.03 =0--Nessun comando bias negativo

[ ©  Guadagno:(10V/5V)*100%=200%
OHz OV 5V 10v

ADV20, V1.02 4-53



Capitolo 4 Parametri

Esempio 5: uso di bias negativo in ambiente rumoroso

In questo esempio si usa un bias negativo da 1 V. In ambienti rumorosi € vantaggioso usare bias
negativi per ottenere un margine di rumore (in questo esempio, 1 V).

Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro

Frequenza massima di uscita

Pr.04.00 =10.0%--Regolazione bias
Pr.04.01 =1--Bias negativo

Pr.04.02 =100%--Guadagno diingresso
Pr.04.03 =0--Nessun comando bias negativo

oHz | Guadagno:100%

Bias OVF-'1V : . . .
negativo eHz; 10V Regolazione bias :((6Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=10.0%

Esempio 6: uso di bias negativi in ambiente rumoroso e regolazione del guadagno per usare

I'intero intervallo del potenziometro

In questo esempio si usa un bias negativo per fornire un margine di rumore. Si usa anche un
guadagno di frequenza del potenziometro per consentire il raggiungimento della frequenza massima

di uscita.

Bias

adjustment Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro

Frequenza massima di uscita

Pr.04.00 =10.0%--Regolazione bias
Pr.04.01 =1--Bias negativo

Pr.04.02 =111%--Guadagno di ingresso
Pr.04.03 =0--Nessun comando bias negativo

60Hz

oH Guadagno:(10V/9V)*100%=111%
2|
Bias 30

negativo 6.6H 0.,‘ Regolazione bias :((6.6Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=10.0%

Esempio 7: uso di un segnale del potenziometro da 0-10 V per far funzionare un motore in

direzione FWD e REV

In questo esempio, l'ingresso € programmato per azionare un motore sia in direzione avanti che
all'indietro. Il motore sara in folle quando la posizione del potenziometro si trova in posizione
intermedia nell'intervallo. Usando le impostazioni di questo esempio si disattivano i comandi FWD e

REV.

Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro

Frequenza massima di uscita

Pr.04.00 =50.0%--Regolazione bias

Pr.04.01 =1--Bias negativo

Pr.04.02 =200%--Guadagno di ingresso

Pr.04.03 =1--Bias negativos: Funzionamento REV attivato

Guadagno:(10V/5V)*100%=200%

Regolazione bias:((60Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=200%
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In questo esempio si illustra l'uso di un'inclinazione negativa. Nelle applicazioni per il controllo di
pressione, temperatura o flusso si usano le inclinazioni negative. Il sensore che é collegato
all'ingresso genera un segnale ampio (10 V) in corrispondenza di pressione o flusso elevati. Con le
impostazioni di inclinazioni negative, il drive CA arrestera il motore lentamente. Con queste
impostazioni il drive CA funzionera sempre solo in una direzione (all'indietro). E possibile modificare

questa impostazione invertendo 2 cavi nel motore.

BOHZR - rorrr e eeies

inclinazione negativa ~ Frequenza massima di uscita

Pr.04.01 =0--Bias positivo

REV attivato
OH

N

ov 1ov

Pr.01.00=60Hz-- Potenziometro

Pr.04.00 =100%--Regolazione bias
Pr.04.02 =100%--Guadagno di ingresso
Pr.04.03 =1--Bias negativo: Funzionamento

Guadagno:(10V/10V)*100%=100%
Regolazione bias:((60Hz/60Hz)/(Gain/100%))*100%=100%

(oZ N Tensione minima AVI

Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 10,0 V

Impostazione di fabbrica: 0,0

(oZ %V Frequenza minima AVI (percentuale di Pr.01.00)

Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 100,0%

Impostazione di fabbrica: 0,0

[ZNEHl Tensione massima AVI

Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 10,0 V

Impostazione di fabbrica: 10,0

Frequenza massima AVI (percentuale di Pr.01.00)

04.14  HA

Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 100,0%

Impostazione di fabbrica:
100,0

[oZ S Corrente minima ACI

Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 20,0 mA

Impostazione di fabbrica: 4,0

(Z%I 3 Frequenza massima ACI (percentuale di Pr. 01.00)

Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 100,0%

Impostazione di fabbrica: 0,0

(ZYa Corrente massima ACI Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,0 a 20,0 mA Impostazione di fabbrica: 20,0
(o ZRI Frequenza massima ACI (percentuale di Pr. 01.00) Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 100,0%

Impostazione di fabbrica:
100,0

(28] Si usano i parametri precedenti per impostare i valori di riferimento di ingresso analogico. Le

frequenze min e max sono basate su Pr.01.00 (durante il controllo a circuito aperto) come

illustrato di seguito.
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04.14
04.18
04.23

04.12

04.16 f——————5

04.21 ) 04.11 ,04.13
104.15 ,04.17
1 04.20 104.22

> ingresso analogico
20mA/10V

4 01.00=60.00 Hz

04.14=70

04.18=50

04.12=30
04.16=0 : : ingresso analogico
04.11=0V  04.15=4mA 04.13=10V
04.17=20mA
Riservato
Riservato
Riservato

(7Bl Riservato

(VZK Il Riservato

(Z w2l Riservato

(VZWiSll Riservato

Modalita di controllo del funzionamento a 2/3 fili del morsetto di

04.04 ingresso multifunzione (MI1, MI2)

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 2 fili: FWD/STOP, REV/STOP
1 2 fili: FWD/REV, RUN/STOP
2 Funzionamento a 3 fili

[ Visono tre tipi diversi di modalita di controllo:
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morsetto esterno

04.04
2 fili FWD/STOP —so—— MI1:("OPEN":STOP)
("CLOSE":FWD)
0 FWD /STOP REV/STOP 65— MI2:("OPEN": STOP)
("CLOSE": REV)
REV / STOP DCM
2 fili RUN/STOP —6a—— MIL:("OPEN":STOP)
("CLOSE":RUN)
1 FWD/ REV FWD/REV $+—do—| MI2:("OPEN": FWD)
("CLOSE": REV)
RUN/STOP DCM
STOP RUN - -
L MI1:("CLOSE":RUN)
] MI3:("OPEN":STOP)
2 3 fili = MI12:("OPEN": FWD)
REV/FWD ("CLOSE": REV)
DCM

04.05 Morsetto di ingresso multifunzione (MI3)

Impostazione di fabbrica: 1

04.06 Morsetto di ingresso multifunzione (M14)

Impostazione di fabbrica: 2

04.07 Morsetto di ingresso multifunzione (MI5)

Impostazione di fabbrica: 3

04.08 Morsetto di ingresso multifunzione (MI6)

Impostazione di fabbrica: 4

Impostazioni

Funzione

Descrizione

Nessuna funzione

Impostare i morsetti inutilizzati a O per garantire che non
influenzino il funzionamento.

ADV20, V1.02
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Comando
multivelocita 1

Comando
multivelocita 2

Comando
multivelocita 3

Comando
multivelocita 4

Questi quattro ingressi selezionano la multivelocita
definita da Pr.05.00 a Pr.05.14 come riportato nello
schema al termine di questa tabella.

NOTA: si possono anche usare i parametri da Pr.05.00
a Pr.05.14 per controllare la velocita di uscita. Si
possono anche selezionare 17 frequenze di velocita
(comprese la frequenza master e la frequenza Jog).

Reset esterno

Il reset esterno ha la stessa funzione del tasto reset sul
tastierino digitale. Dopo che anomalie quali
surriscaldamento, sovracorrente e sovratensione sono
stati eliminate, si puod usare questo ingresso per

ripristinare il drive.

Quando il comando ¢ attivo, si arrestano |'accelerazione e

Inibizione . o . N

la decelerazione e il drive CA mantiene una velocita
accel./decel.

costante.
Comando di Usato per selezionare uno dei 2 tempi di accel./decel. (da

selezione tempo

Pr.01.09 a Pr.01.12) Vedere descrizione al termine di

accel./decel. questa tabella.
Il valore di parametro 08 programma il controllo Jog di
uno dei morsetti di ingresso multifunzione MI3 ~ MI6
Controllo (Pr.04.05~Pr.04.08).

funzionamento Jog

NOTA: la programmazione del funzionamento Jog
mediante 08 puo essere eseguita solo a motore
arrestato (vedere parametri Pr.01.13~Pr.01.15).

Blocco base esterno
(Vedere Pr. 08.06)

Il valore del parametro 09 programma i morsetti di
ingresso multifunzione per il controllo di blocco base
esterno.

NOTA: quando si riceve un segnale di blocco base, il
drive CA blocca tutte le uscite e il motore € in marcia
libera. Quando si disattiva il controllo di blocco base,
il drive CA avvia la funzione di ricerca velocita e si
sincronizza con la velocita del motore, quindi

accelera fino alla frequenza master.

458
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Aumenta/diminuisce la frequenza master ogni volta che si

10 SU: aumento riceve un ingresso o continuamente quando l'ingresso
frequenza master rimane attivo. Quando entrambi gli ingressi sono attivi
contemporaneamente, I'aumento/diminuzione della
N frequenza master € arrestato. Consultare Pr.02.07 e
GIU: diminuzione ) R
11 02.08. Questa funzione & anche detta
frequenza master .
"motopotenziometro”.
Il valore del parametro 12 programma uno dei morsetti di
. ingresso multifunzione MI3~MI6 (Pr.04.05~Pr.04.08) per
12 Trigger del contatore | . ) . )
incrementare il contatore interno del drive CA. Quando si
riceve un ingresso, il contatore viene incrementato di 1.
Quando é attivo, il contatore € azzerato e inibito. Per
Azzeramento . Lo
13 consentire il conteggio l'ingresso deve essere OFF.
contatore
Consultare Pr.03.05 e 03.06.
Il valore del parametro 14 programma uno dei morsetti di
14 Guasto esterno ingresso multifunzione MI3~MI6 (Pr.04.05~Pr.04.08)
come ingressi di guasto esterno (E.F.).
15 Funzione PID Quando un ingresso ON con guesta impostazione & ON,
disattivata la funzione PID é disattivata.
. Il drive CA arrestera la chiusura e il motore sara in marcia
Arresto chiusura . . : . - .
16 . libera se si attiva una di queste impostazioni. Se si
dell'uscita . o o
cambia lo stato del morsetto, il drive CA ripartira da 0 Hz.
17 Attiva blocco Quando questa impostazione € attivata tutti i parametri si
parametro bloccano e la scrittura di parametri si disattiva.
Selezione del ON: comando del funzionamento tramite morsetti esterni
comando OFF: comando del funzionamento tramite impostazione
18 funzionamento Pr.02.01

(morsetti
esterni/impostazione
Pr.02.01)

Pr.02.01 e disattivato se & impostato a 18 il valore di
questo parametro. Vedere descrizione al termine di
questa tabella.
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ON: comando del funzionamento tramite tastierino digitale.
Selezione del . o .
OFF: comando del funzionamento tramite impostazione

comando operativo
Pr.02.01

19 (tastierino
- ) ) Pr.02.01 é disattivato se & impostato a 19 il valore di
digitale/impostazione

uesto parametro. Vedere descrizione al termine di questa
Pr 02.01) questop q

tabella.

. ON: comando del funzionamento tramite comunicazione.
Selezione del ) o .
OFF: comando del funzionamento tramite impostazione

comando operativo
Pr.02.01

20 (comunicazione/

X X Pr.02.01 e disattivato se & impostato a 20 il valore di
impostazione

questo parametro. Vedere descrizione al termine di questa

Pr 02.01)
tabella.
o Questa funzione ha priorita assoluta per impostare la
21 Avanti/indietro o . .
direzione di marcia (se "Pr.02.04=0")
Sorgente del Usata per selezionare la sorgente di comando della
prima/seconda frequenza. Consultare da Pr.02.00 a
2 comando della 02.09.
seconda frequenza | ON: sorgente di comando della 2* frequenza
attivata OFF: sorgente di comando della 1% frequenza
Selezione del contatto di ingresso multifunzione sl
04.09 Unita: 1
Impostazioni Da 0 a 4095 Impostazione di fabbrica: 0

[ma] Si puo usare questo parametro per impostare lo stato dei morsetti multifunzione (MI1~MI6
(N.A./N.C.) per il drive CA standard).
[ma] Le impostazioni da MI1 a MI3 non sono valide quando la sorgente del comando di
funzionamento & il morsetto esterno (2/3 fili).
Weights 2° 2° 2" 2° 2" 2 O=N.O

. 1=N.C
Bit 514(3|2|1]0|«—MiI1
' ST
—MI3
Mi4
MI5
MI6
8] Il metodo di impostazione: richiede la conversione del numero binario (a 6 bit) in numero

decimale per l'ingresso.
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0 ad esempio se si impostano MI3, MI5, MI6 come N.C. e MI1, MI2, MI4 come N.A. il valore di
impostazione Pr.04.09 sara bitsX2°+hit4X2*+bit2X2%= 1X2°+1X2*+1X2°= 32+16+4=52 come
illustrato di seguito.
weights 2° 2 2° 2* 2' 2 O=M.Q
1(0(0|e—m

Bit 1(1]0 11
MI2
MI3

Mi4
MIS
M6
Ihg Sett;ng_valut;:' . ) NOTE:
:blt55)<2 *hjtdx2 +bit2x2 2216384 2''=8102 2"=4006 2"=2048 2"=1024
;%;Elgiﬁz_gjz‘xz 2'=s12 =256 2'=128 264 2=32
Setting 04.09 2'=16 2'=8 F=4 222 2’=1
[W/RIl Tempo antirimbalzo in ingresso del morsetto digitale Unita: 2 msec
Impostazioni DalaZ20 Impostazione di fabbrica:

1

(28] Questo parametro serve a ritardare i segnali sui morsetti di ingresso digitali: 1 unita = 2 msec,
2 unita = 4 msec, ecc. Il tempo di ritardo serve a non far rimbalzare i segnali di interferenza
che potrebbero causare il malfunzionamento dei morsetti digitali.

021l \Visualizza lo stato del morsetto di ingresso multifunzione

Impostazioni  Sola lettura Impostazioni di fabbrica: ##
Display Bit0: Stato MI1

Bitl: Stato MI2

Bit2: Stato MI3

Bit3: Stato MI4

Bit4: Stato MI5

Bit5: Stato MI6

(28] | morsetti di ingresso multifunzione sono pilotati a fronte di discesa. Per drive CA standard,
sono da MI1 a MI6 e Pr.04.26 visualizzera 63 (111111) per nessuna azione.
. 5 4 3 2 1 U - H
WelghtS 2% 2* 5% 2% o7 B O=Active

R 1=off
Bit 543210<—M|1
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[0 Ad esempio:
se Pr.04.26 visualizza 52, significa che MI1, MI2 e MI4 sono attivi.
Il valore visualizzato 52= 32+16+4 =1 X 2%+ 1X 2* + 1X 2% = bit 6 X 2%+ bit 5 X 2* + bit 3 X 2°
\é\ﬁelghts P A cl)_:gchve
[1]1]o]1]ofo]e—mn1
T MI2
MI3
Mi4
MI5
M16

04.97 ¥ Selezione dei morsetti di ingresso multifunzione Unita: 1

interni/esterni

Impostazioni Da 0 a 4095 Impostazione di fabbrica: 0

8] Si usa questo parametro per selezionare i morsetti che devono essere interni o esterni. Si
possono attivare i morsetti interni mediante Pr.04.28. Un morsetto non puo essere
contemporaneamente interno ed esterno.

8] Per il drive CA standard, i morsetti di ingresso multifunzione sono da MI1 a MI6, come
illustrato di seguito.

1=internal terminal
0 |«—MIL

TP
MI3
M4
MI5
MI6

2" »? O=external terminal
1

. 5 4 _3 2

Weights 2 2 2 2

Bit 5(4]3]2
-~ A -

8] Il metodo di impostazione richiede la conversione del numero binario in numero decimale per
l'ingresso.

[ ad esempio se si impostano MI3, MI5, MI6 come morsetti interni e MI1, MI2, MI4 come
morsetti esterni, il valore di impostazione sara bitsX2%+bit4X2*+bit2X2%= 1X2°+1X2*+1X2%=
32+16+4=52 come illustrato di seguito.
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? O=external terminal

. 5 4 3 2 1
Weights 2 2 2 2 2 1=internal terminal

Bit |1|1|0|1|0|0|<—M|1

MI2

MI3

Mi4

MI5

MI6
[YRL: W ~ Stato del morsetto interno Unita: 1
Impostazioni Da 0 a 4095 Impostazione di fabbrica: 0

(28] Si usa questo parametro per impostare I'azione del morsetto interno tramite il tastierino o la

comunicazione.

B

Per il drive CA standard, i morsetti di ingresso multifunzione sono da MI1 a MI6, come

illustrato di seguito.

. 5 4 3 Z 1 a i H
Weights O=set internal terminalto be OFF
Bit g 222 222 1=setinternal terminal to be ON
[s[al3]2]1]oje—m1

MI2
MI3
Mi4
MI5
MI6

0 Ad esempio: se si impostano MI3, MI5, MI6 come ON, impostare Pr.04.28 a
bit5X2%+bit4X2*+hit2X2%= 1X2°+1X2*+1X2°= 32+16+4=52 come illustrato di seguito.

weights 2° 2 2° 2 2" 2° 9=OfF

Bit |1|1|o|1|o|o|<—|v||1

MI2

MI3

Ml4

MI5

MI6
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Gruppo 5: Parametri velocita multipla

// Frequenza 12 velocita Unita: 0,01
//Frequenza 22 velocita Unita: 0,01
//Frequenza 32 velocita Unita: 0,01
/ Frequenza 42 velocita Unita: 0,01
// Frequenza 52 velocita Unita: 0,01
// Frequenza 62 velocita Unita: 0,01
//Frequenza 72 velocita Unita: 0,01
//Frequenza 82 velocita Unita: 0,01
/ Frequenza 92 velocita Unita: 0,01
// Frequenza 102 velocita Unita: 0,01
// Frequenza 112 velocita Unita: 0,01
//Frequenza 122 velocita Unita: 0,01
/ Frequenza 132 velocita Unita: 0,01
M Frequenza 142 velocita Unita: 0,01
// Frequenza 152 velocita Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00
28] | morsetti di ingresso multifunzione (consultare da Pr.04.05 a 04.08) servono a selezionare

una delle velocita multiple del drive CA. Le velocita (frequenze) sono stabilite da Pr.05.00 a
05.14 come illustrato di seguito.

4-64 ADV20, V1.02



Morsetti
Multifunzione

Frequenza

Capitolo 4 Parametri

Freq.JOG
01.15

ADV20, V1.02

Run/Stop
Comunicazione morsetti
estern UP{J"’ velocita \

2 | (misamic1) _OFF[E ® ON Il O ON
0% Jiiiiy ore MEMM | WG mene mom
s |} 32 velocita ; [ — [ r——
18 \(Mizami6 3) _OFF J : m
=8 |Gisiiie 4 —ore I —

Freq.Jog _OFF | R IR o \ I
Multivelocita tramite morsetti esterni
MI6=4 MI5=3 Ml4=2 MI3=1
Frequenza master OFF OFF OFF OFF
1% velocita OFF OFF OFF ON
2% velocita OFF OFF ON OFF
3% velocita OFF OFF ON ON
42 velocita OFF ON OFF OFF
5% velocita OFF ON OFF ON
6° velocita OFF ON ON OFF
72 velocita OFF ON ON ON
8% velocita ON OFF OFF OFF
9% velocita ON OFF OFF ON
10% velocita ON OFF ON OFF
11% velocita ON OFF ON ON
12% velocita ON ON OFF OFF
13% velocita ON ON OFF ON
142 velocita ON ON ON OFF
15% velocita ON ON ON ON
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Gruppo 6: Parametri protezione

Prevenzione di stallo da sovratensione Unita: 0,1
Impostazioni  Serie 115 V/230 V Da 330,0 a 410,0 V Impostazione di fabbrica: 390,0
Serie 460 V Da 660,0 a 820,0 V Impostazione di fabbrica: 780,0

0 Disattiva la prevenzione dello stallo da sovratensione (con

unita e resistore di frenatura)

[n] Durante la decelerazione, la tensione del bus CC supera il valore massimo tollerabile a causa
della rigenerazione del motore. Quando questa funzione ¢ attivata, il drive CA non decelera
ulteriormente e mantiene costante la frequenza di uscita finché la tensione scende
nuovamente al di sotto del valore prestabilito.

