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Goodrive28 Series VFD Quick Start Guide

This guide briefly describes the external wiring, terminals,
keypads, quick running, common function parameter
settings, common faults and solutions, product dimensions,
and energy efficiency data of Goodrive28 (GD28 for short)

series variable-frequency dri

Visit www.invt.com for more
download. For details, see the full version of corresponding

product e-manual.
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ive (VFD).

information and source

e This guide only provides the basic installation and commissioning information.
Failure to comply with the safety instructions and installation and commissioning
instructions in the relevant documentation may result in accidents such as
equipment damage, personal injury, or even death.

® Only trained and qualified professionals are allowed to carry out related operations.

® Do not perform any operations including wiring, inspection, or component
replacement when power supply is applied. Before performing these operations,
ensure all the input power supplies have been disconnected, and wait for at least the
time designated on the VFD.

Scan the QR code to view
the full version of GD28

Minimum waiting time

VFD model

5 minutes

1PH 220V 0.2-4kW; 3PH 220V 0.2-15kW;
3PH 380V 0.4-22kW; 3PH 575V 0.4-22kW

1 External wiring

P
supply

2 Electrical wiring

— I it o
A T e 0TS
Ry
power 'y
supply = =18 T
i
i

Host controller software

Ground
ower

Braking resistor

INVT Workshop
— \]
Input filter | I I
i [RTbIE]

PC

ype-C cable

LED Lco
keypad

keypad

External
keypad

Output filter

Output reactor

\‘E’@m
L Ground

Figure 2-1 Typical VFD wiring
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3 Function

Table 3-1 VFD terminal description

Terminal
symbol

Function

Main circuit terminals

L1, L2, L3
(L1, 2)

3PH (or 1PH) AC input terminals, connected to the grid.

U,V w

3PH (or 1PH) AC output terminals, connected to the motor usually.

(*)
()
PB

(+) and (-) connect to the shared DC bus terminals.
PB and (+) connect to external braking resistor terminals.

D PE terminal. The PE terminals of each machine must be grounded reliably.

Control circuit terminals

+10V

+10V power supply provided locally.

Input range: 0-10V/0-20mA
Input resistance: 33kQ for voltage input or 250Q for current input

All Whether the input is current or voltage is selected through the toggle switch
Al1 (1/V), and the function code P05.76 also needs to be set accordingly.
Resolution: 1% accuracy across the full range

Input range: -10-10V/0-20mA

Input resistance: 33kQ for voltage input or 250Q for current input

Al2 Whether the input is current or voltage is selected through the toggle switch
Al1 (1/V), and the function code P05.76 also needs to be set accordingly.
Resolution: 1% accuracy across the full range

Output range: 0-10V/0-20mA
Whether the output is current or voltage is selected through the toggle

AOL - \switch AO1 (I/V).
Resolution: 1% accuracy across the full range
Egig Relay output. ROlA: NO; RO1B: NC; RO1C: common
ROLC Contact capacity: 3A/AC 250V, 1A/DC 30V
GND __ |+10V power supply reference ground and analog signal reference ground.
Switch capacity: 50mA/30V. Output frequency range: 0-50kHz
HDO1 (It can be used as a standard DO terminal with push-pull output. You can set
its function by setting P06.00.
485+  |RS485 differential signal communication port. Use shielded twisted pairs for
standard RS485 communication interfaces. You can determine whether to
485-  |connect the 120Q terminal matching resistor of RS485 communication
through the toggle switch 485(ON/OFF).
Type-C interface, which can be directly connected to a PC, using Modbus
RTU as the communication protocol. When the VFD is not connected to the
usB main power supply, it can be used to modify, save, import, and export
parameters; when the VFD is connected to the main power supply, it can be
used to control the VFD operation and monitor its running parameters.
User power supply provided by the VFD. Max. output current: 100mA
+24V  |It can be used as an external NPN mode power input for the DI terminal (the
switch must be turned to the NPN position).
CoM +24V digital reference ground, which can be used as an external PNP mode
input (the toggle switch must be set to the PNP position).
DI1-DI4 functions:
Effective input high level range: 10-30V
Effective input low level range: 0-5V
Max. input frequency: 1kHz
DI1-DI4 Programmable digital input terminals, the functions of which can be set
(PTC) through the related parameters )
Whether the NPN or PNP mode is used can be selected through the toggle
switch, and the external power wiring is supported.
PTC function: DI4 can be configured with PTC overtemperature protection,
which can be enabled through P05.04=57 and toggle switch setting.
Overtemperature resistance: 3.6kQ. Recovery resistance: 1.5kQ.
It supports the switchover between NPN and PNP. It can act as a high
HDIL frequency pulse input channel, in addition to a digital input channel.
Max. input frequency: 50kHz
Duty ratio: 30%-70%
STO1  |(Safe torque off (STO) inputs
STO redundant input, connected to the external NC contact. When the
contact opens, STO acts and the VFD stops output.
STO2  |Safety input signal wires use shielded wires whose length is within 25m.

The STO1 and STO2 terminals are short connected to +24V by default.
Remove the jumper from the terminals before using the STO function.

Communication expansion card terminals

22045 An external 24V connection can be used for communication commissioning.
Five bus types are supported: PROFINET, EtherCAT, EtherNet IP, Modbus TCP,
ECIN and EtherNet UDP . .
EtherCAT can be only used in the IN port, while other protocols do not
distinguish the direction.
Five bus types are supported: PROFINET, EtherCAT, EtherNet IP, Modbus TCP,
ECOUT and EtherNet UDP . .
EtherCAT can be only used in the OUT port, while other protocols do not
distinguish the direction.
4 Keypad

Digital display zone—

Potentiometer

Run
Forward or reverse run indicator—|

Operation control

FwoREy

Unit
indicator

Programming/
Multfunction—|
shortcut key

Run key—

I Upkey

Confirmation/

Shift key.

Stop/Reset key

Down key

Digital display on LED keypad .
oispiay| Means | Dispiay] Means [Dispiay| Means | Dispiay] Means 6 Common function parameter setup
i j s ; Z z 3 j The following briefly describes only some common function parameters and typical values.
g s | 9] 9] 8] a5 | o "O" indicates that the value of the parameter can be modified when the VFD is in stopped
clclala]e|e]ce]|rF or running state.
L L L I L L "©" indicates that the value of the parameter cannot be modified when the VFD is in
o njejo PP running state.
S sl S L L ! "@" indicates that the value of the parameter is detected and recorded, and cannot be
modified.
Indicator Status Meaning (The VFD automatically checks and constrains the modification of parameters, which helps
[l Steadyon The VFD is running. prevent incorrect modifications.)
RUN/TUNE Il ] Blinking The VFD is in parameter autotuning. Fucr:’csleon Name Description Default |Modify
[] steady off The VFD is stopped. P00.00 Speed control  |0: SVC mode 0 1: SVC mode 1 2 o
B swead The VFD l ) mode 2: Space voltage vector control mode
eady on e runs reversely. ~|0: Keypad
FWD/REV yp
/ [ ] Steady off The VFD runs forward. P00.01 Chaggs:n:;;udnsnlng 1:Terminal 0 O
| The VFD uses communication as the - 2: Communication
Steady on command running channel Communication |0: Modbus/Modbus TCP
- - P00.02 | mode of running |2: Ethernet 0 O
LOCAL/REMOT W] Blinking E"fn\i’rﬁgc”ﬁaei;:[m'"a' as the command commands . |3: EtherCAT/PROFINET/EtherNet [P
. Max. output
[] Steady off The VFD uses keypad as the command P00.03 ffé(qﬁ:n’;; Max(P00.04)-599.00Hz 50.00Hz | ©
. funning channel. P00.04 | Upperlimitof ‘loq4 45 boo 03 50.00Hz | ©
; ; . 4 .05-P00. .00Hz
UL L stthe:?;/u(l)tné:(;seplaymg The VFD is in fault state. rurljnlng flr_eqil:er;cy
FWD/REV — : — P00.05 runmgfr'e”;'u:ncy 0.00Hz-P00.04 0.00Hz | ©
LOCAL/REMOT W] Blinking at the same time [The VFD is in pre-alarm state. 0-P00.10 TAN
A unit indicator that is on indicates the unit currently displayed on the Setting channel of |2: A2 3:AI3
keypad. P00.06 Afrequency 5: High-speed pulse HDI1 0 O
i . command 7: Simple PLC program
! D D Hz Frequency unit 8: Multi-step speed running
Unit indicator B RPM Rotation speed unit 9: PID control
}ID A Current unit Setting channel of (10: Modbus communication
= P00.07 B frequency 12: Ethernet communication 1 O
o R % Percentage command 14: EtherCAT/PROFINET/ EtherNet IP