[ma] Disattivare la prevenzione dello stallo da sovratensione (Pr.06.00=0) quando si usano un‘unita
di frenatura e un resistore di frenatura.

IEhNOTE

Con un carico inerziale modesto, la prevenzione dello stallo da sovratensione non si verifica e il
tempo effettivo di decelerazione sara pari al tempo di decelerazione impostato. Il drive CA estendera
automaticamente il tempo di decelerazione con carichi inerziali elevati. Se il tempo di decelerazione &

critico per I'applicazione, usare un resistore di frenatura o un'unita di frenatura.

altatensione lato CC

livello di rilevamento \7/\
di sovratensione /|
Tempo
frequenza
diuscita
N
! AN Frequenza mantenuta
I \\
1 N 4/“
~
1 N
1 N T N .
1 AN Caratteristica di decelerazione
: N, quando prevenzione stallo
\ N sovratensione attivata
1 N
I N
! AN Tempo
1
I
1

]
S — e —
tempo di decelerazione brecedente
I+ d
'tempo effettivo per decelerare fino all'arresto quando la
prevenzione di stallo da sovratensione e attivata

[
1
»
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Prevenzione di stallo da sovracorrente durante n
06.01 . Unita: 1
I'accelerazione

Impostazioni Da 20 a 250% Impostazione di fabbrica: 170

0: Disattiva

(28] Un'impostazione del 100% & pari alla corrente nominale di uscita del drive.

(28] Durante I'accelerazione, la corrente di uscita del drive CA puo aumentare bruscamente e
superare il valore specificato da Pr.06.01 a causa della rapida accelerazione o del carico
eccessivo del motore. Quando questa funzione é attivata, il drive CA smette di accelerare e
mantiene costante la frequenza di uscita finché la corrente scende al di sotto del valore

massimo.
06.01 _ )
Livello di o~ Corrente in uscita
rilevamento ™ < '
sovracorrente impostazione
i dellafrequenza
H
1
Prevengione distallo \ H
da sovracorrente! H
durante I'accelerazione, Frequenzas
frequenzamantgnuta  diuscita 1
H
1
t i Tempo
e [
1 . .1 1
1 tempo di accelerazibne precedente .
I ) i
*tempo effettivo per accelerare quando la prevenzione
di stallo da sovracorrente ¢ attivata
[\[:Xex 3l Prevenzione di stallo da sovracorrente in esercizio Unita: 1
Impostazioni Da 20 a 250% Impostazione di fabbrica: 170

0: Disattiva

(28] Se la corrente di uscita supera l'impostazione indicata in Pr.06.02 mentre il drive & in funzione,
il drive diminuira la frequenza di uscita per evitare lo stallo del motore. Se la corrente di uscita
¢ inferiore all'impostazione indicata in Pr.06.02, il drive accelera nuovamente per soddisfare il
valore del comando di frequenza impostato.
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Prevenzione di stallo da

Livello di sovracorrente in esercizio,

rilevamento frequenza in uscita diminuita
sovracorrente ) _
06.02 Corrente in uscita

S 4

Frequenza
X di uscita

Prevenzione di stallo da sovracorrentein esercizio

[N I Modalita di rilevamento sovraccoppia (OL2)

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Rilevamento sovraccoppia disattivato

1 Rilevamento di sovraccoppia attivato durante il funzionamento a
velocita costante. Dopo il rilevamento di sovraccoppia, mantenere in
funzione fino al subentro delle modalitad OL1 od OL.

2 Rilevamento di sovraccoppia attivato durante il funzionamento a
velocita costante. Dopo il rilevamento di sovraccoppia, arrestare il
funzionamento.

3 Rilevamento di sovraccoppia attivato durante I'accelerazione. Dopo
il rilevamento di sovraccoppia, mantenere in funzione fino al
subentro delle modalita OL1 od OL.

4 Rilevamento di sovraccoppia attivato durante I'accelerazione. Dopo
il rilevamento di sovraccoppia, arrestare il funzionamento.

8] Questo parametro stabilisce la modalita operativa del drive dopo il rilevamento della
sovraccoppia (OL2) tramite il seguente metodo: se la corrente di uscita supera il livello di
rilevamento della sovraccoppia (Pr.06.04) piu a lungo dellimpostazione del tempo di
rilevamento di sovraccoppia di Pr.06.05, appare il messaggio di allarme "OL2". Se il morsetto
di uscita multifunzionale € impostato sul rilevamento di sovraccoppia (Pr.03.00=04), l'uscita &
attiva. Consultare Pr.03.00 per i dettagli.

M & | ivello di rilevamento di sovraccoppia (OL2) Unita: 1

Impostazioni Da 10 a 200% Impostazione di fabbrica: 150

(8] Questa impostazione & proporzionale alla corrente nominale di uscita del drive.

(XOI Tempo di rilevamento di sovraccoppia (OL2) Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,1 a 60,0 sec Impostazione di fabbrica: 0,1

28] Questo parametro imposta il periodo per cui si deve rilevare la sovraccoppia prima che appaia
"oL2".
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[VSXVSAl Selezione sovraccarico termico elettronico (OL1)

Impostazione di fabbrica: 2

Impostazioni 0 Funziona con motore standard (autoventilato)
1 Funziona con motore speciale (servoventilazione esterna)
2 Funzionamento disattivato
(28] Si usa questa funzione per proteggere il motore dal sovraccarico o dal surriscaldamento.

3 10 |~ 2 100

@ 80 K

g 60 L~ g 80

Ee ol E. 60

== 40 2

£ o 40

®

g5 20 5 20

53 5

OE 25 50 75 100 125 150 ©

25 50 75 100 125 150
frequenza nominale del motore in %

frequenza nominale del motore in %

Motore standard !
(autoventilato) Motore speciale
(servoventilazione esterna)

Caratteristica termico-elettronica Unita: 1

Impostazioni Da 30 a 600 sec Impostazione di fabbrica: 60
(28] Il parametro stabilisce il tempo richiesto per l'attivazione della funzione di protezione termico-
elettronica I%. Il grafico sottostante illustra le curve I°t per la potenza di uscita al 150% per 1
minuto.
Durata funzionamento
(secondi)
350
300 50Hz o superiore
250 ~10Hz
5Hz
200 /
7/
150
100
50)
\ Fattore di
0 50 100 150 200 250 carico (%)
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Registrazione guasto attuale

Registrazione penultimo guasto

Registrazione terzultimo guasto

Registrazione quartultimo guasto

Registrazione quintultimo guasto

Impostazione di fabbrica: 0

Letture 0 Nessun guasto

1 Sovracorrente (oc)

2 Sovratensione (ov)

3 Surriscaldamento IGBT (oH1)

4 Riservato

5 Sovraccarico (oL)

6 Sovraccaricol (oL1)

7 Sovraccarico motore (2)

8 Guasto esterno (EF)

9 Errore protezione hardware (HPF)

10 Corrente 2 volte superiore alla corrente nominale durante
l'accelerazione (ocA)

11 Corrente 2 volte superiore alla corrente nominale durante la
decelerazione (ocd)

12 Corrente 2 volte superiore alla corrente nominale in fase di
funzionamento costante (ocn)

13 Riservato

14 Perdita di fase (PHL)

15 Riservato

16 Errore accelerazione/decelerazione automatica (CFA)

17 Protezione password/SW (codE)

18 Errore di SCRITTURA CPU della scheda di alimentazione (cF1.0)

19 Errore di LETTURA CPU della scheda di alimentazione (cF2.0)

20 Errore protezione hardware CC, OC (HPF1)

21 Errore protezione hardware OV (HPF2)

22 Errore protezione hardware GFF (HPF3)

23 Errore protezione hardware OC (HPF4)

24 Errore fase U (cF3.0)

25 Errore fase V (cF3.1)

26 Errore fase W (cF3.2)

27 Errore BUS CC (cF3.3)

28 Surriscaldamento IGBT (cF3.4)
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29-31 Riservato

32 Errore di segnale ACI (AErr)
33 Riservato
34 Protezione da surriscaldamento PTC del motore (PtC1)

35-40 Riservato

(28] Da Pr.06.08 a Pr.06.12 sono memorizzati i cinque guasti piu recenti che si sono verificati.
Dopo aver eliminato la causa del guasto usare il comando di reset per ripristinare il drive.
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Gruppo 7: Parametri motore

~ Corrente nominale del motore Unita: 1

Impostazioni Da 30% FLA a 120% FLA Impostazione di fabbrica: FLA

[ma] Usare la seguente formula per calcolare il valore percentuale inserito in questo parametro:
(corrente motore/corrente drive CA) x 100%
con corrente motore=corrente nominale motore in A su corrente del drive CA di tipo schermato
=corrente nominale del drive CA in A (vedere Pr.00.01)

~ Corrente a vuoto del motore Unita: 1

Impostazioni Da 0% FLA a 90% FLA Impostazione di fabbrica: 0,4*FLA

(8] La corrente nominale del drive CA & considerata come 100%. L'impostazione della corrente a
vuoto del motore influenzera la compensazione dello scorrimento.

28] Il valore di impostazione deve essere inferiore a Pr.07.00 (corrente nominale del motore).
(ygsr I ~ Compensazione di coppia Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,0 a 10,0 Impostazione di fabbrica: 0,0

28] Impostare questo parametro in modo che il drive CA aumenti l'uscita di tensione per ottenere
una coppia superiore. Da usare solo per la modalita di controllo V/f.
28] Una compensazione di coppia elevata puo surriscaldare il motore.

((yMOIl ~ Compensazione di scorrimento Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 10,00 Impostazione di fabbrica: 0,00

] Quando si aziona un motore asincrono, I'aumento del carico sul drive CA provoca un aumento
di scorrimento e una diminuzione di velocita. Si pud usare questo parametro per compensare
lo scorrimento aumentando la frequenza di uscita. Quando la corrente di uscita del drive CA e
maggiore della corrente a vuoto del motore (Pr.07.01), il drive CA regolera la propria

frequenza di uscita in base a questo parametro.

[\YRVZ I Riservato
[\YRVSI Riservato

Riservato

Riservato

[SrNIS Il Riservato

[\YRVIl Riservato
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Tempo cumulativo di funzionamento del motore (minuti) Unita: 1
Impostazioni 0~1439 Impostazione di fabbrica: 0
Tempo cumulativo di funzionamento del motore (giorni) Unita: 1
Impostazioni 0 ~65535 Impostazione di fabbrica: 0

(28] Si usano Pr.07.10 e Pr.07.11 per registrare il tempo di funzionamento del motore. Possono
essere cancellati impostandoli a O e il tempo inferiore a 1 minuto non viene registrato.

(or@ VA Protezione da surriscaldamento PTC del motore Unita:
Impostazione di fabbrica: 0

=

Impostazioni 0 Disattivazione
1 Attivazione

07.14 Livello di protezione da surriscaldamento PTC del Unita: 0.1
motore
Impostazioni 0,1~10,0 V Impostazione di fabbrica: 2,4

(28] Quando il motore funziona a bassa frequenza per un periodo prolungato, la funzione di
raffreddamento della ventola del motore diminuisce. Per evitare il surriscaldamento e
necessario avere un termistore con coefficiente termico positivo sul motore e collegare il suo
segnale di uscita ai morsetti di controllo corrispondenti del drive.

B

Quando la sorgente del comando di prima/seconda frequenza € impostata su

AVI1(02.00=1/02.09=1), disattiva la funzione della protezione da surriscaldamento del PTC del
motore (ossia Pr.07.12 non puo essere impostato a 1).

L ?_g la t’gmn’eratura supera il livello impostato, il motore si arresta per inerzia e appa’rg o
© C . ! Quando la temperatura scende sotto il livello di (Pr.07.15-Pr.07.16)e = & !
smette di lampeggiare, € possibile premere il tasto RESET per eliminare il guasto.

(28] Pr.07.14 (livello di protezione da surriscaldamento) deve essere superiore a Pr.07.15 (livello di

allarme per surriscaldamento).

B

Il PTC usa l'ingresso AVI ed é collegato tramite un resistore-divisore come illustrato di seguito.
1. Latensione tra +10 V e ACM e compresa tra 10,4 Ve 11,2 V.
2. L'impedenza per AVI & all'incirca di 47 kQ.
3. Il valore consigliato per il resistore-divisore R1 e 1~20 kQ.
4. Contattare il rivenditore del motore per la curva della temperatura e i valori di resistenza
del PTC.
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@

474

ADV20
+10V. AA
Yy
Resistore-divisore <
R1 D
AVI| S 1
L47k” T
<
pPTC s
ACM T

circuito interno

Fare riferimento ai seguenti calcoli per i livelli di protezione e di allarme.

1. Livello di protezione

Pr.07.14= V.10 * (Rerca//47K) | [R1+( Rercall47K)]

2. Livello di allarme
Pr.07.16= V.10* (Rprc2//47K) | [R1+( Rprcall47K)]
Definizione:
V+10: tensione tra +10 V-ACM, intervallo 10,4~11,2 VCC
Rprcy: livello di protezione da surriscaldamento PTC del motore. Livello di tensione
corrispondente impostato in Pr.07.14, Rprc,: livello di allarme per surriscaldamento PTC
del motore. Livello di tensione corrispondente impostato in Pr.07.15, 47 kQ: & l'impedenza
di ingresso di AVI, R1: resistore-divisore (valore raccomandato: 1~20 kQ)

w

Prendere come esempio il termistore PTC standard: se il livello di protezione & 1330 Q, la
tensione tra +10 V-ACM ¢ 10,5 V e il resistore-divisore R1 & a 4,4 kQ. Fare riferimento ai
seguenti calcoli per I'impostazione di Pr.07.14.
1330//47000=(1330*47000)/(1330+47000)=1293,4

10,5+*1293,4/(4400+1293,4)=2,38(V) 02,4(V)

Pertanto, impostare Pr.07.14 a 2,4.

Valore resistore (Q)
A

1330

/‘Tf "\ Temperatura (°C)
Tr-5°C Tr+5°C
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(YA Trattamento del surriscaldamento PTC del motore

(or ISl | ivello di allarme per surriscaldamento PTC del motore Unita: 0,1
Impostazioni 0,1~10,0 V Impostazione di fabbrica: 1,2
07.16 Livello di reimpostazione delta per surriscaldamento Unita: 0.1
PTC del motore
Impostazioni 0,1~5,0 V Impostazione di fabbrica: 0,6

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Avvisa e arresta con RAMPA
1 Awvisa e si arresta per INERZIA
2 Avvisa e continua a funzionare

(28] Se la temperatura supera il livello di allarme per sur‘rj,'stialg,amg'znto PTC del motore (Pr.07.15),

il drive funzionera secondo Pr.07.17 e visualizzera ©” = = £ sela temperatura scende al di

sotto del risultato (Pr.07.15 meno Pr.07.16), la visualizzazione dell'allarme scomparira.

[Sr %Il Tempo antirimbalzo in ingresso della protezione PTC Unita: 2 ms
Impostazioni 0~9999 (& 0-19998 ms) Impostazione di fabbrica: 100

(28] Questo parametro serve a ritardare i segnali sui morsetti di ingresso analogici PTC: 1 unita = 2
msec, 2 unita = 4 msec, ecc.
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Gruppo 8: Parametri speciali

(VNe[l | ivello corrente di frenatura CC Unita: 1

Impostazioni Da 0 a 100% Impostazione di fabbrica: 0

8] Questo parametro imposta il livello dell'uscita della corrente di frenatura CC al motore durante
l'avviamento e l'arresto. Quando si imposta la corrente di frenatura CC, la corrente nominale
(Pr.00.01) é considerata come 100%. Si raccomanda di avviare con un livello di corrente di
frenatura CC basso e poi aumentarlo finché non si raggiunge una coppia di mantenimento

adeguata.
(X0 Tempo di frenatura CC in fase di avviamento Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,0 a 60,0 sec Impostazione di fabbrica: 0,0

(8] Questo parametro stabilisce la durata della corrente di frenatura CC dopo un comando di RUN.
Al termine del tempo, il drive CA si avviera accelerando dalla frequenza minima (Pr.01.05).

(SXer Il Tempo di frenatura CC in fase di arresto Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,0 a 60,0 sec Impostazione di fabbrica: 0,0

(m] Questo parametro stabilisce la durata della corrente di frenatura CC durante l'arresto. Se si
desidera un arresto con frenatura CC, impostare il metodo di arresto Pr.02.02 a 0 o 2 per

arresto con rampa.

(MO Punto di partenza per frenatura CC Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica:
0,00

[ma] Questo parametro definisce la frequenza quando la frenatura CC inizia durante la

decelerazione.

Frequenzadiuscita

Punto dipartenza
pertempo difrenatura
CC durante l'arresto

01.05 08.03
- Frequenza minima
di uscita

Tempo difrenatura
CC in fase diarresto

Marcia/arresto
| ON | orF
Tempo difrenatura CC

28] Si usa la frenatura CC durante I'avviamento per carichi che possono avviarsi prima che il drive

CA si azioni, quali ventole e pompe. In tali circostanze, si pud usare la frenatura CC per

mantenere il carico in posizione prima di avviarlo.
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(28] Si usa la frenatura CC durante I'arresto per abbreviare il tempo di arresto e anche per
mantenere un carico arrestato in posizione. Per carichi inerziali elevati puo anche essere
necessario un resistore di frenatura per frenatura dinamica per decelerazioni rapide.

08.04 Selezione funzionamento dopo perdita momentanea di
’ alimentazione

Impostazioni 0 Il funzionamento cessa (arresto per inerzia) dopo una momentanea
mancanza di alimentazione.

Impostazione di fabbrica: 0

1 Il funzionamento continua dopo una momentanea mancanza di
alimentazione, la ricerca di velocita inizia al valore di riferimento
della frequenza master.

2 Il funzionamento continua dopo una momentanea mancanza di
alimentazione, la ricerca di velocita inizia dalla frequenza minima.

(28] Questo parametro stabilisce la modalita di funzionamento quando il drive CA riparte dopo una

momentanea mancanza di alimentazione.

08.05 Tempo massimo ammissibile per mancanza di Unita: 0,1
alimentazione

Impostazioni Da 0,1 a 5,0 sec Impostazione di fabbrica: 2,0

(28] Se la durata della mancanza di alimentazione & inferiore all'impostazione del parametro, il
drive CA riprende il funzionamento. Se supera il tempo massimo ammissibile per mancanza di
alimentazione, 'uscita del drive CA viene interrotta (arresto per inerzia).

(28] Il funzionamento selezionato dopo mancanza di alimentazione in Pr.08.04 viene eseguito solo
guando il tempo massimo ammissibile per mancanza di alimentazione & <5 secondi e il drive
CA visualizza "Lu".
Tuttavia, se il drive CA € senza alimentazione a causa di un sovraccarico, anche se il tempo
massimo ammissibile per mancanza di alimentazione e di <5 secondi, non viene eseguita la
modalita operativa impostata in Pr.08.04. In quel caso si avvia normalmente.

(SNe[AM Ricerca di velocita blocco basi

Impostazione di fabbrica: 1

Impostazioni 0 Disattivazione
1 La ricerca di velocita inizia dall'ultimo comando di frequenza
2 La ricerca di velocita inizia con frequenza minima in uscita
(Pr.01.05)

(28] Questo parametro stabilisce il metodo di riavviamento del drive CA dopo l'attivazione del

blocco base esterno.
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Frequenzain
uscita (Hz)

I

Tensione in uscita (V) 1

A

08.08 Limite di corrente
perricerca di velocita

Corrente in uscita (A) F |

Marcia FW[j

B.B.

(D Segnale B.B. iningresso

@ Arresto tensione di uscita
(® Disattiva segnale B.B.

€] Tempo di attesa 08.07

® Ricerca di velocita

Tempo

Fig 1:B.B. ricerca di velocita B.B. con schema di temporizzazione verso il basso dell'ultima
frequenza di uscita (la corrente di ricerca di velocita raggiunge il livello di ricerca di velocija

Frequenzain
uscita (Hz)

08.08 Limite di corrente | o |
per ricerca di velocita !

Fig

Segnale B.B. iningresso
Arresto tensione di uscita
Disattiva segnale B.B.
Tempo di attesa 08.07
Ricerca di velocita

Rilevamento velocita di sincronizzazione

2: B.B. ricerca di velocita B.B. con schema di temporizzazione verso il basso dell'ultima

frequenza di uscita (la corrente di ricerca di velocita non raggiunge il livello di ricerca di vehita)

. e ©

Frequenzain ] ‘V
uscita (Hz) jJ | ] |
@ |
iy Ve

06.01 :@/
Prevenzione stallo ; |

da sovracorrente alA | i

durante l'accelerazione

Corrente in uscita (A) f

Marcia FWDJ

Segnale B.B. iningresso

Arresto tensione di uscita

Disattiva segnale B.B.