g
—— - communication
s | % Voltage unit -
- P00.10 | S frlfq”e” /"' |0.00Hz-P00.03 50.00Hz | O
Key Function €ypa Model
K Press it to enter or exit level-1 menus or delete a parameter. P00.11 ACC time 1 ode O
. Pl\/rlfj%tri?S:thlirc])%/ Press and hold it (at least 1s) to implement the function 0.0-3600.0s deﬁzggled
shortcut key gggnuel? by the ones place of P07.02, which is jogging by P00.12 DECtimel - S— depended O
- - - 3 : Run at the default direction.
lsjgtetsiiglto?z Eg:inr:g:us in cascading mode or confirm the P00.13 | Running direction (1: Run at the opposite direction. 0 O
Confirmation/ |Press it to select display parameters in the interface for the %Z Rg?)t;)lsrraet\i/g;se running:
Shifting key |VFD in stopped or running state. 1. Complete parameter rotary
Pre_ss and hold it (at _least 1s) or to select digits to change PO0LLS Motor parameter |autotuning 0 o
during parameter setting, : autotuning  [2: Complete parameter static
Up key Press it to increase data or move upward. autotuning . .
3: Partial parameter static autotuning
Down key  |Pressit to decrease data or move downward. P00.17 VFD type g 'I:Iéah\gji?;y 2 o
{ 0N } Run key Press it to run or perform autotuning under keypad ) 0: No operation i
Ry operation mode. Function 1: Restore default values (excluding
P07.04 specifies the validity of the key function. P00.18 parameter motor parameters) 0 ©)
Stop/Reset key |Press it to stop running or autotuning in running state. restoration  |2: Clear fault records
Press it to reset in fault alarm state. gi B‘?Ck t(e{pr?cd parameters
. . Running mode of Irect sta .
5 Quick running P01.00 e L: Start after DC braking 0 ©)
4: Start after speed tracking (software)
5.1 Check before power-on 0: Decelerate to stop
P P01.08 Stopmode |11 Cocy stop 0 (@)
® Ensure that all terminals have been securely connected. Starting frequency
PO1. 5 .00Hz-PO0O. .00H
A ® Ensure that the motor power matches the VFD power. 01.09 of braking for stop 0.00H2-P00.03 0.00Hz ©
DC braking current
. . PO1.11 0.0-100.0% 0.0% O
5.2 Operating upon first power-on . f?(r stop - i i
raking time for
After confirming the wiring and power are correct, close the air switch of the AC power at P01.12 stogp 0.00-50.00s 0.00s @)
the VFD input side to power on the VFD. Terminal-based
.- - o e running command |0: Invalid at power-on
[ lz~{ —_ (minin 14 PO1.18 protectionat  (1:Valid at power-on 0 o
~0.0.000./. e UL S power-on
LocaLReoT v Locaueewor v 0: Asynchronous motor (AM)
The quick startup flowchart is as follows: P02.00 | Typeofmotorl |1:Permanent magnetsynchronous 0 @]
motor
Power on after the wiring Set running command P02.01 Rated po}_Ner oFAM 0.1-3000.0kW d MOdSI d @
S cpende
b Sy Ty P02.02 A 0.01Hz-P00.03 50.00Hz | ©
(R oot (P0006) po2.03 | Rated spied of AM 1-60000rpm del\geozggled o
Asynchronous Synchronous Setspeed running
motor (AM) motor (SM) Rated voltage of Model
o I Po2.04 AM 1 0-1200v depended ©
et the motor [Set the motor parameters|
(Po201 P25 3¢ pr (p0215 puz.9) s per ‘ SVC0(P00.00-0) ‘ ‘ SVC1(P00.00=1) ‘ P agesy| P02.05 Rated Ac&r{ent of 0.08-600.00A del\ggggle d ©
Rated power of SM Model
PressQlﬂﬁs‘/Jrﬁ)ns to start ‘ pssﬁav%%r:i?:gg; Fs};:ﬁv;;%:g&;ﬂﬂggg‘ setvE Upéa;gx:ersiw P02.15 p 1 0.1-3000.0kW depended (@]