Tempo di attesa 08.07

Riavvio

Rilevamento velocita di sincronizzazione
Continua ad accelerare

Tempo

Fig3: B.B. ricerca di velocita B.B. con schema di temporizzazione verso il basso dell'ultima
frequenza di uscita minima
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(S)eyA Tempo blocco basi per ricerca di velocita (BB) Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,1 a 5,0 sec Impostazione di fabbrica: 0,5

(28] Quando si rileva una perdita momentanea di tensione, il drive CA blocca la propria uscita e
attende per un determinato periodo di tempo (stabilito da Pr.08.07, detto tempo di blocco base)
prima di riprendere il funzionamento. Impostare un valore per questo parametro al fine di
garantire che qualsiasi tensione di rigenerazione residua dal motore sull'uscita scompaia
prima di riattivare il drive.

(28] Inoltre, questo parametro stabilisce il tempo di attesa prima di riprendere il funzionamento
dopo un blocco di base esterno e il riavvio automatico dopo guasto (Pr.08.15).

()0l | imite di corrente per ricerca di velocita Unita: 1

Impostazioni Da 30 a 200% Impostazione di fabbrica: 150

(28] Dopo una momentanea mancanza di alimentazione, il drive CA avvia I'operazione di ricerca di
velocita solo se la corrente di uscita € maggiore del valore impostato da Pr.08.08. Quando la
corrente di uscita e inferiore a questo valore, la frequenza di uscita del drive CA & al "punto di
sincronizzazione della velocita". Il drive inizia ad accelerare o decelerare alla frequenza

operativa alla quale funzionava prima della mancanza di alimentazione.

Tempo massimo ammissibile Alimentazione
Ingresso 08.05 per mancanza di alimentazione .05 | Massimaammissibile
alimentazione ' .« Rilevamento
Ri locita | Sincronizzazione
icercavelocita | \ajocita
08.04=1 08.04=2
Frequenza Tempo blocco basi Tempo blocco bdsi
e a—
di uscita 0806 |~ _— —| 08.06
Tensione

Funzionamento dopo perdita momentanea di alimentazione

Limite superiore salto di frequenza 1 Unita: 0,01

Limite inferiore salto di frequenza 1 Unita: 0,01

Limite superiore salto di frequenza 2 Unita: 0,01

Limite inferiore salto di frequenza 2 Unita: 0,01

Limite superiore salto di frequenza 3 Unita: 0,01

Limite inferiore salto di frequenza 3 Unita: 0,01

Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00
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[ma] Questi parametri impostano le frequenze di salto. Fanno si che il drive CA non rimanga mai
all'interno di questi intervalli di frequenza con un'uscita di frequenza continua.

[ma] Impostare questi sei parametri come segue Pr.08.09 > Pr.08.10 > Pr.08.11 > Pr.08.12 >
Pr.08.13 > Pr.08.14.

[ma] Gli intervalli di frequenza possono sovrapporsi.
©

comando interno di frequenz

impostazione della frequenza

(SN ESI Riavvii automatici dopo guasto Unita: 1

Impostazioni Da 0 a 10 Impostazione di fabbrica: 0

0 Disattivazione

28] Solo dopo il verificarsi di un‘anomalia dovuta a sovracorrente OC o sovratensione OV, il drive
CA puo essere ripristinato/riavviato automaticamente fino a 10 volte.

28] L'impostazione di questo parametro a 0 disattiva I'operazione di ripristino/riavviamento dopo il
verificarsi di una qualsiasi anomalia.
Quando e attivato, il drive CA riavvia la ricerca di velocita, che inizia alla frequenza esistente
prima dell'anomalia. Per impostare il tempo di attesa prima del riavvio dopo un guasto,
impostare Pr. 08.07 tempo di blocco base per ricerca di velocita.

Tempo di ripristino automatico al riavvio dopo Unita: 0,1
guasto

Impostazioni Da 0,1 a 6000 sec Impostazione di fabbrica: 60,0

8] Usare questo parametro con Pr.08.15.
Ad esempio: se Pr.08.15 & impostato a 10 e Pr.08.16 & impostato a 600 sec (10 min) e se non
vi sono guasti per oltre 600 secondi dal riavvio per il guasto precedente, i tempi di ripristino
automatico dopo guasto sono reimpostati a 10.
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(S NYA Risparmio automatico di energia

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Funzionamento in risparmio energetico disattivato
1 Funzionamento in risparmio energetico attivato

Tensiong
uscita

100%

70%

Durante il funzionamento
automatico in risparmio
energetico la tensione di
uscita é ridotta quanto
possibile per mantenere

il carico. Latensione di uscita
€ abbassata al massimo del
70% dellatensione di uscita
normale

Frequenzadiuscita

Regolazione automatica della tensione (AVR)

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Funzione AVR attivata
1 Funzione AVR disattivata
2 Funzione AVR disattivata in fase di decelerazione
3 Funzione AVR disattivata in fase di arresto

La tensione nominale del motore & solitamente 230 V/200 VCA 50 Hz/60 Hz e la tensione di
ingresso del drive CA pu0 variare tra 180 V e 264 VCA 50 Hz/60 Hz. Pertanto, quando si usa il
drive CA senza la funzione AVR, la tensione di uscita puo essere uguale alla tensione di
ingresso. Quando il motore funziona a tensioni che superano la tensione nominale del 12-20%,
la durata di esercizio € inferiore e pud essere danneggiato a causa di temperature superiori,
isolamento inadeguato e uscita di coppia instabile.

La funzione AVR regola automaticamente la tensione di uscita del drive CA alla tensione
massima di uscita (Pr.01.02). Ad esempio, se Pr.01.02 & impostato a 200 VCA e la tensione di
ingresso e da 200 V a 264 VCA, la tensione massima di uscita € automaticamente ridotta a un
massimo di 200 VCA.

Quando il motore si arresta con rampa, il tempo di decelerazione & maggiore. Quando
I'impostazione di questo parametro € 2 con accelerazione/decelerazione automatica, la
decelerazione & piu rapida.
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(SRR Riservato

08.20 //Coefficiente di compensazione per Unita: 0.1
Iinstabilita del motore '

Impostazioni 0.0~5.0 Impostazione di fabbrica: 0,0

(8] La corrente di deriva si verifica in una zona specifica del motore e rende il motore instabile.
Usando questo parametro, si migliora notevolmente la situazione.

8] La zona di corrente di deriva dei motori ad alta potenza é solitamente nell'area a bassa
frequenza.

28] Si consiglia di impostare un valore superiore a 2,0.
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Gruppo 9: Parametri comunicazione

Vi & un'interfaccia seriale RS-485 integrata, indicata con RJ-45, accanto ai morsetti di controllo. I pin
sono definiti di seguito:

RS-485
8<1 Serialinterface

1:Reserved 2:EV 3:GND
4:5G- 5:SG+ 6: Reserved
7:Reserved 8:Reserved

Ciascun drive CA ADV20 ha un indirizzo di comunicazione preassegnato specificato da Pr.09.00. Il
master RS-485 controlla ogni drive CA in base a questo indirizzo di comunicazione.

Impostazioni Da 1 a 254 Impostazione di fabbrica: 1

0 Se il drive CA & controllato mediante comunicazione seriale RS-485, l'indirizzo di

comunicazione per questo drive deve essere impostato tramite questo parametro. L'indirizzo

di comunicazione per ciascun drive CA deve essere diverso e unico.

Impostazione di fabbrica: 1

Impostazioni 0 Velocita di trasmissione 4800 bps (bit/secondo)
1 Velocita di trasmissione 9600 bps
2 Velocita di trasmissione 19200 bps

3 Velocita di trasmissione 38400 bps

(28] Si usa questo parametro per impostare la velocita di trasmissione tra il master RS-485 (PC,

ecc.) e il drive CA.

Impostazione di fabbrica: 3

Impostazioni 0 Awvisa e continua a funzionare
1 Avvisa e si arresta con RAMPA
2 Avvisa e si arresta per INERZIA
3 Non avvisa e continua a funzionare

(28] Questo parametro € impostato sul modo di reazione in caso di errore di trasmissione.
(B8] Consultare il seguente elenco di messaggi di errore (vedere sezione 3.6)
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Xl ~ Rilevamento time-out Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 120,0 sec Impostazione di fabbrica: 0,0

0.0 Disattivazione

] Se Pr.09.03 non e pari a 0,0, Pr.09.02=0~2, e non vi € comunicazione sul bus durante il
periodo di rilevamento di time out (impostato mediante Pr.09.03), sul tastierino appare "cE10".

Impostazione di fabbrica: 0
Impostazioni 0 Modalita Modbus ASCII, protocollo <7,N,2>
Modalita Modbus ASCII, protocollo <7,E,1>
Modalita Modbus ASCII, protocollo <7,0,1>
Modalita Modbus RTU, protocollo <8,N,2>
Modalita Modbus RTU, protocollo <8,E,1>
Modalita Modbus RTU, protocollo <8,0,1>
Modalita Modbus RTU, protocollo <8,N,1>
Modalita Modbus RTU, protocollo <8,E,2>
Modalita Modbus RTU, protocollo <8,0,2>
Modalita Modbus ASCII, protocollo <7,N,1>
Modalita Modbus ASCII, protocollo <7,E,2>
11 Modalita Modbus ASCII, protocollo <7,0,2>

© 0 N o o b~ W NP

=
o

3 1. Controllo mediante PC

* Si pud impostare ADV20 per comunicare in reti Modbus usando una delle seguenti
modalita: ASCII (American Standard Code for Information Interchange) o RTU (Remote
Terminal Unit). Gli utenti possono scegliere la modalita desiderata nonché il protocollo di
comunicazione con porta seriale in Pr.09.04.

* Descrizione del codice:

la CPU ha circa 1 secondo di ritardo quando si usa il ripristino di comunicazione. Pertanto, vi

€ almeno 1 secondo di ritardo nella stazione master.

Modalita ASCI!:

Ciascun dato da 8 bit € la combinazione di due caratteri ASCII. Ad esempio, un dato da 1
byte: 64 Hex, illustrato come ‘64’ in ASCII, € composto da ‘6’ (36Hex) e ‘4’ (34Hex).
| Carattere | xoy | xly | 121 | ‘3’ | 141 | A5V | ‘6’ | 57) |
[Codice ASClI] 30H | 31H | 32H | 33H | 34H [ 35H | 36H | 37H |

[ Carattere | 8 | ‘¢ [ A [ B | © | D | E [ F |
[Codice ASCII] 38H | 39H | 41H | 42H [ 43H [ 44H | 45H | 46H |
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Ciascun dato da 8 bit & la combinazione di due caratteri esadecimali da 4 bit. Ad esempio,

64 Hex.
D 2. Formato dei dati
Per ASCII:
(7.N.2)
Start | ‘Stop | Stop
= 0 1 2 3 4 5 6 i~ N
bit ! i :bit ! bit
b 7-bit character > ‘
«———  10-bitcharacterframe —
(7.E.1)
Start EEven Stop
bt + 0 p 2 3405 parity | bit
b 7-bit character > i
4———  10-bitcharacter frame —
(7.0.1)
Start | odd |
bit 0 ; 1 ; 2 ; 3 ; 4 ; 5 iparity | pit
<+———— 7-bitcharacter ———»f :
— 10-bit character frame e
(7.N.1)
Start i Sto
e 0Pl i2i8i4 5 6§bitp
< 7-bit character >
< 9-bit character frame B
(7.E.2)
Start §Even§Sto iStop
i 0 3 {4 5 g i-venistop:isl
bit i ! ;2 i i iparity { bit i bit
<«— 7-bitcharacter ———»!
<«———  11-bitcharacter frame -  »
7.0.2)
Start {odd  Stop:Stop
bt Ot i2i3p4nS iparity_bit bt
i <——— T7-bitcharacter ———» i
« 11-bit character frame >

ADV20, V1.02
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Per RTU:
8.N.2)
Start ' ' ' ' ' Stop Stop
bt (0 L2 i3 45 t6 T i it
: ‘4——— 8-bit character ——» :
— 11-bit characterframe R
(8.E.1)
Start : iEven Stop
I N N R iparity _bit
: ‘4— 8-bitcharacter ——— i
4«——— 1l-bit characterframe _—
8.0.1)
7 7 7 7 7 7
Start : i i i i 0dd  stop
it f 0 L i2 03 4 iS5 6T pariy pit
: « 8-bitcharacter >
4— 11-bit characterframe _——— i
(8.N.1)
Start | Stop
o 1 :2 : 3 4 6 7 R
bit : : i 5 i bit
: “4——— 8-bit character ————» i
4———  10-bitcharacterframe —
(8.E.2)

Start | EEven Stop | Stop
e 00 L2 i3 4 5 06T naiyinit i bit
; b 8-bit character > :
«———  12-bitcharacterframe >

8.0.2)

Start {0dd iStop; Stop

it 1 0 L2 i3 4S5 6 {parity ibit | bit
‘4—— 8-bitcharacter —————»

Y

i«———  12-bitcharacterframe

[ 3. Protocollo di comunicazione
3.1 Trama di dati di comunicazione:

Modalita ASCI!:

STX Carattere iniziale ‘' (3AH)

Indirizzo Hi Indirizzo di comunicazione:
Un indirizzo da 8 bit € composto da 2 codici ASCII

Indirizzo Lo

Funzione Hi Codice di comando:

Eunzione Lo Un comando da 8 bit € composto da 2 codici ASCII

Da DATI (n-1) Contenuto dei dati:
a Un dato da Nx8 bit € composto da 2n codici ASCII
DATI 0 n<=20, massimo di 40 codici ASCII
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LRC CHK Hi Checksum LRC:
LRC CHK Lo Un checksum da 8 bit € composto da 2 codici ASCII

END Hi Caratteri terminali:
END Lo END1= CR (0DH), ENDO= LF(0AH)
Modalita RTU:
START Un intervallo silenzioso di oltre 10 ms
Indirizzo Indirizzo di comunicazione: indirizzo da 8 bit
Funzione Codice di comando: comando da 8 bit
Da DATI (n-1)

Contenuto dei dati:

a dati da nx8 bit, n<=40 (20 x dati da 16 bit)

DATI O

CRC CHK Low Checksum CRC:

- Un checksum da 16 bit & composto da 2 caratteri da 8
CRC CHK High | pijt

END Un intervallo silenzioso di oltre 10 ms

3.2 Indirizzo (indirizzo di comunicazione)

Indirizzi di comunicazione validi sono compresi nell'intervallo tra 0 e 254. Un indirizzo di
comunicazione uguale a 0 significa trasmissione a tutti i drive CA (AMD). In questo caso,
I'AMD non risponde a ogni messaggio al dispositivo master.

OO0H: trasmissione a tutti i drive CA

01H: drive CA con indirizzo 01

OFH: drive CA con indirizzo 15

10H: drive CA con indirizzo 16

FEH: drive CA con indirizzo 254

Ad esempio, comunicazione ad AMD con indirizzo a 16 decimali (10H):
Modalita ASCII: Indirizzo="1",’0’ => ‘1'=31H, ‘0'=30H

modalita RTU: Indirizzo=10H

3.3 Funzione (codice di funzione) e dati (caratteri di dati)

Il formato dei dati dipende dal codice di funzione.

03H: lettura di dati dal registro

06H: scrittura di registro singolo

08H: rilevamento di circuito

| codici di funzione disponibili e gli esempi per ADV20 sono descritti di seguito:

(1) O3H: lettura multipla, scrittura di dati da registri.

Esempio: lettura continua di 2 dati dall'indirizzo di registro 2102H, I'indirizzo AMD & 01H.
Modalita ASCII:

Messaggio di comando: Messaggio di risposta:

STX o STX

Indirizzo ‘0’ Indirizzo ‘0’
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Modalita RTU:

R
. ‘0
Funzione
=)
Y
Indirizzo di dati ‘v
iniziale 0’
o
o
Numero di dati I
(conteggio per —
parole) 0
o
Controllo LRC 3
END CR
LF
Messaggio di comando:
Indirizzo 01H
Funzione 03H
Inditizzo di dati 21H
iniziale 02H
Numero di dati 00H
(conteggio per 02H
parole)
CRC CHK Low 6FH
CRC CHK High F7H

1
Funzi 0
unzione =
Numero di dati ‘0’
(conteggio per byte) 4
E
Contenuto 7
dellindirizzo iniziale —
2102H ’
o
o
Contenuto ‘0
dell'indirizzo 2103H 0
o
7
Controllo LRC T
CR
END
LF
Messaggio di risposta:
Indirizzo 01H
Funzione 03H
Numero di dati
. 04H
(conteggio per byte)
17H
Contenuto
dell'indirizzo 2102H 70H
Contenuto 00H
dell'indirizzo 2103H 00H
CRC CHK Low FEH
CRC CHK High 5CH

(2) 06H: scrittura singola, scrittura di dato singolo a registro.
Esempio: scrittura di dati 6000(1770H) a registro 0100H. L'indirizzo AMD e 01H.

4-88
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Messaggio di comando:
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Messaggio di risposta:

STX o
o
Indirizzo
q
‘o
Funzione
‘6
o
q
Indirizzo di dati
o
o
q
7
Contenuto dei dati
7
o
7
Controllo LRC
q
CR
END
LF
Modalita RTU:

Messaggio di comando:
Indirizzo 01H
Funzione 06H

01H
Indirizzo di dati

00H

17H

Contenuto dei dati

70H
CRC CHK Low 86H
CRC CHK High 22H

STX o
o
Indirizzo
q
o
Funzione

‘6
‘o
q

Indirizzo di dati
o
‘o
q
7

Contenuto dei dati

e
‘o
7

Controllo LRC
qr
CR

END
LF
Messaggio di risposta:

Indirizzo 01H
Funzione 06H
01H

Indirizzo di dati
00H
17H

Contenuto dei dati

70H
CRC CHK Low 86H
CRC CHK High 22H
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4-90

3.4 Checksum
Modalita ASCII:

Si calcola I'LRC (Longitudinal Redundancy Check - controllo a ridondanza longitudinale)
sommando il modulo 2586, il valore dei byte da ADR1 all'ultimo carattere di dati, poi si calcola
la rappresentazione esadecimale della negazione del complemento 2' della somma.

Ad esempio, la lettura di 1 parola dall'indirizzo 0401H del drive AC con indirizzo 01H.

STX
Indirizzo 1 ‘0’
Indirizzo O 0
Funzione 1 ‘0’
Funzione 0 g
o
oy
Indirizzo di dati iniziale

o
"
o
o

Numero di dati
o
0
LRC Check 1 ‘F
LRC Check 0 ‘©
END 1 CR
END O LFE

01H+03H+04H+01H+00H+01H=0AH, la negazione del complemento 2' di 0OAH & F6H.
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Modalita RTU:
Indirizzo 01H
Funzione 03H
Indirizzo di dati iniziale 21H
02H
Numero di dati 00H
(conteggio per parole) 02H
CRC CHK Low 6FH
CRC CHK High F7H

Si calcola il CRC (Cyclical Redundancy Check - controllo a ridondanza ciclica) con le fasi
seguenti:

Fase 1: caricare un registro da 16 bit (detto registro CRC) con FFFFH.

Fase 2: 'OR esclusivo del primo byte da 8 bit del messaggio di comando con il byte di ordine
basso del registro CRC da 16 bit, inserendo il risultato nel registro CRC.

Fase 3: esaminare I'LSB del registro CRC.

Fase 4: se I'LSB del registro CRC & 0, spostare di un bit a destra il registro CRC con
riempimento a zero del'MSB, quindi ripetere la fase 3. Se I'LSB del registro CRC & 1,
spostare di un bit a destra il registro CRC con riempimento a zero dell'MSB, I'OR esclusivo
del registro CRC con il valore polinominale AOO1H, quindi ripetere la fase 3.

Fase 5: ripetere le fasi 3 e 4 finché non sono stati eseguiti otto spostamenti. Al termine, tutto
il byte da 8 bit sara stato elaborato.

Fase 6: ripetere dalla fase 2 alla 5 per tutti i byte successivi da 8 bit del messaggio di
comando. Continuare finché non si sono elaborati tutti i byte. | contenuti finali del registro
CRC sono il valore CRC. Quando si trasmette il valore CRC nel messaggio, i byte superiori e
inferiori del valore CRC devono essere scambiati, ossia il byte di ordine inferiore deve essere
trasmesso per primo.

Segue un esempio di una generazione di CRC usando un linguaggio C. La funzione prende
due argomenti:
Unsigned char* data € un indicatore per il buffer di messaggio
Unsigned char length € la quantita di byte nel buffer di messaggio
La funzione ritorna al valore CRC come un tipo di numero intero senza segno.
Unsigned int crc_chk(unsigned char* data, unsigned char length){
int j;
unsigned int reg_crc=0xFFFF;
while(length--)}{
reg_crc "= *data++;
for(j=0;j<8;j++X
if(reg_crc & 0x01){ /* LSB(b0)=1 */
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reg_crc=(reg_crc>>1) ~ 0xA001;

telse{

reg_crc=reg_crc >>1;

}
}
}

return reg_crc;

}

3.5 Elenco indirizzi

Il contenuto degli indirizzi disponibili & riportato di seguito:

4-92

Contenuto | Indirizzo Funzione
GG indica il gruppo di parametri, nn il numero di parametri, ad
. esempio l'indirizzo di Pr.04.01 & 0401H. Consultare il capitolo
Parametri del a funzi e i i
drive CA GGnnH | 5perla unzione di ciascun parametro. Quando silegge i
parametro mediante il codice di comando 03H, si puo leggere
solo un parametro alla volta.
00B: Nessuna funzione
01B: Sto
Bit0-1 P
10B: Run
11B: Jog + Run
Bit 2-3 Riservato
2000H 00B: Nessuna funzione
. 01B: FWD
Comando BIt45 1 108: REV
Solo scrittura 11B: Cambio direzione
Bit 6.7 00B: Prima accel/decel forzata da com
01B: Seconda accel/decel forzata da com
Bit 8-15 Riservato
2001H | Comando di frequenza
Bit O 1: EF (guasto esterno) ON
2002H Bit 1 1: Reset
Bit 2-15 | Riservato
Monitor Codice di errore:
dello stato | 2100H | O: Nessun errore
Sola lettura 1: Sovracorrente (oc)
2: Sovratensione (ov)
3: Surriscaldamento IGBT (oH1)
4: Riservato
5: Sovraccarico (oL)
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Contenuto | Indirizzo Funzione

6: Sovraccaricol (oL1)

7: Sovraccoppia (0L2)

8: Guasto esterno (EF)

9: Corrente 2 volte superiore alla corrente nominale durante
I'accel. (ocA)

10: Corrente 2 volte superiore alla corrente nominale durante
la decel. (ocd)

11: Corrente 2 volte superiore alla corrente nominale in fase
di funzionamento costante (ocn)

12: Guasto a terra (GFF)
Monitor 13: Riservato
dello stato 14: PHL (Perdita di fase)
Sola lettura
2100H | 15: Riservato

16: Errore autoaccelerazione/decelerazione (cFA)

17: Protezione software attivata (codE)

18: Errore di SCRITTURA CPU scheda di alimentazione
(CF1.0)

19: Errore di LETTURA CPU scheda di alimentazione (CF2.0)
20: Errore protezione hardware CC, OC (HPF1)
21: Errore protezione hardware OV (HPF2)

22: Errore protezione hardware GFF (HPF3)
23: Errore protezione hardware OC (HPF4)

24: Errore fase U (cF3.0)

25: Errore fase V (cF3.1)

26: Errore fase W (cF3.2)

27: Errore BUS CC (cF3.3)

28: Surriscaldamento IGBT (cF3.4)

29: Riservato

30: Riservato
31: Riservato
32: Errore segnale ACI (AErr)
33: Riservato

34: Protezione da surriscaldamento PTC del motore (PtC1)
2101H | Stato del drive CA

00B: LED RUN é spento, LED STOP é acceso (il
drive CA si arresta)

Bit 0-1
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4-94

Contenuto

Indirizzo Funzione
01B: LED RUN lampeggia, LED STOP & acceso
(il drive CA decelera per arrestarsi).
10B: LED RUN é acceso, LED STOP lampeggia
(il drive CA € in pausa).
11B: LED RUN e acceso, LED STOP é spento
(quando il drive CA funziona)
Bit 2 1: Comando Jog
Bit 3-4 00B: LED FWD é acceso, LED REV é spento
(quando il drive CA marcia in avanti)
01B: LED FWD é acceso, LED REV lampeggia
(quando il drive CA passa da marcia indietro
ad avanti)
10B: LED FWD lampeggia, LED REV & acceso
(quando il drive CA passa da marcia avanti a
indietro)
11B: LED FWD e spento, LED REV e acceso
(quando il drive CA marcia all'indietro)
Bit 5-7 Riservato
Bit 8 1: Frequenza master controllata dall'interfaccia di
comunicazione
Bit 9 1: Frequenza master controllata dal segnale
analogico
Bit 10 1: Comando operativo controllato dall'interfaccia
di comunicazione
Bit 11-15 | Riservato
2102H | Comando di frequenza (F)
2103H | Frequenza in uscita (H)
2104H | Corrente in uscita (AXX.X)
2105H | Riservato
2106H | Visualizza il segnale analogico del morsetto di ingresso della
retroazione PID
2107H | Riservato
2108H | Tensione del BUS CC (UXXX.X)
2109H | Tensione in uscita (EXXX.X)
210AH | Visualizza la temperatura dell'lGBT (°C)
2116H | Definito dall'utente (parola bassa)
2117H | Definito dall'utente (parola alta)
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Nota: 2116H & una visualizzazione numerica di Pr.00.04. Il byte alto di 2117H € un numero
dei posti decimali di 2116H. Il byte basso di 2117H ¢ il codice ASCII della visualizzazione
alfabetica di Pr.00.04.
3.6 Risposta all'eccezione:
E previsto che il drive CA invii una risposta normale dopo aver ricevuto messaggi di comando
dal dispositivo master. Quanto segue descrive le condizioni in cui non viene inviata alcuna
risposta normale al dispositivo master.
Il drive CA non riceve i messaggi a causa di un errore di comunicazione; pertanto, il drive CA
non ha risposta. Il dispositivo master elabora infine una condizione di time-out.
Il drive CA riceve i messaggi senza un errore di comunicazione, ma non € in grado di gestirli.
Una risposta di eccezione viene rinviata al dispositivo master e appare un messaggio di
errore "CExx" sul tastierino del drive CA. Le xx di "CExx" sono il codice decimale uguale al
codice di eccezione che € descritto di seguito.
Nella risposta di eccezione, il bit piu significativo del codice di comando originale € impostato
a 1 e viene rinviato un codice di eccezione che spiega la condizione che ha provocato
l'eccezione.

Esempio di una risposta di eccezione con codice di comando 06H e codice di eccezione

02H:
Modalita ASCII: Modalita RTU:

STX o Indirizzo 01H
Indirizzo Low ‘0’ Funzione 86H
Indirizzo High ‘7 Codice di eccezione 02H
Funzione Low ‘8’ CRC CHK Low C3H
Funzione High ‘® CRC CHK High ALH

o

Codice di eccezione
o
LRC CHK Low v
LRC CHK High o
END 1 CR
END O LE
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Descrizione dei codici di eccezione:

4-96

Codice di
eccezione

Descrizione

01

Codice di funzione illegale:

Il codice di funzione ricevuto nel messaggio di comando non &
disponibile per il drive CA.

02

Indirizzi di dati illegali:

L'indirizzo di dati ricevuto nel messaggio di comando non &
disponibile per il drive CA.

03

Valore di dati illegali:

Il valore di dati illegali ricevuto nel messaggio di comando non e
disponibile per il drive CA.

04

Guasto del dispositivo slave:
Il drive CA non ¢ in grado di eseguire 'azione richiesta.

10

Time-out comunicazione:
Se Pr.09.03 non e pari a 0,0, Pr.09.02=0~2, e non vi &

comunicazione sul bus durante il periodo di rilevamento di time-out
(impostato mediante Pr.09.03), sul tastierino appare "cE10".

3.7 Programma di comunicazione del PC:
Quanto segue & un semplice esempio di come scrivere un programma di comunicazione per
la modalita Modbus ASCII su un PC in linguaggio C.

#include<stdio.h>
#include<dos.h>

#include<conio.h>

#include<process.h>

#define PORT 0x03F8 /* the address of COM1 */

/* the address offset value relative to COM1 */

#define THR 0x0000

#define RDR 0x0000

#define BRDL 0x0000

#define IER 0x0001

#define BRDH 0x0001

#define LCR 0x0003

#define MCR 0x0004

#define LSR 0x0005

#define MSR 0x0006

unsigned char rdat[60];

/* read 2 data from address 2102H of AC drive with address 1 */
unsigned char tdat[60]={"",'0",'1",'0",'3",'2",'1",'0",’2", '0",'0",'0",'2",'D",'7",'\r',\n'};

void main(){
inti;

outportb(PORT+MCR,0x08); [* interrupt enable */
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outportb(PORT+IER,0x01); /* interrupt as data in */
outportb(PORT+LCR,(inportb(PORT+LCR) | 0x80));

/* the BRDL/BRDH can be access as LCR.b7==1 */

outportb(PORT+BRDL,12); /* set baudrate=9600, 12=115200/9600*/
outportb(PORT+BRDH,0x00);
outportb(PORT+LCR,0x06); /* set protocol, <7,N,2>=06H, <7,E,1>=1AH,

<7,0,1>=0AH, <8,N,2>=07H, <8,E,1>=1BH, <8,0,1>=0BH */
for(i=0;i<=16;i++){

while(!(inportb(PORT+LSR) & 0x20)); /* wait until THR empty */
outportb(PORT+THR,tdat]i]); /*send datato THR */ }

i=0;

while('kbhit()){

if(inportb(PORT+LSR) & 0x01){ /* b0==1, read data ready */
rdat[i++]=inportb(PORT+RDR); /* read data form RDR */
Yoy

WXl Riservato

[lCNOCIl Riservato

(VeNoral ~ Tempo di ritardo alla risposta Unita: 2 ms
Impostazioni 0 ~ 200 (400 msec) Impostazione di fabbrica: 1

(28] Questo parametro € il tempo di ritardo della risposta dopo che il drive CA riceve il comando di
comunicazione come illustrato di seguito. 1 unita = 2 msec.

RS485 BUS
PC command Response Message of AC Drive
Handlingtime| Response Delay Time
of AC drive Pr.09.07
Max.: 6msec
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Gruppo 10: Controllo PID

il )Xol Selezione del setpoint PID

Impostazioni 0 Disattivazione
1 Tasti SU/GIU del tastierino
2 AVI 0~ +10VCC
3 ACIl 4~20mA
4 Punto di regolazione PID (Pr.10.11)

Impostazione di fabbrica: 0

W(ONeXRl \Vorsetto di ingresso per retroazione PID

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Positivo Retroazione PID da morsetto esterno AVI (0 ~ +10 VCC)
1 Negativo Retroazione PID da morsetto esterno AVI (0 ~ +10 VCC)
2 Retroazione PID positivo da morsetto esterno ACI (4 ~ 20 mA)
3 Retroazione PID negativo da morsetto esterno ACI (4 ~ 20 mA)

8] Occorre notare che la variabile misurata (di retroazione) controlla la frequenza di uscita (Hz).
Impostare di conseguenza il morsetto di ingresso. Assicurarsi che I'impostazione di parametro
non entri in conflitto con l'impostazione per Pr.10.00 (frequenza master).

8] Quando Pr.10.00 e impostato a 2 o 3, il setpoint (frequenza master) per il controllo PID &
ottenuto dal morsetto esterno AVl o ACI (da 0 a +10 V o 4-20 mA) o dalla velocita multipla.
Quando Pr.10.00 e impostato a 1, il setpoint € ottenuto dal tastierino.

8] Retroazione negativa significa: + valore target - retroazione

Retroazione positiva significa: - valore target + retroazione.

UMK ~ Sorgente del setpoint PID Unita: 0,01

Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00

8] Questo parametro si usa con Pr.10.00 impostato a 4 per immettere un setpoint in Hz.

N2l ~ Guadagno proporzionale (P) Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 10,0 Impostazione di fabbrica: 1,0

(8] Questo parametro specifica il controllo proporzionale e il guadagno associato (P). Se altri due
guadagni (I e D) sono impostati a zero, il controllo proporzionale & I'unico effettivo. Con una
deviazione del 10% (errore) e P=1, l'uscita & P x10% x frequenza master.
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JEREINOTA|

Il parametro puo essere impostato durante il funzionamento per una facile taratura.

//Tempo integrale (1) Unita: 0,01

Impostazioni Da 0,00 a 100,0 sec Impostazione di fabbrica: 1,00

0.00 Disattivazione

(28] Questo parametro specifica il controllo integrale (somma a catena della deviazione) e il
guadagno associato (I). Quando il guadagno integrale & impostato a 1 e la deviazione é fissa,
l'uscita € uguale all'ingresso (deviazione) dopo che si € raggiunta l'impostazione del tempo

integrale.

IEmIINOTA|

Il parametro puo essere impostato durante il funzionamento per una facile taratura.

JloNeZ Il ~ Controllo derivativo (D) Unita: 0,01

Impostazioni Da 0,00 a 1,00 sec Impostazione di fabbrica: 0,00

(28] Questo parametro specifica il controllo derivativo (velocita di cambio dell'ingresso) e il
guadagno associato (D). Con questo parametro impostato a 1, l'uscita PID e uguale al tempo
differenziale x (deviazione attuale — deviazione precedente). Aumenta la velocita della risposta

ma puo indurre sovracompensazione.

IEmENOTA

Il parametro puo essere impostato durante il funzionamento per una facile taratura.

L{oXo 3 Limite superiore per il controllo integrale Unita: 1

Da 0 a 100%

Impostazioni Impostazione di fabbrica: 100

(28] Questo parametro definisce il limite superiore per il guadagno integrale (1) e pertanto limita la
frequenza master.
(28] La formula é: limite superiore integrale = frequenza massima di uscita (Pr.01.00) x (Pr.10.05).

Questo parametro puo limitare la frequenza massima di uscita.
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VXSl Tempo filtro di ritardo principale Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 2,5 sec Impostazione di fabbrica: 0,0

[ Alfine di evitare I'amplificazione del rumore di misurazione nell'uscita del controller si inserisce

un filtro digitale derivativo. Il filtro agevola I'attenuazione delle oscillazioni.
Lo schema PID completo € il seguente:

Integral “i Output
X + P I gain + Freq. mge?al Freq.
Setpoint —PQ—' > limit _":)_' Limit [ ™| Command|
- 10.02 10.03 10.05 + 10.07 10.06
10.04

Input Freq| PID

Gain feedback

10.10 10.01
JKONoral | imite di frequenza in uscita PID Unita: 1

Impostazioni Da 0 a 110% Impostazione di fabbrica: 100

8] Questo parametro definisce la percentuale del limite di frequenza di uscita durante il controllo
PID. La formula € limite di frequenza di uscita = frequenza massima di uscita (Pr.01.00) X
Pr.10.07 %. Questo parametro puo limitare la frequenza massima di uscita. Un limite globale
per la frequenza di uscita pud essere impostato in Pr.01.07.

iloNolsJll Tempo di rilevamento segnale di retroazione PID Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 3600 sec Impostazione di fabbrica: 60,0

[ma] Questa funzione é solo per il segnale ACI.

[ma] Questo parametro definisce il tempo durante il quale la retroazione PID deve essere anormale
prima di un allarme (vedere Pr.10.09). Lo si pud anche modificare secondo il tempo di segnale
di retroazione del sistema.

[ma] Se questo parametro & impostato a 0,0, il sistema non rileva alcun segnale di anomalia.

JONo*lll Trattamento dei segnali di retroazione errati (per errore di retroazione PID)

Impostazione di fabbrica: 0

Impostazioni 0 Awvisa e si arresta con RAMPA
1 Awvisa e si arresta per INERZIA
2 Avvisa e continua a funzionare

[ma] Questa funzione é solo per il segnale ACI.
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(28] Azione del drive CA quando i segnali di retroazione (retroazione PID analogico) sono anormali
secondo Pr.10.16.

Guadagno sul valore di rilevamento PID Unita: 0,1

Da0,0a10,0

Impostazioni Impostazione di fabbrica: 1,0

(28] Questa e la regolazione del guadagno sul valore di rilevamento della retroazione. Fare
riferimento allo schema del blocco di controllo PID in Pr.10.06 per dettagli.

Livello retroazione PID Unita: 0,1

Impostazioni Da 1,0 a 50,0% Impostazione di fabbrica: 10,0
Tempo di rilevamento di retroazione PID Unita: 0,1
Impostazioni Da 0,1 a 300,0 sec Impostazione di fabbrica: 5,0

(28] Si usa questo parametro per impostare il rilevamento dell'offset tra setpoint e retroazione.

(28] Quando l'offset & superiore all'impostazione di Pr.10.12 X Pr.01.00 per un tempo superiore a
quello impostato in Pr.10.13, il drive CA emette un segnale quando Pr.03.00 e impostato a 16
e funziona secondo I'impostazione di Pr.10.20.

J{ONT I Tempo di rilevamento attesa/riavvio Unita: 0,1

Impostazioni Da 0,0 a 6550 sec Impostazione di fabbrica: 0,0

JONEIN Frequenza di attesa Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00

(Sl Frequenza di riavvio Unita: 0,01
Impostazioni Da 0,00 a 600,0 Hz Impostazione di fabbrica: 0,00

(B8] Quando la frequenza effettiva di uscita < Pr.10.15 e il tempo supera le impostazioni di
Pr.10.14, il drive CA & in modalita di attesa.

@ Quando il comando di frequenza effettiva > Pr.10.16 il tempo supera le impostazioni di
Pr.10.14, il drive CA si riawvia.

(B8] Quando il drive CA € in modalita di attesa, il comando di frequenza & ancora calcolato dal PID.
Quando la frequenza raggiunge la frequenza di riavvio, il drive CA accelera dalla frequenza
minima Pr.01.05 seguendo la curva V/f.

(B8] La frequenza di riavvio deve essere superiore alla frequenza di attesa.
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Frequenza

10.16

frequenza calcolata dal PID

Limite del
tempo didecell

frequenza
di uscita

1015 NN
‘ Limite del
01.05 N A | A tempo di accel.
;4—4 Tempo
10.14
Fmin limite inferiore
di frequenza Fattesa
; O L Oo—
1
i ; limite inferiore |1
- B < < -
Fcmd=0 i Fmin<Fattesa difrequenza |:
Fuscita=0 |} :
i i
! i

Quando frequenza di uscita < frequenza di attesa e tempo > tempo di rilevamento, si passa

alla modalita di attesa.

Quando frequenza minima di uscita £ frequenza PID £ limite inferiore di frequenza e la

funzione di attesa e disattivata (frequenza di uscita< frequenza di attesa e tempo > tempo di

rilevamento), la frequenza sara O (in modalita di attesa). Se la funzione di attesa e disattivata,

comando di frequenza = frequenza di limite inferiore.

Quando la frequenza PID < frequenza min. di uscita e la funzione di attesa ¢ attivata

(frequenza di uscita< frequenza di attesa e tempo > tempo di rilevamento), frequenza di

uscita = 0 (in modalita di attesa).

Se la frequenza di uscita < frequenza di attesa ma tempo< tempo di rilevamento, comando di

frequenza = frequenza inferiore. Se la funzione di attesa € disattivata, frequenza di uscita = 0.

i[Oyl Sclezione frequenza minima in uscita PID

Impostazioni 0
1

Tramite controllo PID

Impostazione di fabbrica: 0

Tramite frequenza minima in uscita (Pr.01.05)

[ma] Questa ¢ la selezione della sorgente della frequenza minima di uscita quando il controllo

4-102

awvviene tramite PID.
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Riferimento segnale di rilevamento controllo PID Unita: 0,1

Impostazioni da 1,0 a 99,9 Impostazione di fabbrica: 99,9

(28] Quando Pr.0.04 & impostato a 8, visualizza 00:00 come segue.
(28] Questo parametro si usa solo per la visualizzazione e non ha relazione con Pr.00.13, Pr.00.14,
Pr.02.18 e Pr.02.19.