the potrrotateinan ‘ ‘ ! po2.16 |Ratedfrequencyofly o1 pog 03p; 50.00Hz | ©
twh;ﬂ th mdu;orwvesofgany Setslan/prcupné;ol N bSM lf 0
o phases,and power on agaih porameters umber of pole |, _
group P02.17 pairs of SM 1 1-128 2 @)
P00.15) . N
SR TS wpeor | [ SEPW Iy wperor Fmﬂ PP R—— u — — elaez le
ry plete aramete st aouning || ated current o odel
kg A P ; d P02.19 M1 0.08-600.00A depended (@)
Rty o po.23 | Counter-emfofSMig 1500 0 | O
P03.00 Speed-loop 0.0-200.0 20.0 @)
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Fug)c:;on Name Description Default |Modify Fuc':f;':" Name Description Default |Modify Fu‘;cgleon Name Description Default |Modify Ezgg Fault type Possible cause Solution
proportional gain 1 4: Jogging P23.18 Sent PZD7 5: Output current 0 O ® When sensorless vector point through P11.06.
P03.01 Speed-loop 0.000-10.000s 0.200s 0 5:VFDin fault . P23.19 Sent PZD8 6: Actual output torque 0 O control is used for ® Check the VFD output voltage and
. integral time 1 ) | ' P06.05 RO1 output 6: Frequency level detection FDT1 1 O P23.20 Sent PZD9 7: Actual output power 0 @) motor control, motor resistance to ensure
P03.03 Speed-loop 0.0-200.0 20.0 o T: Frequency level detection FDT2 P23.21 Sent PZD10 8: Rotational speed 0 o) parameter autotuningis | three-phase balance.
: proportional gain 2|~ ) 8: Frequency reached . 9: Linear speed not performed. ® Set the rated parameters
P03.04 Speed-loop 0.000-10.000 0.200 o 0x00-0x1F P23.22 Sent PZD11 10: Ramp reference frequency 0 ) ® When V/F controlis used | according to the motor
: integraltime2 |>°0 ~0P0YS SO Po6.09 | Outputterminal - Bit0-bit2: Reserved w0 | O 2323 |  sentpzpi2  |LL:iFaultcode 0 o for motor control, V/F | nameplate, and perform
0: P03.12 1:All . olarity selection |Bit3: HDO1 ) 27: VFD status word 2 curve setting is parameter autotuning through
p y g g 8
2: Al2 3:AI3 Bit4: RO1 0: PROFINET 1: EtherCAT abnormal. P00.15.
5: High-speed pulse HDI1 0: Running frequency ) 3: EtherNet IP 4: Modbus TCP ® There are strong ® Adjust the frequency and voltage
Torque setting  |8: Multi-step speed running P06.26 AO1 output 1: Set frequency 0 ) p24.00 | EXpansion card |5: EtherNet UDP 15 o external interference relationship set by the V/F curve,
P03.11 | method selection |10: Modbus/Modbus TCP 0 O ! P 2: Ramp reference frequency : protocol selection |6: PROFINET + EtherNet UDP sources (contactor and reduce the voltage
of motor 1 communication 3: Rotational speed 7: EtherCAT + EtherNet UDP switchover or improper corresponding to the frequency.
12: Ethernet communication 4: Output current 15: No communication expansion card grounding). ® To avoid strong interference, keep
14: EtherCAT/PROFINET/ EtherNet IP P06.28 HDOL1 high-speed |5: Output current 0 ) 0: No card ® Grid voltage too low. the motor cables away from
communication - pulse output  |6: Output voltage 36: All-in-one expansion e Hardware fault. contactors and ensure reliable
P03.32 Enabling torque |0: Disable 0 o 7: Output power card—PROFINET communication card grounding of the system.
' control of motor 1 |1: Enable P06.29 AO1 output lower -300.0%-P06.31 0.0% ) 41: All-in-one expansion ® Improve the power quality, or
Current-loop band i limit R . s card—EtherCAT communication card increase the VFD capacity.