®STOP
FWDe

Valore target Valore diretroazione
(il valore max. da convertire)

Selezione modalita di calcolo PID

Impostazioni 0 : Modalita serie Impostazione di fabbrica:0
1 : Modalita parallela

(28] Modalita serie

Integral *i Output Digital
+ i +
Setpoint P I > s M Ergnq[mand
- 10.02 10.06
Input Freq PID
Gain feedback
10.10 10.01
(B8] Modalita parallela
10.02
+ —
Integral 7 Output Digital
; * + freq. filter Freq.
Setpoint > I —> ﬁﬂ? > >—’ Iir%ﬂ > | Command
10.03 1005 | +F 10.07 10.06
10.04
PID
Qput Frea feedback
10.10 10.01
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OVl Trattamento del livello di retroazione PID errato

Impostazioni 0 Continua a funzionare
1 Arresto per inerzia
2 Arresto con rampa
3 Arresto con rampa e riavvio dopo il tempo impostato in Pr.10.21

Impostazione di fabbrica: 0

8] In modalita di controllo PID, funziona secondo Pr.10.20 quando si verifica un livello di

retroazione PID errato

10.21 Tempo di ritardo di riavvio dopo livello di deviazione PID Unita: 1
errato
Impostazioni da 1 a 9999 sec Impostazione di fabbrica: 60
il ~ Setpoint livello di deviazione Unita: 1
Impostazioni da 0 a 100% Impostazione di fabbrica: 0
U2l Tempo di rilevamento del setpoint del livello di deviazione Unita: 1
Impostazioni da 1 a 9999 sec 10

8] Quando la deviazione é inferiore a Pr.10.22 (nell'intervallo di setpoint livello di deviazione
Pr.10.22 X setpoint PID) per un tempo che supera l'impostazione di Pr.10.23, il drive CA
decelera fino all'arresto per essere in uno stato di pressione costante (questo tempo di
decelerazione & impostato in Pr.01.12). Il sistema e pronto quando la deviazione € compresa
nell'intervallo di Setpoint livello di deviazione Pr.10.22 X setpoint PID durante la decelerazione.

8] Esempio: supponendo che il setpoint del controllo di pressione costante di una pompa sia 4
Kg, Pr.10.22 & impostato al 5%, Pr.10.23 & impostato a 15 secondi. Significa che la deviazione
€ 0,2 kg (4 kg X 5% = 0,2 kg), ossia quando il valore di retroazione & superiore a 3,8 kg per un
periodo superiore a 15 secondi, il drive CA decelera per arrestarsi (questo tempo di
decelerazione ¢ in funzione di Pr.01.12). Quando il valore di retroazione € inferiore a 3,8 kg, il
drive CA si avvia.

w2l ~ Offset livello perdita di liquido Unita: 1

Impostazioni da 0 a 50% Impostazione di fabbrica: 0

(8] Nello stato di pressione costante, quando la perdita di liquido € superiore a Pr.10.24 X setpoint

PID, il drive CA si avvia.
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(28] Questo serve per evitare frequenti operazioni di avvio/arresto a causa di perdite di liquido.

1

set point

feedback valu
10.24

Offset level of liquid leakage

(Wil ~ Rilevamento variazione di perdita di liquido Unita: 1

Impostazioni da 0 a 100% (0O:disattivato) Impostazione di fabbrica: 0

10.26

# Impostazione del tempo per la variazione di perdita di

liquido Unita: 0.1

Impostazioni da 0,1 a 10,0 sec (0:disattivato) Impostazione di fabbrica: 0.5

Quando la variazione del valore di retroazione € inferiore alle impostazioni di Pr.10.25 e
Pr.10.26, significa che vi & una perdita di liquido. Quando il sistema é in stato di pressione
costante, il drive CA inizia a funzionare se il valore di retroazione & superiore a queste due
impostazioni.

set point

Esempio: supponendo che il setpoint del controllo di pressione costante di una pompa sia 4
Kg, Pr.10.22 & impostato al 5%, Pr.10.23 & impostato a 15 secondi, Pr.10.24 al 25%, Pr.10.25
al 3% e Pr.10.26 a 0,5 secondi. Significa che l'offset € 0,2 kg (4 kg X 5% = 0,2 kg), ossia
quando il valore di retroazione e superiore a 3,8 kg per un periodo superiore a 15 secondi, il
drive CA decelera per arrestarsi (questo tempo di decelerazione € impostato in Pr.01.12).
Quando il valore di retroazione ¢ inferiore a 3,8 kg, il drive CA si avvia.

Stato 1: supponendo che il drive CA sia nello stato di pressione costante e che il valore della
variazione di retroazione sia inferiore a 0,12 kg in 0,5 secondi, il drive CA non funziona finché

il valore di retroazione non viene diminuito proporzionalmente a un valore inferiore a 3 kg.
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8] Stato 2: quando il drive CA € in pressione costante, non funziona finché il valore della
variazione di retroazione € inferiore a 3,88 kg (4 - 4 kg X 3% = 3,88 kg) per un tempo

superiore a 0,5 secondi.

Riservato
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Capitolo 5 Ricerca guasti e soluzioni

5.1 Sovracorrente (OC)

Eliminare corto

circuito o guasto diterra

0CA o]
Sovracorrente in
fase diaccelerazione

cd

Sovracorrentein
fase didecelerazione

oC
Sovracorrente

v

Controllare corto

tra U, V, W e motore

circuiti e messa aterra

No

Ridurre il carico o
aumentare la potenza
del drive CA

v

No

A4

Si

Iy

Controllare se il carico & troppo elevato

v
Ridurre compensazione
di coppia -

No

No/ Compensazione
di coppia adeguata

No

k.

Controllare se il tempo

Controllare se il tempo

rumore.

Forse il drive CA e guasto
oviéun errore dovuto a

Contattare Gefran.

No/ llcaricoe

Si

No

A4

cambiato
improvvisamente?

Si

No / diaccelerazione & No/ di decelerazione &
troppo breve per troppo breve per
I'inerzia di carico. I'inerzia dicarico.

Si Si
E possibile aumentare Yes/E possibile aumentare

iltempo di accelerazione?

iltempo di decelerazione?

No

Aumentare <
di accel./decel.

No

v

Ridurre il carico o
aumentare la potenza
del drive CA

o | Ridurreil carico o aumentare

ADV20, V1.02

lapotenza del drive CA

Controllare metodo di

frenatura.
Contattare Gefran.




Capitolo 5 Ricerca guasti e soluzioni

5.2 Guasto aterra

GFF I circuito di uscita
(cavo o motore) del drive
Guasto aterra CAémesso aterra?

Forse il drive CA & guasto o
vi € un funzionamento
errato dovuto a rumore.
Contattare Gefran.

s

Eliminare guasto a terra

5.3 Sovratensione (OV)

Ridurre latensione
secondo la specifica

Sovratensione

La tensione rientra

nella specifica?

Yes
v si
Si e verificata una sovratensione senza carico?
No
Forseildrive CAé guasto o v
vi e un funzionamento errato —
dovuto arumore No / Quandosiverificaun'OV, controllare
; i latensione del BUS CC ¢ i
Contattare Gefran. selatensione de & superiore
alvalore diprotezione
+ si Si
A v
No/L'OV si verifica quando Aumentare si
un'accelerazione si tempodi
\arresta improvvisamente? decelerazione
Si No
A
g%%né?re Aumentare iltempo
. impostato
accelerazione P
No v
v Prendere in considerazione
Ridurre momento . B ) . uso di dispositivo di
diinerzia }4 Ridurre momento diinerzia del carico frenatura o frenatura CC

No

.

Usare dispositivo di frenatura o frenatura CC

Si

A4

Verificare metodo di controllo. Contattare Gefran.
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5.4 Bassatensione (LV)

Bassatensione

l

L'alimentazione diingresso & corretta?

O interruzione direte, compresa perdita Si
momentanea di alimentazione
No

v

Capitolo 5 Ricerca guasti e soluzioni

Riavvio doporipristino

Controllare se vie un componente

A . - Si
malfunzionante o una disconnessione Sa—

Sostituire il componente
malfunzionante e controllare
la connessione

nel circuito di alimentazione
No

v

Controllare se latensione \ No
rientra nella specifica

Effettuare le correzioni necessarie,
come cambiare il sistema di
alimentazione secondo i requisiti

Yes

A

v
Controllare se vi € un carico
elevato con la corrente di Si R
avviamento elevata nello stesso g
impianto di alimentazione
No

v

Controllare se Lv si verifica Si
quando l'interruttore e il
contattore magnetico sono ON

lNo

Controllare se latensionetra+e - N
o

& maggiore di

200 VCC (perimodellida230V)o
400 VCC (per modellida 460 V)

lSi

Il circuito di controllo € guasto o vi &
un funzionamento errato dovuto a
rumore. Contattare Gefran.

ADV20, V1.02

Usare un‘alimentazione
diversa per questo drive
e l'impianto a carico elevato

No

Trasformatore
di alimentazione adeguato

Si

4

Forse il drive CAnon funziona
correttamente. Contattare Gefran
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5.5 Surriscaldamento (OH1)

4{ Il drive CA'si surriscalda ‘
Il dissipatore di calore si
surriscalda

Controllare se la temperatura del No Anomalia del rilevamento di
dissipatore di calore superai90°C temperatura. Contattare Gefran.
lYes
. . . Yes
Ridurreil carico )— | Ridurre il carico
No

4

Selaventola funziona normalmente No Sostituire la ventola

lYes
s . Yes ) .
—»<_Controllare se laventola € ostruita ———| RimuovereI'ostruzione

o

Forse il drive CA e guasto o vi e un
funzionamento errato dovuto a rumore.
Contattare Gefran.

Controllare se latemperatura No
ambiente rientra nella specifica

lYeS

Regolare la temperatura ‘

ambiente in base alla specifica

5.6 Sovraccarico

oL OoL1/0L2

Controllare se le impostazioni sono No ‘ . : P
corrette in Pr. 06-06 e 06-07 ——| Modificare le impostazioni

Yes

Y
Il carico & troppo No Forse il drive CA e guasto o vi e un
elevato? funzionamento errato dovuto a rumore

Yes
b

—»‘ Ridurre il carico o aumentare la potenza del drive CA
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5.7 Visualizzazione anomala tastierino

Visualizzazione anomala o assenza di visualizzazione ‘
Si

A

Spegnere e riaccendere il drive ‘Fissare il connettore ed eliminare il rumore

No
v
La visualizzazione No Controllare la connessione corretta
- )
& normale? — ———*» dituttii connettori e I'eventuale
presenzadi rumore
Si Si
v v

‘ Il drive funziona normalmente ‘ Il drive non funziona correttamente.

Contattare Gefran.

5.8 Perdita di fase (PHL)

Perdita di fase

Controllare i cavi in corrispondenza No .
deimorsettiR,SeT > Cablaggio corretto
Yes
. . . . No iti
Controllare il corretto serraggio dei morsetti —-——»|Serrare tutte le viti
Yes
h
Controllare che latensione diingressodiR, Se T Yes »| Controllareicaviela
non sia shilanciata rete per verificare se vi
No € un'alimentazione anomala
A4

Forse il drive & guasto o vi € un funzionamento errato
dovuto arumore. Contattare Gefran.

ADV20, V1.02 5-5



Capitolo 5 Ricerca guasti e soluzioni

5.9 Il motore non puo ruotare

Controllare che la
visualizzazione della
tastiera sia normale

Ripristinare dopo aver S Confrollare se viene
eliminato il guasto e visualizzato un codice

impostare RUN diguasto

Impostarli su ON

Il motore non funziona

Controllare si vi sono guasti
diqualsiasi tipo, quali Lv,
PHL o disconnessione

Controllare se la tensi
diingresso e normale

Puo funzionare

se non si verificano . il drive & A .
- 1 /immettere il comando Forse il drive & guasto o vi & un funzionamento errato

guasti "RUN" dal tastierino dovuto a rumore. Contattare Gefran

Premere il tasto RUN
per verificare se
funziona

Premere iltasto UP
perimpostare la
frequenza,

Premere il tasto U
per verificare se il
motore funziona

se lafrequenza del limite,
superiore e lafrequenza
diimpostazione sono
inferiori alla frequenza
min di uscita.

Controllare se le impostazioni
del parametro e i cablaggi del
segnale analogico e della

velocita multipla sono corretti,

Si Sostituire il
—* potenziometro el
releé guasti

Controllare sevié
tensione in uscita dai
morsetti U,VeW

No | Forse il drive CAnon funziona
correttamente. Contattare Gefran.

Controllare se la
connessione del
motore € corretta

Connetterla in modo corretto

Controllare che

I'impostazione della
compensazione di coppia
sia corretta.

»| Il motore & bloccato per il carico elevato, ridurlo.
Ad esempio, se vi & un freno, verificare che sia sbloccato.

No

A
Aumentare I'impostazione
della compensazione di
coppia
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5.10 Impossibile cambiare la velocita del motore

Modificare
limpostazione  |*

No

Si Se I'impostazione

sono le stesse

da Pr.05-00 a Pr.05-14

No

Il motore funziona ma
non cambia velocita

A4
Si Controllare se I'impostazione
della frequenza max. & troppo bassa

iNo

Se l'impostazione della frequenza
eoltre le soglie dell'intervallo
(superiore/inferiore)

Si Modificare I'impostazione

Premere il tasto SU/GIU
per verificare se visono
variazioni di velocita

Se vi sono variazioni del
segnale che imposta la
frequenza

(0-10V e 4-20mA)

Controllare se il cablaggio
tra M1~M6 e DCM é corretto / o

Controllare se il cablaggio
del morsetto esterno &
Si corretto

lSi

Sostituire il potenziometro
guasto

Controllare se lafrequenza
ad ogni fase e diversa

Modificare I'impostazione
della frequenza

No /Se il tempo di accel./ \
Decel. e molto lungo

Si

A4
Impostare un tempo di

accel./decel. adeguato
mediante l'inerzia di carico

| Forseildrive CAe guasto o vi & un funzionamento

ADV20, V1.02
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5.11 Motore in stallo durante accelerazione

Motore in stallo

Controllare se il tempo Si .| Aumentare tempo di
durante accelerazione diaccelerazione & troppo breve impostazione
A

No

A 4

Controllare se l'inerzia
del motore el carico sono
troppo elevati

Si

No

.

Si i
Siusa un motore
speciale?

lNo

motore e il drive CA

Usare un cavo pil grosso Si Controllare
o accorciare il cavo trail |« : .
tensione all'ingresso

Ridurre il carico o
aumentare la potenza
del drive CA

lNo

Ridurre il carico o

del drive CA

aumentare la potenza

si

A

Controllare se la coppia
di carico & troppo elevat

No

compensazione di coppia S >
€ adeguata

v E I N
orse il drive CA é guasto o
Controllare sela i vi € un funzionamento errato
dovuto a rumore.
Contattare Gefran.

No

v
Aumentare la compensazione
di coppia

5.12 Il motore non funziona come previsto

Il motore non

funziona come previsto

Controllare da Pr.01-01 a

No |Regolare daPr.01-01aPr.01-06
Pr. 01-06 e le impostazioni della)—®e ridurre la compensazione di
compensazione di coppia coppia

Si

A4
<§arfun2|onare continuamente \ Si ‘Usare un motore specifico‘

velocita ridotta

No
f Si
{| carico & troppo elevato? 4‘ Ridurre il carico o aumentare
N la potenza del drive CA
o

k.

Controllare se la tensione di Si
uscita di U, V, W é bilanciata

No

k.

_[ITmotore non funziona ‘

"|correttamente

Forse il drive CA & guasto o vi & un funzionamento
errato dovuto a rumore. Contattare Gefran.
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Capitolo 5 Ricerca guasti e soluzioni
5.13 Interferenza elettromagnetica/da induzione

Molte sorgenti di interferenza circondano i drive CA e penetrano al loro interno mediante radiazione o
conduzione. Pud provocare il malfunzionamento dei circuiti di controllo e persino danneggiare il drive
CA. Ovviamente esistono soluzioni per aumentare la tolleranza alle interferenze del drive CA, pur con
dei limiti. Pertanto la soluzione migliore € quella esterna, come spiegato di seguito.
1. Aggiungere un limitatore di sovracorrente ai relé e ai contatti per limitare le sovratensioni.
2. Accorciare la lunghezza dei cavi del circuito di controllo o di comunicazione seriale e
mantenerli separati dai cavi del circuito di alimentazione.

3. Il cablaggio deve essere reso conforme alle norme vigenti in materia mediante l'uso di
cavi schermati e amplificatori di isolamento per lunghezze elevate.
4. Il morsetto di messa a terra deve essere conforme alle normative locali e deve essere

messo a terra in modo indipendente, ossia non deve avere la messa a terra in comune
con saldatrici elettriche e altre apparecchiature elettriche.

5. Collegare un filtro antidisturbi al morsetto di ingresso della rete del drive CA per filtrare le
interferenze dal circuito di alimentazione. Come opzione, si puo avere un filtro integrato
nell’ADV20.

In breve, esistono soluzioni per le interferenze elettromagnetiche di tipo "nessun prodotto” (scollegare
I'apparecchiatura che emette interferenza), "nessuna diffusione” (limitare le emissioni dalle
apparecchiature che emettono interferenza) e "nessuna ricezione" (potenziare l'immunita).

5.14 Condizioni ambientali

Poiché il drive CA e un dispositivo elettronico, deve essere reso conforme alle condizioni ambientali.
Se necessario, ecco alcune misure correttive.

1. Per evitare le vibrazioni, I'uso di smorzatori di vibrazioni € la soluzione meno auspicabile.
Le vibrazioni devono rientrare nei dati delle specifiche. Le vibrazioni inducono
sollecitazioni meccaniche e non devono verificarsi frequentemente, continuamente né
ripetutamente onde evitare di danneggiare il drive CA.

2. Conservare il drive CA in un luogo pulito e asciutto, privo di fumi e polveri corrosive al fine
di evitare la corrosione e contatti inadeguati. Un isolamento insufficiente in un luogo
umido pud provocare cortocircuiti. Se necessario, installare il drive CA in un armadio a
tenuta di polvere e verniciato e, in condizioni particolari, usare un armadio completamente
sigillato.

3. La temperatura ambiente deve essere compresa entro i limiti indicati dalle specifiche. Una
temperatura troppo elevata o troppo bassa pregiudica la durata e I'affidabilita. Per i
componenti a semiconduttore occorre rispettare i dati delle specifiche affinché non si
verifichino danni. Pertanto, & necessario controllare periodicamente la qualita dell'aria e la
ventola di raffreddamento e, se necessario, fornire un'ulteriore raffreddamento. Inoltre, il
microcomputer pud non funzionare a temperature eccessivamente basse, rendendo
necessario il riscaldamento dell'armadio.

4, Conservare a un'umidita relativa compresa tra lo 0% e il 90% in ambiente privo di
condensa. Usare un condizionatore d'aria o un deumidificatore.
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5.15 Influenza su altri macchinari

Il drive CA puo influenzare il funzionamento delle altre macchine per svariati motivi. Alcune soluzioni

sono:

Armoniche ad alta frequenza su lato alimentazione

Le armoniche ad alta frequenza sul lato alimentazione durante la marcia possono essere
migliorate mediante i seguenti accorgimenti:

1.
2.

Separare l'impianto di alimentazione: usare un trasformatore per il drive CA.

Usare una reattanza in corrispondenza del morsetto di ingresso dell'alimentazione del
drive CA.

Usare una reattanza in corrispondenza del morsetto di ingresso dell'alimentazione del
drive CA.

Se si usano condensatori ad anticipo di fase (MAI sull'uscita del drive CA!) utilizzare
reattori seriali per evitare danni ai condensatori imputabili alle armoniche ad alta
frequenza.

2 )
3 reattanza seriale

IRROYY;

How

[
condensatore ad anticipo di fase

Aumenti di temperatura del motore

Quando il motore & un motore ad induzione standard con ventola, la ventilazione puo essere
insufficiente a velocita ridotte provocando il surriscaldamento del motore. Inoltre, armoniche ad
alta frequenza all'uscita aumentano perdite di rame e nucleo. Applicare le misure seguenti in
base al carico e all'intervallo di funzionamento.

1.

5-10

Usare un motore con ventilazione indipendente (raffreddamento forzato indipendente) o
aumentare la potenza nominale del motore.

Usare un motore speciale per inverter.

NON far funzionare il motore a velocita ridotte per un periodo prolungato.

ADV20, V1.02
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Capitolo 6 Informazioni sul codice di guasto e
Manutenzione

6.1 Informazioni sul codice di guasto

Il drive CA ¢ dotato di un sistema diagnostico esaustivo che comprende svariati messaggi di allarme
e di guasto. Al rilevamento di un guasto, si attivano le funzioni di protezione corrispondenti. | seguenti
guasti sono visualizzati come illustrato sul display del tastierino digitale del drive CA. Il tastierino
digitale o la comunicazione visualizzano i cinque guasti piu recenti.

JEmMNOTA

Attendere 5 secondi dall'eliminazione del guasto prima di eseguire un ripristino tramite il tastierino del

morsetto di ingresso.

6.1.1 Problemi comuni e soluzioni

Nome

guasto Descrizione guasto Azioni correttive

1. Controllare se la potenza del motore
corrisponde alla potenza in uscita del drive CA.

2. Controllare i collegamenti a U/T1, VIT2, W/T3
per scongiurare eventuali cortocircuiti.

3. Controllare i collegamenti tra il drive CA e il
motore per scongiurare eventuali cortocircuiti,
anche a terra.

4.  Controllare eventuali contatti allentati tra il drive

CA e il motore.

Aumentare il tempo di accelerazione.

Controllare la presenza di eventuali condizioni

di sovraccarico nel motore.

7.  Se dopo I'eliminazione di un cortocircuito e la
verifica degli altri punti sopra indicati
sussistono condizioni di funzionamento
anomale, il drive CA deve essere rispedito al
costruttore.

Sovracorrente
Aumento di corrente anomalo.

[a]
(]

oo
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Capitolo 6 Informazioni sul codice di guasto e
Manutenzione

Nl Descrizione guasto Azioni correttive
guasto
1. Controllare se la tensione in ingresso rientra
nell'intervallo della tensione nominale in
ingresso del drive CA.
2. Controllare la presenza di eventuali transitori di
Sovratensione tensione.
La tensione del bus CC ha 3. La sovratensione sul bus CC puo anche essere
UL | superato il valore massimo causata dalla rigenerazione del motore.

ammissibile. Aumentare il tempo di decelerazione o
aggiungere un resistore di frenatura (e un'unita
di frenatura).

4, Controllare se la potenza di frenatura
necessaria rientra nei limiti specificati.
1.  Assicurarsi che la temperatura ambientale
rientri nell'intervallo di temperatura specificato.
2. Assicurarsi che le aperture di ventilazione non
o 4 1 | Surriscaldamento 3 ?Elﬁrr:]ci)nzsrglgt/?éntuali corpi estranei dal
ot v Temperatura del dissipatore di © dissi I pl‘ tal i

calore troppo elevata. issipatore e controllare I'eventuale presenza di

polvere sulle alette del dissipatore.

4. Controllare e pulire la ventola.

5. Creare spazio sufficiente per una ventilazione
adeguata. (Vedere capitolo 1)

1. Controllare se la tensione in ingresso rientra
nell'intervallo della tensione nominale in

Bassa tensione ingresso del drive CA.

' Il drive CA rileva che la 2. Controllare che non vi sia un carico inadeguato
L v | tensione sul bus CC & scesa al nel motore.

di sotto del valore minimo. 3. Controllare il corretto cablaggio
dell'alimentazione in ingresso a R-S-T (per i
modelli a trifase) senza perdita di fase.

Sovraccarico

Il drive CA rileva un eccesso di 1. Controllare se il motore & sovraccaricato.

corrente in uscita dal drive. 2. Ridurre il valore della compensazione di coppia

oL NOTA: il drive CA puo impostato al parametro Pr.07.02.

sopportare fino al 150% della 3. Utilizzare il modello del drive CA di potenza

corrente nominale per un immediatamente superiore.

massimo di 60 secondi.

1. Verificare un eventuale sovraccarico del motore.
2. Controllare I'impostazione del sovraccarico
Sovraccarico 1 ter_r_nico elettronico. _
' ’ . 3. Utilizzare un motore con una potenza maggiore.
oL 1 | Scatto sovraccarico elettronico 4. Ridurre il livello di corrente in modo che la
interno ’ : p " -
corrente in uscita dal drive non superi il valore
impostato al parametro "corrente nominale del
motore" Pr.07.00.
1. Ridurre il carico del motore.
G 8 Sovraccarico 2 2. Regolare l'impostazione del rilevamento di

Sovraccarico del motore. sovraccarico a un valore appropriato (da

Pr.06.03 a Pr.06.05).
HPF Contattare il Servizio assistenza di Gefran.

CC (morsetto corrente)

6-2
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Manutenzione

Nome
guasto

Descrizione guasto

Azioni correttive

HPFZ

Errore hardware OV

HPF3

Errore hardware GFF

REFY

Errore hardware OC

bo

Blocco basi esterno.
(Vedere Pr. 08.07)

Quando il morsetto di ingresso esterno (B.B.) &
attivo, l'uscita del drive CA viene bloccata.
Disattivare il morsetto di ingresso esterno
(B.B.) per ripristinare il funzionamento del
drive CA.

ach

Sovracorrente in fase di
accelerazione

Cortocircuito all'uscita del motore: verificare un
eventuale isolamento insufficiente sulle linee di
uscita.

Boost di coppia troppo elevato: ridurre il valore
della compensazione di coppia impostato al
parametro Pr.07.02.

Tempo di accelerazione troppo breve:
aumentare il tempo di accelerazione.

La potenza di uscita del drive CA ¢ troppo
bassa: sostituire il drive CA con un modello di
potenza immediatamente superiore.

ocd

Sovracorrente in fase di
decelerazione

Cortocircuito all'uscita del motore: verificare un
eventuale isolamento insufficiente sulla linea di
uscita.

Tempo di decelerazione troppo breve:
aumentare il tempo di decelerazione.

La potenza di uscita del drive CA é troppo
bassa: sostituire il drive CA con un modello di
potenza immediatamente superiore.

ocn

Sovracorrente in fase di
funzionamento costante

Cortocircuito all'uscita del motore: verificare un
eventuale isolamento insufficiente sulla linea di
uscita.

Improvviso aumento del carico del motore.
Verificare un possibile stallo del motore.

La potenza di uscita del drive CA é troppo
bassa: sostituire il drive CA con un modello di
potenza immediatamente superiore.

n
hul

Guasto esterno

Quando i morsetti di ingresso multifunzione
(MI3-MI9) sono impostati su guasto esterno, il
drive CA arresta le uscite U, V e W.

Azionare il comando RESET dopo la riparazione
del guasto.

n
"
€3

Impossibile programmare il
circuito integrato EEPROM.

Contattare il Servizio assistenza di Gefran.

n
i}

Impossibile programmare il
circuito integrato EEPROM.

Contattare il Servizio assistenza di Gefran.

n

]
o
[

Impossibile leggere il circuito
integrato EEPROM.

Premere il tasto RESET per riportare tutti i
parametri ai valori di fabbrica.
Contattare il Servizio assistenza di Gefran.
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Manutenzione

Nl Descrizione guasto Azioni correttive
guasto
- = .| Impossibile leggere il circuito 1. Premere liI tgsto R_ESET per riportare tutti i
€ 7 € 1| integrato EEPROM. parametri ai vanr! ('M fabb'rlca. )
2. Contattare il Servizio assistenza di Gefran.
c £ 30| Errore fase U
c £ 3 i| Errorefase v
cF ?-E' Errore fase W Contattare il Servizio assistenza di Gefran.
cF33lovoLv
c F 34| Errore sensore di
temperatura
Quando un morsetto di uscita e collegato a terra, la
corrente di corto circuito & superiore al 50% della
corrente nominale del drive CA e il modulo di
potenza del drive CA pu0 essere danneggiato.
e NOTA: € prevista una protezione da
Ur T | Guasto aterra cortocircuito per proteggere il drive CA, non per
la protezione dell'utente.
1. Controllare se il modulo di potenza IGBT &
danneggiato.
2. Verificare un eventuale isolamento insufficiente
sulla linea di uscita.
1. Controllare se il motore & adatto al
oo Errore funzionamento tramite il drive CA.
C ™ | accelerazione/decelerazione 2. Controllare un eventuale eccesso di energia
automatica rigenerativa.
3. Il carico puo essere cambiato improvvisamente.
1. Controllare il collegamento RS485 tra il drive CA
e il master RS485 per individuare cavi allentati
e verificare la correttezza del cablaggio agli
- spinotti.
cE-- ’ S 2. Controllare se protocollo di comunicazione,
Errore di comunicazione indirizzo, velocita di trasmissione, ecc., sono
impostati correttamente.
3. Utilizzare il calcolo corretto del checksum.
4. Per informazioni dettagliate vedere il gruppo 9 al
capitolo 5.
c o d £ | Errore di protezione software | Contattare il Servizio assistenza di Gefran.
G E r | Errore di segnale analogico Controllare il cablaggio ACI
1. Controllare le impostazioni di parametro
(Pr.10.01) e il cablaggio AVI/ACI.
r . r | Errore segnale di 2. Controllare la presenza di eventuali errori tra il
¥ BC | retroazione PID tempo di risposta del sistema e il tempo di
rilevamento del segnale di retroazione PID
(Pr.10.08).
v . . Controllare che non vi siano contatti allentati nel
PHL | Perditadi fase cablaggio della fase di ingresso.
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Manutenzione

6.1.2 Ripristino

Esistono tre metodi per ripristinare il drive CA dopo aver risolto il guasto:

1. Premere il tasto @ sul tastierino.

2. Impostare il morsetto esterno su "RESET" (impostare un parametro da Pr.04.05 a
Pr.04.08 a 05) e poi impostare su ON.

3. Inviare il comando di "RESET" tramite la comunicazione.

(= NN

Verificare che il comando o il segnale RUN siano OFF prima di eseguire RESET onde evitare danni o

lesioni personali a causa del funzionamento immediato.

6.2 Manutenzione e ispezioni

I moderni drive CA si basano sulla tecnologia dell'elettronica dello stato solido. Si richiede una
manutenzione preventiva per mantenere il drive CA in condizioni ottimali e per garantirne una lunga
durata. Si consiglia di affidare il controllo regolare del drive CA a un tecnico qualificato.

Ispezione quotidiana:

Effettuare i controlli di base in caso di anomalie durante il funzionamento:

Ogniqualvolta i motori funzionano in modo inaspettato.

Ogniqualvolta I'ambiente di installazione presenta anomalie.

Ogniqualvolta il sistema di raffreddamento funziona in modo inaspettato.
Ogniqualvolta si verificano vibrazioni o rumori irregolari nel corso del funzionamento.

Ogniqualvolta i motori si surriscaldano nel corso del funzionamento.

o gk w DN PR

Controllare sempre la tensione di ingresso del drive CA con un voltmetro.

Ispezione periodica:

Prima del controllo, interrompere sempre I'alimentazione di ingresso CA e rimuovere il coperchio.
Attendere almeno 10 minuti dopo lo spegnimento di tutte le lampadine del diSéIay; poi verificare che
tutti i condensatori siano totalmente scaricati misurando la tensione tra '™ ~ =/, Deve essere
inferiore a 25 VCC.
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5.  Scollegare l'alimentazione CA prima di intervenire!

6.  Affidare l'installazione, il cablaggio e la manutenzione dei drive CA solo a personale qualificato.
Prima dell'intervento rimuovere tutti gli oggetti metallici quali orologi e anelli. Sono consentiti
solo attrezzi isolati.

7. Non riassemblare mai i componenti interni o il cablaggio.

8. Evitare I'elettricita statica.

Manutenzione periodica

Ambiente circostante

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana | Semestrale | Annuale

Controllare la temperatura,| Ispezione visiva e

I'umidita, le vibrazioni misurazione con
ambientali e verificare la apparecchiature ©)
presenza di polvere, gas, secondo la specifica
olio o0 gocce d'acqua standard
Controllare la presenza di
oggetti pericolosi Ispezione visiva O
nell'ambiente
Tensione

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana |Semestrale | Annuale

Controllare che la
tensione del circuito
principale e del circuito di
controllo sia corretta

Misurare con un
multimetro secondo la ©)
specifica standard
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Tastierino

Parti meccaniche

Circuit

ADV20,

Capitolo 6 Informazioni sul codice di guasto e
Manutenzione

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana |Semestrale | Annuale
Il display é pulito per la Ispezione visiva o
lettura?
Vi sono caratteri Ispezione visiva (o]
mancanti? p

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana |Semestrale | Annuale
Verificare la presenza di Ispezione visiva e o
suoni o vibrazioni anomali | uditiva
Verificare la presenza di -
L rrare le viti O
viti allentate Serrare le vit
Verificare se vi sono parti . .
: Ispezione visiva o
deformate o danneggiate
Verificare se vi sono
_camb!amentl cromatici Ispezione visiva o
indotti da
surriscaldamento
Verificare la presenta di . .
> Ispezione visiva o
polvere o sporcizia

o principale

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana |Semestrale| Annuale
Verificare la presenza di viti Serrare o0 sostituire o
allentate o mancanti le viti
Ver_lflcare se una macchina o Ispezione visiva
un isolante & deformato, o .
crepato, danneggiato o ha NOTA: ignorare il o
cambiato colore a causa di cambio cromatico
surriscaldamento o della piastra di
invecchiamento rame
Verificare la presenta di Ispezione visiva o
polvere o sporcizia P
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Morsetti e cavi del circuito principale

Elementi da controllare

Metodi e criteri

Cadenza di manutenzione

Quotidiana | Semestrale |Annuale

Controllare i cavi per rilevare
eventuali cambiamenti di colore o B -

P ’ Ispezione visiv; @)
deformazioni causati dal spezione visiva
surriscaldamento
Verificare se l'isolamento dei cavi &
danneggiato o ha subito un cambio | Ispezione visiva O
cromatico
Verificare la presenza di danni Ispezione visiva @)

O

apacita CC del circuito principale

Elementi da controllare

Metodi e criteri

Cadenza di manutenzione

statica

0,85

Quotidiana | Semestrale |Annuale
Verificare se vi sono perdite di
liquido, cambiamenti cromatici, Ispezione visiva O
crepe o deformazioni
Se richiesto, misurare la capacita Valore iniziale della
’ P > capacita statica X O

Resistore del circuito principale

Cadenza di manutenzione

6-8

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana | Semestrale |Annuale

Verificare se vi sono odori |spezione visiva e
particolari o crepe nell'isolamento oI?attiva ©)
indotti dal surriscaldamento

Ispezione visiva o

misurazione con

multimetro dopo
Verificare la presenza di cavi rimozione del cavo o
scollegati tra +/B1 ~ -

Il valore del resistore

deve essere inferiore

at10%
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Trasformatore e reattanza del circuito principale

Elementi da controllare

Metodi e criteri

Cadenza di manutenzione

Quotidiana

Semestrale

Annuale

Verificare la presenza di
vibrazioni anomale o odori
particolari

Ispezione visiva,
uditiva e olfattiva

O

Contattore magnetico e rele del circui

to principale

Elementi da controllare

Metodi e criteri

Cadenza di manutenzione

Quotidiana |Semestrale| Annuale
Ispezione visiva e
Verificare la presenza di viti uditiva. Se o
allentate necessario, serrare
le viti.
Verificare il corretto Ispezione visiva o

funzionamento dei contatti

Scheda del circuito stampato e connettore dei circuito principale

Elementi da controllare

Metodi e criteri

Cadenza di manutenzione

Quotidiana |Semestrale | Annuale
Serrare le viti e
premere i
Verificare la presenza di viti e connettori
. . . o
connettori allentati affinché si
inseriscano
saldamente.
Verificare la presenza di odori Ispezione visiva e o
particolari o cambiamenti cromatici| olfattiva
Verificare la presenza di crepe, Ispezione visiva o
danni, deformazioni o corrosione
Verificare la presenza di perdite di
liquidi o deformazioni nei Ispezione visiva O
condensatori
6-9
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Ventola dell'impianto di raffreddamento

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana |Semestrale | Annuale
Ispezione visiva
e uditiva; ruotare
manualmente la
ventola (prima di
Verificare la presenza di suoni o farlo o
vibrazioni anomali interrompere
I'alimentazione)
per verificare
che ruoti in
modo corretto
Verificare la presenza di viti Serrare le viti o
allentate
Verificare se vi sono cambiamenti -
s : Sostituire la
cromatici indotti dal ventola (o]
surriscaldamento

Canale

di ventilazione dell'impianto di raffreddamento

Cadenza di manutenzione

Elementi da controllare Metodi e criteri
Quotidiana |Semestrale | Annuale
Verificare la presenta di
ostruzioni r?el d_|SS|patore di Ispezione visiva o
calore, nell'aspirazione o nello
sfiato dell'aria.
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Appendice A Specifiche

Nella serie ADV20 ci sono modelli da 115 V, da 230 V e da 460 V. | modelli da 115 V sono
monofase. Per i modelli da 230 V e da 0,4 a 5 HP, ci sono modelli monofase e trifase. Per i dettagli

consultare le seguenti specifiche.

Classe di tensione Classe 115 V
Numero modello ADV20-XXXX 1004 2007
Max. potenza motore applicabile (kW) 0,4 0,75
Max. potenza motore applicabile (hp) 0,5 1,0
« | Potenza nominale in uscita (kVA) 1,0 1,6
5 Corrente nominale in uscita (A) 2,5 4,2
£ | Massima tensione in uscita (V) 3 fasi proporzionali al doppio della tensione in ingresso
2 | Frequenza in uscita (Hz) 0,1~600 Hz
> Frequenza portante (kHz) 2-12
o . L Monofase
& | Corrente nominale in ingresso (A)
E‘E’n 9 18
E Tensione/Frequenza nominale Monofase, 100-120 V, 50/60 Hz
‘5 | Tolleranza di tensione + 10% (90~132 V)
g Tolleranza di frequenza + 5% (47~63 Hz)
Metodo di raffreddamento Raffreddamento naturale
Peso (kg) 11 [ 14
Classe di tensione Classe 230 V
Numero modello ADV20-XXXX 1004 1007 2015 2022
Max. potenza motore applicabile (kW) 0,4 0,75 15 2,2
Max. potenza motore applicabile (hp) 0,5 1,0 2,0 3,0
Potenza nominale in uscita
8 (VA) 1,0 1,6 29 4,2
o
@ | Corrente nominale in uscita (A) 2,5 4,2 7,5 11,0
:E Massima tensione in uscita (V) 3 fasi proporzionali alla tensione in ingresso
E Frequenza in uscita (Hz) 0,1~600 Hz
Frequenza portante (kHz) 1-15
9 | Corrente nominale in ingresso Monofase
s | 6,5 9,5 15,7 24
j=2)
£ . . Monofase
'c | Tensione/Frequenza nominale 200-240 V. 50/60 Hz
% Tolleranza di tensione + 10% (180~264 V)
> | Tolleranza di frequenza + 5% (47~63 Hz)
Metodo di raffreddamento Naturale [ Raffreddamento con ventola
Peso (kg) 1,2 | 1,2 [ 17 | 1,7

ADV20, V1.02
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Classe di tensione

Classe 400 V - 460 V (Valori di Potenze riferiti a 400 V)

Numero modello ADV20-XXXX 1004 1007 1015 2022 2037
Max. potenza motore applicabile (kW) 0,4 0,75 1,5 2,2 3,7
Max. potenza motore applicabile (hp) 0,5 1,0 2,0 3,0 5,0

« | Potenza nominale in uscita (kVA) 1,2 2,0 3,3 4.4 6,8
k3]
§ Corrente nominale in uscita (A) 1,5 2,5 4,2 55 8,2
% Massima tensione in uscita (V) 3 fasi proporzionali alla tensione in ingresso
§ Frequenza in uscita (Hz) 0,1~600 Hz
Frequenza portante (kHz) 2-12
o Trifase
& | Corrente nominale in ingresso (A]
g gresso (A) [ ¢ 32 43 71 90
2
; Tensione/Frequenza nominale Trifase, 380-480 V, 50/60 Hz
% Tolleranza di tensione + 10% (342~528 V)
> | Tolleranza di frequenza + 5% (47~63 Hz)

Metodo di raffreddamento

Raffreddamento naturale | Raffreddamento con ventola

Peso (kg)

1.2 | 1.2 [ 1,2 1,7 1,7

Specifiche generali

Caratteristiche di controllo

Sistema di controllo

Controllo V/f con modulazione SPWM (Modulazione ad ampiezza di
impulso sinusoidale)

Risoluzione impostazione di
frequenza

0,01 Hz

Risoluzione frequenza di uscita

0,01 Hz

Caratteristiche di coppia

Compresa funzione auto-torque/auto compensazione di scorrimento; la
coppia di spunto puo essere del 150% a 5,0 Hz

Durata al sovraccarico

150% della corrente nominale per 1 minuto

Salto di frequenza

Tre zone impostabili nel range di frequenza 0,1-600 Hz

Tempo
accelerazione/decelerazione

Da 0,1 a 600 secondi (2 impostazioni indipendenti dei tempi di
accel./decel.)