Po3.54 width of motor 1 0-2000 400 O AO1 output 43: All-in-one expansion card—EtherNet ® Replace the VFD. ]
Torque boost of P06.30 | correspondingto [0.00-10.00V 0.00v O IP communication card ® Increase the ACC time or enable
P04.01 motor 1 0.0-10.0% 0.0% O lower limit Expansion card 44: All-in-one expansion card—Modbus overvoltage stall protection.
V/Fsli AO1 output upper P29.00 TCP communication card 0 [ ® Improve the power quality to
P04.09 compensatign gain|0.0-200.0% 100.0% O P06.31 limit P06.29-300.0% 100.0% O type 45: All-in-one expansion card—Ethernet comply with the VFD input
of motor 1 AO1 output communication card ® ACC time too short. voltage specifications (refer to
Low-frequency P06.32 | correspondingto [0.00-10.00V 10.00V O 46: All-in-one expansion ® Grid voltage too high. product specifications).
P04.10 | oscillation control |0-100 10 O upper limit card—PROFINET + EtherNet ® Start during motor ® Start after the motor stops, or
factor of motor 1 AO1 output filter communication card rotating. select speed tracking start
High-frequency P06.21 tinae 0.000s-10.000s 0.000s o 47 All-in-one expansion g7 | Overvoltage |eTheloadhasa through P01.00.
P04.11 | oscillation control |0-100 10 @) HDO1 output lower card—EtherCAT + EtherNet during ACC significant energy @ Install a braking unit and energy
factor of motor 1 P06.41 “mpit -300.0%-P06.43 0.0% O communication card feedback. ) feedback unit, or remove external
- 0: HDI1 is high-speed pulse input HDO1 output . ® Improper setting of factors that cause the load to
P05.00 | HDlinputtype |;ihiniie digital input 0 @) P06.42 | corresponding to |0.00-50.00kHz 0.00kHz | O 7 Common faults and solutions overvoltage stall generate power.
0: No functi lower limit Fault protection. ® Enable overvoltage stall
i - Notunction au i f rotection through P11.03, and
P05.01 | Function of DI1 1+ Run forward 1 @) P06.43 HuDOle?lLiJ;Ei?t P06.41-300.0% 100.0% o code Fault type Possible cause Solution ﬁ)wer the overvo%tage g
%5 %Lin reversely ol Hngl output . ltr;1crea?te the ACC timtelz OftredPCte protection voltage value of
. : Three-wire running contro ! . e software current limit poin P11.04.
P05.02 | FunctionofDI2 | Jog forward 4 ©) P06.44 corai)sg);r}idrm% to {0.00-50.00kHz 50.00kHz| O through P11.06; f the process o Increase the DEC time; if the
5: Jog reversely PO7.00 User password _|0-65535 0 o requires rapid ACC, increase the process requires rapid DEC,
P05.03 | Function of DI3 g: g::es;tft:usﬁ:p 7 ©) P07.27 | Present fault type |- - o ® ACC time too short. N mi?e;izatﬂtey\'/FD capacity to braking units, energy feedback
8: Pause running P07.28 | Lastfaulttype |- - o ® Load too large or ensure that the mot%r dges ot units C?tl_" ?le a%del?g orfthe ’
} 9: External faultinput P07.29 | 2nd-last fault type |- - [] sudden change of load. experience stalling, and that the L magnetic flux braking runction
P05.04 | FunctionofDI4 |- . 0 O P07.30 | 3rd-last fault type |- . ° o Start during motor ( g an ® Deceleration time too can be used. )
10: Increase frequency setting (UP) P07 31 Tt last ault typ 4 rotating load equipment functions short. ® Improve the power quality to
. i . -last fau e |- - . : h ) ) - -
ll: Decrease frequency setting (DOWN) bo737 T Sth st fouit type : - ° o 3PH output current without any exception. ® Grid voltage too high. comply with the VFD input
. 57: Motor overtemperature fault input B yp ! e Start after the motor stops, or o The load has a voltage specifications (refer to
P05.11 | Function of HDIL i rted only by DI4) 0 o Auto fault reset imbalance. select speed tracking start Overvoltage ne o 8€ speciiicati
PP y by P08.28 count 0-10 0 O @ When sensorless vector throu hpP01 00 g E8 during DEC significant energy product specifications).
P05.42 | Alllowerlimit [0.00V-P05.44 0.00V @) Auto fault reset control is used for ch kg he VED o | d feedback. o Install a braking unit and energy
Corresponding P08.29 interval 0.1-3600.0s 1.0s O motor control, i mc?tcortreiistanggigl:atn\;%rt:ge an ° Impropler settmﬁ of ]teedbacla unit, or rer:miveéaxternal
i - 0p— 0 0 - ingi overvoltage sta actors that cause the load to
P05.43 settlngl%fqi/tl lower |-300.0%-300.0% 0.0% O gettmgl rangs: OxOO—éJle £ Overcurrent ﬁz;apn;reftoerrrsgéotunmg S| three-phase balance. protectior% generate power,
P05.44 All upper limit  |P05.42-10.00V 10.00V O O:n,\?grp:nzcﬁﬁogz mode during ACC ® When V/F control is used ° 2‘22;?;?53 Fhagm)etf)errs ® Enatbletpve;\r/]oltagﬁ sptlalllo3 d
Corrgspondlng Cooling-fan 1: Permanent running after power-on for motorponﬁrol, V/F nameplate, and perform {)ro ecﬂ;on rou%t t ll’ o
P05.45 setting qf A.Il -300.0%-300.0% 100.0% O P08.41 runningmode |2: Run mode 2 0x10 © curve setting is parameter ’autotuning through or\cl)vferctigno\\/lglrt\;o eavgaeluseaof
upper limit_ Tens place: Speed regulation mode . _la_lrt])normal.t P00.15. 211.04' &
P05.47 | A2 lowerlimit |-10.00V-P05.49 -1000v | O 0: Disable speed regulation ex'ferfnaaﬁ:terz?fg%ence o Adjust the frequency and voltage o Improve the power quality to
Corresponding 1: Speed regulation mode 1 relationship set by the V/F curve, combly with the VED input
P05.48 |setting of Al2 lower|-300.0%-300.0% -100.0% | O ; - Z sources (contactor ply theV p
limit Sotting range: 0x000-0x0LL switchover or improper | 2nd reduce the voltage voltage specifications (refer to
; Ones place: . corresponding to the frequency. @ Grid voltage too high. roduct specifications).
P05.49 Alé A vg!ue 1 |P05.47-P05.51(V) 0.00v O 0: Disable software input phase loss . é:?ducglltggg)e' t00 low ® To avoid strong interference, keep @ The load hgas a g . I%stall a bfaking unit ar)‘ld energy
P05.50 Soertrteiﬁg%r; A|Ir;g -300.0%-300.0% 0.0% 0 Protection against Eroggt"?g' software input phase loss o Hardware fault. the motor cables away from Overvoltage significant energy feedback unit, or remove external
middle value 1 P11.00 hase lo%s “otection put p 0x011 O contacdt'ors apiensure reliable E9 |duringconstant | feedback. factors that cause the load to
P05.51 | Al2 middle value 2 |P05.49-P05.53(V) 0.00V @) P P : grounding of the system. speed running | ® Improper setting of generate power.
: : . - - Tens place: ) @ Improve the power quality, or overvoltage stall ® Enable overvoltage stall
Corresponding 0: Disable output phase loss protection. increase the VFD capacity. i i
P05.52- setting of Al2 |-300.0%-300.0% 0.0% O 1: Enable output phase loss protection. ® Replace the VFD protection. lprotectt;]on throu%th Pll.to‘?l’ and