Livello di prevenzione stallo

Impostazione dal 20 al 250% della corrente nominale

Frenatura CC

Frequenza di esercizio 0,1-600,0 Hz, corrente nominale in uscita 0-100%
Tempo di avviamento 0-60 secondi, tempo di arresto 0-60 secondi

Coppia di frenatura rigenerata

Circa il 20% [possibile fino al 125% con resistore di frenatura opzionale o
con unita di frenatura montato esternamente.

Rapporto V/f

Rapporto V/f regolabile

A-2
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Tastierino Impostazione tramite A V¥
Impostazione . . .
della frequenza Segnale Potenziometro-5 k{2/0,5 W, da 0 a +10 VCC, da 4 a 20 mA, interfaccia RS-
esterno 485; ingressi multifunzione da 3 a 6 (15 multivelocita, comando Jog,
motopotenziometro)
- Tastierino Impostato con i tasti RUN e STOP
Modalita di — - - -
comando Segnale 2 fili/3 fili [(MI1, MI2, MI3)], comando JOG, interfaccia seriale RS-485
esterno (MODBUS), controller logico programmabile

Segnale di ingresso
multifunzione

Selezione multivelocita da 0 a 15, Jog, inibizione di accelerazione /
decelerazione, 2 tempi di rampa indipendenti per accelerazione /
decelerazione, contattore, Base Block esterno, selezioni ingressi analogici
ACI/AVI, reimpostazione del drive, impostazioni tasti up/down, selezione in
ingressi digitali NPN/PNP.

Caratteristiche di funzionamento

Segnale di uscita multifunzione

Drive ready, frequenza raggiunta, velocita zero, Base Block, indicazione
guasto, allarme di surriscaldamento, arresto di emergenza e selezioni di
stato dei morsetti di ingresso.

Segnale di uscita analogico

Frequenza / Corrente

Contatto di allarme in uscita

Il contatto sara attivo in caso di malfunzionamento del drive (1 contatto rele
in scambio NA/NC)

Funzioni operative

PLC integrato, AVR, accelerazione/decelerazione con curvaa S,
prevenzione di stallo da sovratensione/sovracorrente, registrazione degli
alimentazione, frenatura CC, auto-torque/compensazione di scorrimento,
taratura automatica, regolazione frequenza portante, limiti di frequenza in
uscita, blocco/reimpostazione di parametri, controllo vettoriale, controllo
PID, contattore esterno, comunicazione MODBUS, reimpostazione
anomala della comunicazione, riavvio in sicurezza, risparmio di energia,
controllo ventola, frequenza attesa/riavvio, selezioni prima/seconda
sorgente di frequenza, combinazione prima/seconda sorgente di frequenza,
selezione NPN/PNP

Funzioni di protezione

Sovratensione, sovracorrente, sottotensione, guasto esterno, sovraccarico,
guasto a terra, surriscaldamento, termico elettronico, corto circuito IGBT,
PTC

Visualizzazione tastierino (opzionale)

6 tasti, LED a 7 segmenti con 4 caratteri, LED a 4 stati, frequenza master,
frequenza in uscita, corrente in uscita, unita personalizzate, valori dei
parametri per configurazione e blocco, guasti, RUN, STOP, RESET,
FWD/REV

Filtro EMI integrato

Per modelli monofase da 230 V e trifase da 460 V.

Grado di protezione P20
— | Livello di inquinamento 2
o} — — - - —
.5 Luogo di installazione Altltud!nfe 1.000 metri o inferiore, non esporre a polveri, gas e liquidi
3 corrosivi
g ) da -10°C a 50°C (40°C per montaggio fianco a fianco) senza formazione di
— | Temperatura ambientale N
g condensa e ghiaccio
N i
g Temperaltura di da -20°C a 60°C
S | stoccaggio/trasporto
© Umidita ambientale Inferiore al 90% UR (senza condensa)

Vibrazione 9,80665 m/s? (1G) meno di 20 Hz, 5,88 m/s2 (0,6G) da 20 a 50 Hz
Approvazioni c € @ ,;@“s

ADV20, V1.02

A-3



Appendice A Specifiche

Pagina lasciata intenzionalmente vuota

A-4 ADV20, V1.02



Appendice B Accessori

Appendice B Accessori

B.1 Tutti i resistori e le unita di frenatura usati nei drive CA

Nota: usare solo resistori GEFRAN e rispettare i valori raccomandati. L'uso di resistori e valori
diversi rendera nulla la garanzia di Gefran. Per I'impiego di resistori speciali contattare il rivenditore
Gefran piu vicino. L'unita di frenatura deve trovarsi ad almeno 10 cm dal drive CA per evitare
eventuali interferenze. Per ulteriori dettagli consultare "Manuale utente per il modulo dell'unita di

frenatura”.
Motore ;
- 4 . S Valore min.
o applicabile Pieno Valore f:Jer:;?udrla Resistori di | Coppia | equivalente
S Modelli | €@MCO |equivalente del frenatura di del
ADV20- |Coppia| resistore Modello e frenatura ist
E hp | kW PP (raccomand.) n. di unita MOdelloen' 0, resis OI’(?
KG-M 9 di unita usate | L0%ED | per ogni
usate drive CA
05| 0.4 |1004-..-1M | 0.216 [200w 2500 | BU-2.. [1]| RF229T 11| 170 | 1000
> 250R
3
1 |0.75 | 1007-..-1M | 0.427 | 200w 1500 | BU-2.. |1 Rllzszong 1| 140 800
05 | 0.4 |1004-..-2MF| 0.216 | 200w 2500 | BU-2.. |1 R;gggT 1] 170 | 1000
1 |0.75|1007-...-2MF| 0.427 | 200w 1500 | BU-2.. [1| RF229T |1 | 149 800
> 150R
g
2 | 15 |2015-..-2MF| 0.849 | 300w 85Q | BU-2.. |1 R':l%%%m 1| 107 800
3 | 2.2 |2022-..2MF| 1.262 | 600W50Q  |BU-2A.|1 RFg’ggDT 1] 82 250
05| 0.4 | 1004-...-4F | 0.216 | 300w 400Q | BU-4.. |1 RZ%%%DT 1] 400 | 4000
1 |0.75 | 1007-..-4F | 0.427 | 300w 4000 | BU-4.. |1 RZ%%%DT 1] 200 | 2000
>
S| 2 | 1.5 | 1015-..-aF | 0.849 |400w 3000 | BU-4.. |1 R';%%%DT 1| 160 | 1600
<
3 | 2.2 | 2020-..-4F | 1.262 600w 2000  |BU-4A..|1 R':l%%%m 1] 148 | 1000
5 | 3.7 | 2037-..-4F | 2.080 |900W 120Q  |BU-4A.|1 RD':TF;%?{O 1| 132 | 1000
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(IERENOTE]
1.

Selezionare I'unita di frenatura e/o il resistore di frenatura secondo la tabella. Usare l'unita
di frenatura in base al valore equivalente del resistore.

2. Seildanno al drive 0 a un altro apparecchio & dovuto al fatto che i resistori di frenatura e i
moduli di frenata in uso non sono forniti da Gefran, la garanzia sara nulla.

3. Tenere in opportuna considerazione la sicurezza dell'ambiente quando si installano
resistori di frenatura.

4. Se si deve usare il valore di resistenza minimo, consultare i rivenditori locali per il calcolo
della potenza in Watt.

5.  Selezionare il contatto di scatto del rele termico per evitare sovraccarico del resistore.
Usare il contatto per interrompere l'alimentazione del drive CA!

6.  Quando si usano piu di 2 unita di frenatura, il valore equivalente del resistore dell'unita di
frenatura parallela non pud essere inferiore al valore nella colonna "Valore equivalente
minimo del resistore per ogni drive CA" (la colonna all'estrema destra nella tabella).

7. Leggere attentamente nel manuale dell'utente le informazioni riguardanti il cablaggio
dell'unita di frenatura prima dell'installazione e del funzionamento.

8. Definizione dell'uso della frenatura ED%

Descrizione: l'uso della frenatura ED% serve a garantire un tempo sufficiente affinché
I'unita di frenatura e il resistore di frenatura dissipino il calore generato dalla frenatura
stessa. Quando il resistore di frenatura si riscalda, la resistenza aumenta con la
temperatura e la coppia di frenatura diminuisce di conseguenza. Il ciclo suggerito & di un
minuto

ED% = T1/T0Xx100(%)

. » TO
Cycle Time

9.  Per motivi di sicurezza, installare un relé di sovraccarico termico tra |'unita di frenatura e il
resistore di frenatura. Insieme al contattore magnetico (CM) nel circuito di alimentazione
principale al drive offre protezione in caso di malfunzionamento di qualsiasi tipo.
L'installazione del relé di sovraccarico termico ha lo scopo di proteggere il resistore di
frenatura dai danni causati da frenate frequenti o da un uso continuo dell'unita di
frenatura in funzione di una tensione di ingresso insolitamente elevata. In queste
circostanze il relé di sovraccarico termico interrompe |'alimentazione al drive. Non lasciare
mai il rele di sovraccarico termico disattivato sul resistore di frenatura poiché potrebbe
provocare danni gravi al drive CA.
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Rele di sovraccarico
termico o interruttore
termico

Filtro
antidisturbo

R/L1
S/L2
T/L3

ADV20 Series

+(P)—
(N

u/iT1
WIT3 MOTORE

+(P)
-(N)

B1

Unitadi
frenatura

Appendice B Accessori

Rele di
sovraccarico
termico

Resistenza
difrenatura

B2

Nota 1:

___Interruttore
termico

quando si usa il drive CA con un reattore CC, consultare lo schema di cablaggio nel

manuale utente del drive CA per il cablaggio del morsetto +(P) dell'unita di frenatura.

Nota 2:

ADV20, V1.02

NON cablare il morsetto -(N) al neutro dell'impianto elettrico
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B.1.1 Dimensioni e pesi dei resistori di frenatura

(Le dimensioni sono in millimetri)

RF220T ...R

Cable length = 300 (11.81)

()
al
Modello n.
a b c al Peso max. (g)
(code)

RF 220 T 150R

(S8TOCQ) 300 27 36 290 500
RF 220 T 250R (11,81) (1,06) (1,42) (11,42)

(S8TOCP)
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RF 300 DT ...R
Slot for screw M5 Cable length = 500 (19.69)
b
bl
S
L ¢ Ll a »
Peso max.
Modello n. (cod.) a b c b1 cl
@)
RF 300 DT 68R [(S8TOCS)
RF 300 DT 100R |(S8TOCB)
260 47 106 17,5 93,5
RF 300 DT 150R |(S8TOCT) 1400
(10,2) (1,85) (4,17) (0,69) | (3,68)
RF 300 DT 200R |(S8T1DB)
RF 300 DT 400R |(S8TOCR)
RFPD...DT ...R
Cables length 500 mm / Section 4 mn
o o b
Thermal protection 1%
UKL
cl
+ a > L c 1
Peso max.
Modello n. (cod.) a b c bl cl
(@
200 70 106 17,5 93,5
RFPD750DT 100R | (S8SY4) 1700
(7,9) (2,8) (417) | (0,69) | (3,68)
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B.2 Diagramma interruttore di circuito senza fusibili

Secondo UL 508C, paragrafo 45.8.4, parte a:

1. Per drive monofase, la corrente nominale dell'interruttore sara 4 volte la corrente

nominale massima in ingresso.

2. Per drive trifase, la corrente nominale dell'interruttore sara 4 volte la corrente nominale

massima in uscita.

(Consultare I'Appendice A per la corrente di ingresso/uscita nominale)

Monofase Trifase
Interruttore Interruttore
vodlo | SIRUSBL | jogaro | e i

(A) (A)
ADV20-1004-KXX-1M 20 ADV20-1004-KXX-4F 5
ADV20-1004-KXX-2MF 15 ADV20-1007-KXX-4F 5
ADV20-1007-KXX-1M 30 ADV20-1015-KXX-4F 10
ADV20-1007-KXX-2MF 20 ADV20-2022-KXX-4F 15
ADV20-2015-KXX-2MF 30 ADV20-2037-KXX-4F 20
ADV20-2022-KXX-2MF 50

B.3 Diagramma di specifica dei fusibili

Sono consentiti fusibili piu piccoli di quelli indicati nella tabella.

Fusibile di linea
Modello I(A) | (P_\) Europa America (UL)
Ingresso | Uscita oR
I (A) Codice Bussmann
(A

ADV20-1004-KXX-2MF 6.5 2.5 10 15 JIN-15
ADV20-1004-KXX-1M 9 25

ADV20-1007-KXX-2MF 9.5 4.2 16 20 JIN-20
ADV20-2015-KXX-2MF 15.7 7.5 25 30 JIN-30
ADV20-1007-KXX-1M 18 4.2 32 30 JIN-30
ADV20-2022-KXX-2MF 24 11 40 50 JIN-50
ADV20-1004-KXX-4F 1.8 1.5

ADV20-1007-KXX-4F 3.2 25 6 5 JS6
ADV20-1015-KXX-4F 4.3 4.2 8 10 JJS-10
ADV20-2022-KXX-4F 7.1 55 12 15 JJS-15
ADV20-2037-KXX-4F 9.0 8.2 16 20 JJS-20

B-6
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B.4 Reattanza CA

B.4.1 Valore raccomandato per reattanza di ingresso CA
230V, 50/60 Hz, monofase

Amp o Induttanza (mH)
kw HP fondamentali Amp continui max. 3-5% impedenza
0,4 1/2 5 7,5 3
0,75 1 8 12 1,5
15 2 12 18 1,25
2,2 3 18 27 0,8
460 V, 50/60 Hz, trifase

KW HP Amp ] Amp continui Induttanza (mH)
fondamentali max. 3% impedenza | 5% impedenza

0,4 1/2 2 3 20 32

0,75 1 4 6 9 12

1,5 2 4 6 6,5 9

2,2 3 8 12 5 7,5

3,7 5 8 12 3 5

B.4.2 Valore raccomandato per reattanza di uscita CA

115 V/230 V, 50/60 Hz, trifase

KW HP Amp | Amp continui Induttanza (mH)
fondamentali max. 3% impedenza 59 impedenza

0,4 12 6 6 65 9

0,75 1 8 12 3 s

15 2 8 12 15 3

2,2 3 12 18 1,25 25

ADV20, V1.02
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460 V, 50/60 Hz, trifase

KW HP Amp ) Amp continui Induttanza (mH)
fondamentali max. 3% impedenza | 5% impedenza

0,4 1/2 2 3 20 32

0,75 1 4 6 9 12

1,5 2 4 6 6,5 9

2,2 3 8 12 5 7,5

3,7 5 12 18 2,5 4,2

B.4.3 Applicazioni
Collegato in circuito di ingresso

Applicazione 1

Domanda

Quando piu di un drive CA é collegato alla
stessa rete di alimentazione e uno di essi &
ON durante il funzionamento.

Quando si applica potenza a uno dei drive
CA, la corrente di carico dei condensatori puo
provocare un vuoto di tensione. Il drive CA
puo essere danneggiato quando si verifica
una sovracorrente durante il funzionamento.

Cablaggio corretto

gD m|

B-8

reactor

M1
4‘ ‘7W\ﬂ7

M2

Mn
4{ ‘7W\7

AC motor drive

AC motordrive

AC motordrive

ADV20, V1.02
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Applicazione 2

Domanda

Il raddrizzatore al silicio e il drive CA sono
collegati alla stessa alimentazione.

Si possono generare picchi di commutazione
quando il raddrizzatore al silicio passa da ON
a OFF e viceversa. Questi picchi possono
danneggiare il circuito di rete.

Cablaggio corretto

Silicon Controlled Rectifier

power reactor =
(D A G
AC motordrive
reactor
Y YN I

Applicazione 3

Domanda

Usato per migliorare il fattore di potenza di
ingresso, per ridurre il contenuto armonico
delle correnti e fornire protezione dai disturbi
della linea CA= (sovratensioni, picchi di
commutazione, brevi interruzioni, ecc.).
Installare la reattanza di linea CA quando la
capacita di alimentazione elettrica & di

500 kVA o superiore e supera di 6 volte la
capacita dell'inverter o la distanza dai

cablaggi di rete & superiore a < 10 m.

Quando la capacita dell'alimentazione di rete
e troppo elevata, l'impedenza di linea e ridotta
e la corrente di carico é troppo elevata. Cio
puo danneggiare il drive CA a causa della
temperatura piu elevata del raddrizzatore.

Cablaggio corretto
large-capacity

power reactor

7@7%

ADV20, V1.02
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B.5 Reattanza a fase zero (RF-OUT-ADV20/50)

Le dimensioni sono espresse in millimetri e (pollici)

£5.0 [198]
90.0 [3.541
3 ¥ g 80.0 [315]
a4 = N
o Y
1
g M N @ e = T |
Z &)
9 ‘ ‘ —=
H Jies

ZeroPhase Reacmr

Dimensione del cavo ARARANY 7N
consigliata Pawer A5 'dﬂ;E? =33 Bmorom
= .-

Tipo cavo . | Metodo di SUPPIY —Z15 wrme: L
(Nota) . , Norlni- Qta cablaggio LA _/ ~
AWG| mm® | nale
(mm?) Nota 1: la tabella precedente indica la

dimensione approssimativa del cavo per
reattanze a fase zero, tuttavia la selezione
< < < !

. $10| 553 | 55| 1 |SchemaA € regolata in definitiva dal tipo e dal
Unipolare diametro del cavo utilizzato, ossia il cavo
<2 | =336 | 538 | 4 |SchemaB deve inserirsi nel foro centrale delle
reattanze a fase zero.

S12 | 3,3 | 35| 1 |SchemaA
Tripolare Nota 2: solo i conduttori di fase devono
<1 | s424 | s50 4 |schemaB passare attraverso la reattanza, non il filo
' di terra o la schermatura.

Nota: cavo non schermato isolato da

600 V. ) - .
Nota 3: quando si usano cavi di uscita al
motore lunghi 0 ren ri

Schema A otore lunghi, puo essere necessario

Awol . 4 volte int | utilizzare una reattanza a fase zero di

vvolgere ogpl cavo 4 volte in orpo'a} uscita per ridurre le emissioni irradiate dal
nucleo. Posizionare la reattanza il piu cavo.

vicino possibile all'uscita dell'inverter.

Zero Phase Reactor

—RI/L1 U/Tl'
Power __ | L= 7
— g/— MOTOR!

Supply siL2 V,Tz.

T3 w/Ta

Schema B
Mettere tutti i fili attraverso 4 nuclei in
serie senza avvolgere..

B-10 ADV20, V1.02
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B.6 Memory KB-ADV20/50

B.6.1 Descrizione del tastierino digitale Memory KB-ADV20/50

Visualizzazione LED
Comando di frequenza Indica frequenza, tensione, corrente, unita definita
Indicatore di stato dall'utente, salvataggio etc

Frequenza di uscita _ I b el
Indicatore di stato oy Modello

Unita definite dall'utente VFD-PUO6e— X . .

Indicatore di stato Visualizzazione dello stato
Visualizza lo stato attuale del driver.

RUN STCP JOG PAD REV EXTPU,

JOG |

Premendo il tasto JOG

funzionamento frequenza Jog.

MODALITA
Consente di passare a diverse modalita di visualizzazione

Tasto SU/GIU

Imposta il numero del parametro e
modifica i dati numerici, quali
la frequenza master.

Tasto PU
Commuta la sorgente del comando operativo.

Tasto destro
Sposta il cursore a destra.

Tasto sinistro 1
Sposta il cursore a sinistra.

PROG/DATA
Tasto FWD/REV Serve ainserire i parametri di programmazione
Seleziona il funzionamento —7 STOP/RESET

FWD/REV.

Arresta il funzionamento del drive CAe
ripristina il drive dopo il verificarsi di un guasto.

Tasto RUN
Awvia il funzionamento del drive CA

B.6.2 Descrizione del messaggio visualizzato

Descrizioni

Messaggio visualizzato

Comando di frequenza master del drive CA.

" Conin

IR IRIN] Frequenza di esercizio effettiva presente ai morsetti U, V, e W.

Unita personalizzata (u)

Corrente di uscita presente ai morsetti U, V, e W.

Premere \A . per cambiare la modalita in LETTURA. Premere
PROG/DATA per circa 2 sec o finché l'unita non lampeggia, quindi
leggere i parametri del drive CA sul tastierino digitale Memory KB-
ADV20/50. Si possono leggere 4 gruppi di parametri su Memory KB-

ADV20/50. (lettura 0 — lettura 3)

Premere [_ per cambiare la modalita in SALVA. Premere
PROG/DATA per circa 2 sec o finché I'unita non lampeggia, poi scrivere
i parametri del drive CA dal tastierino digitale Memory KB-ADV20/50. Se
¢ stato salvato indichera il tipo di drive CA.

Impostazione del parametro specificato.

ADV20, V1.02 B-11
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Messaggio visualizzato

15
10

Descrizioni

Valore effettivo memorizzato nel parametro specificato.

Guasto esterno

Appare "End" per circa 1 secondo se i dati di ingresso immessi sono stati
accettati. Dopo aver impostato un valore del parametro, il nuovo valore
viene automaticamente salvato nella memoria. Per modificare una voce,
usare i tasti

o

Appare "Err" se il valore immesso non é valido.

Errore di comunicazione. Per maggiori dettagli consultare il manuale
utente del drive CA (Capitolo 5, Gruppo 9 Parametri di comunicazione).

B.6.3 Diagramma di flusso operativo
MEMORY KB-ADV20/50 Diagramma di flusso operativo

v

Premere il tasto SU/GIU per variare i
comandi di frequenza, premere i tasti
SINISTRA/DESTRA per regolare il

numero

B-12

Premere il tasto SU per selezionarg
SAVE o READ

Premere PROG/DATA per circa

2 sec o finché l'unita non
lampeggia, poi salvare i parametri

da KB al drive CAo legge i
parametri dal drive CAa KB.

-ERR-| [-END/]

Impossibile|
scrivere in

Scrittura
riuscita in

ADV20, V1.02
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B.7 Moduli bus di campo

B.7.1 Modulo di comunicazione DeviceNet (EXP-DN-ADV20/50)

B.7.1.1 Aspetto e dimensioni del pannello

1. Per il collegamento RS-485 ad ADV20 2. Porta di comunicazione per collegare la rete
DeviceNet 3. Selettore di indirizzo 4. Selettore di velocita di trasmissione 5. Tre indicatori di

stato LED per il controllo. (Fare riferimento alla figura sottostante)

|

:

57.3 [2.26]

50.7[235] _
14.3 [0.57]

| B
1 —[1]

72.2[2.84] 35.8[1.41] 3.5[0.14]

UNIT: mm(inch)

B.7.1.2 Cablaggio e impostazioni

Consultare il diagramma seguente per dettagli.

MAC address Date Rate Impostazione velocita di Impostazione
L / trasmissione indiri;zilMAC:
@ @ @:;b 5o 126K usare |] sistema
ADO1 ADD2 BAD S < \ decimale.
§ /'\’ > .
nlelelale
1 Reserved Va'ore
EWCu-uu e Velocita di
i ie di trasmissione
00000 & heserved commutazione
=0 & resved
0 125K
v
] - ! 250K
2 500K
Altro AUTO

ADV20, V1.02 B-13
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B.7.1.3 Alimentazione elettrica

Non & necessaria un‘alimentazione esterna. L'alimentazione é fornita tramite la porta RS-485
che é collegata allADV20. Si usa un cavo RJ-45 a 8 pin, fornito con questo modulo di
comunicazione, per collegare la porta RS-485 tra 'ADV20 e questo modulo di comunicazione
per l'alimentazione. Questo modulo di comunicazione funziona subito dopo il collegamento.
Consultare il paragrafo seguente per le indicazioni relative ai LED.

B.7.1.4 Visualizzazione LED
1. SP: Il LED verde indica condizioni normali, il LED rosso indica condizioni anomale.
2. Modulo: Il LED verde lampeggiante indica I'assenza di trasmissione di dati I/O, il LED
verde fisso indica che la trasmissione di dati I/O & corretta.
Il LED rosso lampeggiante o fisso indica che il modulo di comunicazione non funziona

correttamente.
3. Rete: Il LED verde indica che la comunicazione DeviceNet & normale, il LED rosso indica

che € anomala

B.7.2 Modulo di comunicazione LonWorks (EXP-LWK-ADV20/50)

B.7.2.1 Introduzione
Si usa il dispositivo EXP-LWK-ADV20/50 come interfaccia di comunicazione tra Modbus e
LonTalk. Innanzitutto configurare EXP-LWK-ADV20/50 tramite lo strumento di rete LonWorks, in
modo che possa funzionare sulla rete LonWorks. Non e necessario impostare l'indirizzo EXP-

LWK-ADV20/50.
Questo manuale fornisce istruzioni sull'installazione e la configurazione di EXP-LWK-ADV20/50

che é impiegato per comunicare con Gefran ADV20 (la versione firmware di ADV20 deve essere
conforme a EXP-LWK-ADV20/50 in base alla seguente tabella) tramite rete LonWorks.

B.7.2.2 Dimensioni

72.2[2.84]
= ¥
Ayl s ' w
&) S| o
[@aco]
34.8[1.37] 3.5[0.14]
UNIT : mm(inch}
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B.7.2.3 Specifiche

Alimentazione elettrica:
Comunicazione:
LonTalk:

Morsetto LonTalk:

Porta RS-485:

B.7.2.4 Cablaggio

Service Pin

Appendice B Accessori

16-30 VCC, 750 mwW

Modbus in formato ASCII, protocollo: 9600, 7, N, 2

topologia libera con FTT-10A 78 Kbps.

morsetti a 4 pin, diametro cavo: 28-12 AWG, lunghezza della
fascetta del cavo: 7-8 mm

8 pin con RJ-45

Service LED

PowerLED SPLED

COCa

1:Reserved 5 SG+

2:EV 6: Reserved
3:GND 7: Reserved
4:SG 8 Reserved

1234

Mﬁ%ﬁﬁmﬁ@

g 4

LonTalk LonTalk

] Definizione del morsetto per il sistema LonTalk

Morsetto Simbolo

Funzione

— DX

2
X
4

Si usano doppini intrecciati per il
collegamento al sistema LonTalk. Usare
i morsetti 1 e 2 come un gruppo, cosi
come i morsetti 3 e 4.

B.7.2.5 Indicazioni LED

Sul pannello anteriore di EXP-LWK-ADV20/50 si trovano tre LED. Se la comunicazione

normale, il LED di alimentazione e il LED SP sono verdi (il LED rosso indica una comunicazione
anormale) e il LED di servizio deve essere spento. Se le visualizzazioni LED non corrispondono,

consultare il manuale dell'utente per dettagli.

ADV20, V1.02
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B.7.3 Modulo di comunicazione Profibus (EXP-PDP-ADV20/50)

B.7.3.1 Aspetto del pannello
Address ISWitches NET LED SP LED

bé

ADDH ADDL

| i

RS-485 (RJ45)
T : Reserved
TEV

1
2
3:GND
4:SG-
I 5:SG+
6
7
8

: Reserved
:Reserved
: Reserved

Profibus-DP
Interface (DB9)

4. LED SP: indica lo stato di connessione tra ADV20 e EXP-PDP-ADV20/50.

5. LED NET: indica lo stato di connessione tra EXP-PDP-ADV20/50 e PROFIBUS-DP.

6.  Selettori di indirizzo: impostano l'indirizzo di EXP-PDP-ADV20/50 sulla rete PROFIBUS-

DP.

7. Interfaccia RS-485 (RJ45): si collega a ADV20 e fornisce l'alimentazione a EXP-PDP-

ADV20/50.

8. Interfaccia PROFIBUS-DP (DB9): il connettore a 9 pin collega alla rete PROFIBUS-DP.

9.  Presa estesa: presa a 4 pin che collega alla rete PROFIBUS-DP.

B-16
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B.7.3.2 Dimensioni

72.2[2.84]
1=
o | ©
™3 ADDH ADDL
Sig dwnf) O
™o @
B f 5
l Lo —
34.8[1.37]

UNIT: mm(inch)

B.7.3.3 Impostazioni dei parametri in ADV20

ADV20
Velocita di trasmissione _
9600 Pr.09.01=1
RTU S8, N, 2 Pr.09.03=3
Sorgente di frequenza Pr.02.00=4
Sorgente di comando Pr.02.01=3

B.7.3.4 Alimentazione elettrica

L'alimentazione di EXP-PDP-ADV20/50 e fornita da ADV20. Collegare ADV20 a EXP-PDP-
ADV20/50 usando un cavo RJ-45 a 8 pin, fornito con EXP-PDP-ADV20/50. Al termine della
connessione, EXP-PDP-ADV20/50 viene alimentato ogniqualvolta lo & ADV20.

B.7.3.5 Indirizzo PROFIBUS

!_' \

ADDH ADDL
EXP-PDP-ADV20/50 ha due selettori rotanti per consentire all'utente di selezionare l'indirizzo
PROFIBUS. Il valore impostato tramite i 2 selettori di indirizzo, ADDH e ADDL, & in formato HEX.
ADDH imposta i 4 bit superiori e ADDL i 4 bit inferiori dell'indirizzo PROFIBUS.

Indirizzo Significato
1..0x7D Indirizzo PROFIBUS valido
0 0 OX7E..OXFE Indirizzo PROFIBUS non valido

ADV20, V1.02 B-17
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B.7.4 EXP-CAN-ADV20 (CANopen)

Il modulo di comunicazione EXP-CAN-ADV20/50 CANopen é specifico per la connessione al

modulo di comunicazione CANopen del drive CA ADV20 Gefran.

B.7.4.1 Profilo del prodotto

Porta COM

Porta di connessione CANopen

Indicatore di marcia

Indicatore di errore

Indicatore SP (porta di scansione)

Selettore di velocita di trasmissione

Unita: mm

SICICHONCICMHS)

Selettore di indirizzo

B.7.4.2 Specifiche

Connessione CANopen

Interfaccia Connettore a molla (5,08 mm)

Metodo di trasmissione CAN

Cavo di trasmissione Cavo schermato con doppino intrecciato

Isolamento elettrico 500 Vce

Comunicazione

Canale dati di processo 10 Kbp
(PDO) 20 Kbp
Canale dati aciclici 50 Kbp
Tipodi  |-SDOL__ Velocita di 125 Kbp
messaggio incronizzazione trasmissione 250 Kbp
(SYNC) 500 Kbp
Emergenza (EMCY) 800 Kbp
Gestione della rete 1 Mbp
(NMT)
chtliz Drive CA ADV20 Gefran 22
prodotto
Tipo
dispositivo 402
ID Venditore | 477

B-18
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Specifiche ambientali

ESD(IEC 61131-2, IEC 61000-4-2): efflusso d'aria 8 KV

EFT(IEC 61131-2, IEC 61000-4-4): linea di alimentazione: 2 KV, /O digitale:
Immunita 1KV,
al rumore 1/0 analogico e comunicazione: 1 KV

Onda oscillatoria smorzata: linea di alimentazione: 1 KV, I/O digitale: 1 KV

RS(IEC 61131-2, IEC 61000-4-3): 26 MHz ~ 1 GHz, 10 V/m

Funzionamento: 0°C ~ 55°C (temperatura), 50 ~ 95% (umidita), livello di
Ambiente inquinamento 2;

Conservazione: -40°C ~ 70°C (temperatura), 5 ~ 95% (umidita)
Resistenza a Standard: IEC1131-2, IEC 68-2-6 ( TEST Fc/IEC1131-2 e IEC 68-2-27
urti/vibrazioni (TEST Ea)

Certificati Standard: IEC 61131-2,UL508

B.7.4.3 Componenti

Definizione dei pin su una porta di connessione CANopen

Per il collegamento su CANopen, usare il connettore fornito con EXP-CAN-ADV20/50 o qualsiasi
connettore che si puo acquistare per il cablaggio.

Pin Segnale Contenuto
1 CAN_GND Terra/0V/V- M M
2 CAN_L Segnale- Olo o 0 o ol0O
NN
3 SHIELD Schermatura
12345
4 CAN_H Segnale+
5 - Riservato
Impostazione velocita di trasmissione
o] 8 97
Il selettore rotante (BR) imposta la velocita di comunicazione :': o
sulla rete CANopen in hex. Intervallo di configurazione: 0 ~ 7 o
(8 ~F sono vietati) 7 022

BR

Esempio: Qualora si debba configurare la velocita di comunicazione di EXP-CAN-ADV20/50 a
500K, commutare semplicemente BR a "5".

Valore BR Velocita di Valore BR Velocita di
trasmissione trasmissione
0 10K 4 250K
1 20K 5 500K
2 50K 6 800K
3 125K 7 iM
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Impostazione ID MAC

189 189
© < © <
| selettori rotanti (ID_L e ID_H) configurano il ;’j ° g ‘f)
Node-ID sulla rete CANopen in hex. Intervallo o
di configurazione: 00 ~ 7F (80 ~FF sono vietati) e 047> ey 03>
ID_H ID_L

Esempio: Qualora si debba configurare la velocita di comunicazione di EXP-CAN-ADV20/50
come 26(1AH), commutare semplicemente ID_H a"1"e ID_L a "A".

Impostazione selettore Contenuto
0..7F Impostazione ID MAC CANopen valida
Altro Impostazione ID MAC CANopen non valida

B.7.4.4 LED Descrizione dell'indicatore e ricerca guasti e soluzioni

Ci sono 3 indicatori LED, RUN, ERROR e SP su EXP-CAN-ADV20/50 per indicare lo stato di
comunicazione di EXP-CAN-ADV20/50.

LED RUN

Stato del LED Stato Indicazione
- . Assenza di alimentazione sulla

OFF Assenza di alimentazione scheda EXP-CAN-ADV20/50
Lampeggio N

singolo ARRESTATO EXP-CAN-ADV20/50 ¢ allo stato

arrestato
(Verde)
Lampeggiante EXP-CAN-ADV20/50 ¢ nello stato
(Verde) PREOPERATIVO preoperativo
EXP-CAN-ADV20/50 € nello stato

Verde acceso | OPERATIVO operativo

Errore di impostazione di Node-ID o

R Error nfigurazion - S
0S50 acceso ore contigurazione di velocita di trasmissione

LED ERROR
Stato del LED Stato Indicazione
OFF Nessun errore EXP-CAN-ADV20/50 sta funzionando
Lampeggio Almeno uno dei contatori di errore del
singolo . - controller CANo‘penAha raggiunto o
9 Raggiunto limite di allarme superato la soglia di allarme (troppe
(Rosso) trame di errore)
Doppio
f ) Si & verificato un evento Guard o
lampeggio '
pegy Evento di controllo dell'errore Heartbeat,
(Rosso)
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Stato del LED Stato Indicazione
Rosso acceso | Bus spento Il controller CANopen & spento
LED SP

Stato del LED Stato Indicazione

Assenza di alimentazione sulla

OFF Assenza di alimentazione scheda EXP-CAN-ADV20/50
LED Controllare le impostazioni di

lampeggiante Errore controllo CRC comunicazione nei drive ADV20
(Rosso) (19200,<8,N,2>,RTU)

Rosso acceso

Guasto di
connessione/Assenza di
connessione

1. Controllare che la connessione tra
il drive ADV20 e la scheda EXP-
CAN-ADV20/50 sia corretta

2. Eseguire nuovamente il cablaggio
della connessione ADV20 e
verificare che la specifica dei cavi
sia corretta

Verde acceso

Normale

La comunicazione € normale

Descrizioni dei LED

Stato Descrizione
LED ON Costantemente acceso
LED OFF Costantemente spento
LED

lampeggiante

Lampeggia, acceso per 0,2 sec e spento per 0,2 sec

Lampeggio
singolo del LED

Acceso per 0,2 sec e spento per 1 sec

Lampeggio
doppio del LED

Acceso per 0,2 sec, spento per 0,2 sec, acceso per 0,2 sec e spento

per 1 sec

ADV20, V1.02
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B.8 KIT EMC ADV20/50 E KIT DIN ADV20-SA

B.8.1 KIT EMC ADV20/50

Piastra di messa a terra EMC per cavo schermato

MORSETTO A VITE

@)
X2
2
[ONN @ oo
=
o
C Q00 Qo O Z
o
o oo oo|Y”
70.5 [2.78] 20 [0.08]
4.0 [0.16]

FASCETTA A DUE

FORI 1

FASCETTA A DUE

B-22
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B.8.2 KIT DIN ADV20-SA (solo per dimensione A)

Dimensioni
u% @
— — _ I ptanln NN p!
] 1 a [ ]
0 : O
DD}
0~ 0l | I
1 ] =5
=10 L2500
66.0 [2.60]
N )
"= I 11

6.0 [024]
15.4 [061

La barra DIN e solo per la dimensione A. La dimensione B € fornita con I'aggancio con la barra DIN.
Consultare il capitolo 1.3 per la dimensione ADV20.
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Dimensione A: ADV20-1004-KXX-1M/2MF/4F, ADV20-1007-KXX-2MF/AF, ADV20-1015-KXX-4F
Dimensione B: ADV20-2007-KXX-1M, ADV20-2015-KXX-2MF, ADV20-2022-KXX-2MF/4F, ADV20-
2037-KXX-4F
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GEFRAN BENELUX
Lammerdries, 14A
B-2250 OLEN

Ph. +32 (0) 14248181
Fax. +32 (0) 14248180
info@gefran.be

GEFRAN BRASIL
ELETROELETRONICA
Avenida Dr. Altino Arantes,
377/3789 Vila Clementino
04042-032 SA0 PAULO - SP
Ph. +55 (0) 1155851133
Fax +55 (0) 1155851425
gefran@gefran.com.br

GEFRAN DEUTSCHLAND
Philipp-Reis-Strae 9a
63500 SELIGENSTADT
Ph. +49 (0) 61828030
Fax +49 (0) 6182809222
vertrieb@gefran.de

GEFRAN

GEFRAN S.p.A.
Via Sebina 74

25050 Provaglio d'lseo (BS)

ITALY

Ph. +39 030 98881
Fax +39 030 9839063
info@gefran.com
www.gefran.com

GEFRAN SUISSE SA
Rue Fritz Courvoisier 40
2302 La Chaux-de-Fonds
Ph. +41 (0) 329684955
Fax +41 (0) 329683574
office@gefran.ch

GEFRAN - FRANCE

4, rue Jean Desparmet - BP
8237

69355 LYON Cedex 08
Ph. +33 (0) 478770300
Fax +33 (0) 478770320
commercial@gefran.fr

GEFRAN INC

Automation and Sensors

8 Lowell Avenue
WINCHESTER - MA 01830
Toll Free 1-888-888-4474
Ph. +1 (781) 7295249
Fax +1 (781) 7291468
info@gefranisi.com

Drive & Motion Control Unit

Via Carducci 24
21040 Gerenzano [VA]
ITALY

Ph. +39 02 967601
Fax +39 02 9682653
infomotion@gefran.com

GEFRAN INC

Moation Control

14201 D South Lakes Drive
NC 28273 - Charlotte

Ph. +1 704 3290200

Fax +1 704 3290217
salescontact@sieiamerica

SIEI AREG - GERMANY
Zachersweg, 17

D 74376 - Gemmrigheim
Ph. +48 7143 9730
Fax +49 7143 97397
info@sieiareg.de

GEFRAN SIEI - UK Ltd.

7 Pearson Road, Central Park
TELFORD, TF2 9TX

Ph. +44 (0) 845 2604555
Fax +44 (0) 845 2604556
sales@gefran.co.uk

Technical Assistance :

technohelp@gefran.com

Customer Service :

motioncustomer@gefran.com

Ph. +39 02 86760500
Fax +39 02 86760278
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GEFRAN SIEI - ASIA

Blk. 30 Loyang way

03-19 Loyang Industrial Estate
508769 SINGAPORE

Ph. +B65 6 8418300

Fax. +65 6 7428300
info@gefransiei.com.sg

GEFRAN SIEI Electric
Block B, Gr.FIr, No.155,
Fu Te Xi Yi Road,

Wai Gao Qiao Trade Zone
200131 Shanghai

Ph. +86 21 5866 7816
Ph. +86 21 5866 1555
gefransh@online.sh.cn

SIEI DRIVES TECHNOLOGY
No.1265, B1, Hong De Road,
Jia Ding District

201821 Shanghai

Ph. +86 21 69169898

Fax +86 21 69169333
info@gefransiei.com.cn
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