middle value 2 Hundreds place: Reserved ® Increase the DEC time, or reduce ;—gferctigno\\lls&\;%eavgaeljeaof
P05.56 | AI3 lowerlimit |0.00V-P05.58 0.00v O Local 1-247 the software current limit point P11.04.
Corresponding P14.00 | communication |# Note: The communication address 1 O through P11.06; if the process o Grid voltage too low
1 - 0/y— 0, 0/ . . . .
P05.57 |setting of AI3 lower|-300.0%-300.0% 0.0% ©) address of a slave cannot b<.e to 0. © DEC time t00 short. requires rapid DEC, increase the ® Abnormal bus voltage |4 -
limit 0: 1200 bps 1: 2400 bps Sof lirni VFD capacity. display. Increase grid input voltage.
P05.58 | AlI3 upperlimit |P05.56-10.00V 10.00v | O p14.01 | Communication |2:4800 bps 3:9600 bps 4 o ® Zimlas]ﬁt?rlwmson; h'mt @ Reduce the software current limit DC bus © Abnormal precharge ® Contact us.
Correspondin : : . E10 . ® Contact us.
p g baud rate 4:19200 bps 5: 38400 bps . and 00 large or & point through P11.06. undervoltage contactor closing Checkfor ab l
P05.59 tti fAI3  |-300.0%-300.0% 100.0% : : i f y ® Check for abnormal input power
Sﬁp;)negr ?imit ’ ’ ’ © g I?IZ)GBP?elziS(N 8 I) flolrslg'lqg ops sudden change of load. * lenncsrﬁ?get}ffgft\fllzr’nfgg)arcclj%’etsonot ° Runang under heavy and loose input cables? P
o : g ® 3PH output current : ! load in the event of
HDI1 lower limit 1: Even check (E, 8, 1) for RTU ) experience stalling, and that the
P05.66 | MO o ey |0-000KHz-PO5.68 0.000kHz| O 2: 0dd check (0, 8, 1) for RTU imbalance. load equipment fonetions Input plftlase .l°i5~ l | .
H P14.02 Data bit check . 22 1 O ® When sensorless vector < k ® Grid voltage is too low. | Increase grid input voltage.
Cotl't(espofnglgr:g i: ’E'O Cheth (i\"g’ 2)2fofr RTRL_f_ controlis used for without any exception. ® Motor rated currentis | ® Reset the motor rated current in
P05.67 sel mgrol'm't -300.0%-300.0% 0.0% O e O\éedn ch eck E)’g,z)forRTLLJJ motor control, ® Check the VFD output voltage and E11 | Motoroverload | setincorrectly. the motor parameter group.
ower limi : check (0, 8,2) for vercurren rameter ningis| Mmotorresistance to ensure ® Motor stall or load @ Check the load and adjust torque
f - : Overcurrent parameter autotuning is
requency P23.02 Received PzZD2 |0: Invalid 0 @) E5 during DEC not performed. three-phase balance. jumps violently. boost.
pos.6g | HPILupperlimit |oo5 cq 5o oookHz 50.000 | P23.03 | ReceivedpzD3 |L: Setfrequency 0 O o When V/F control is used | ® S€t the rated parameters © ACC is too fast.
Conotponding e P23.04 | Recelved PZD4_ |3 pib fecdack o | © for motor control /F | 200 10 e IOOT ® The motoris restarted @ Increase ACC time.
" . - : - curve setting is ’ . E12 | VFD overload dqr|ng rotating. e Avoid restart gfter stop.
P05.69 Se:tln%?lfinlili)tll -300.0%-300.0% 100.0% e P23.05 Received PZD5 g: -fl:\(/)\lrl()wgtziit(t)l:% er-limit frequenc 0 O abnormal. ggga;n;ter autotuning through o Grid \{oltage istoo low. |e Increase grid input voltage.
fEeF;uency P23.06 | Received PZD6 sétting pp q y 0 @) o There are strong . AdjljSt the frequency and voltage (] \I;gaDd is too heavy. ’ ® Select a VFD with larger power.
- i [ ower is too small.
Bit0: AlL input signal type selection P23.07 | Received PZD7 |6: REV rotation upper-limit frequency 0 O exterrnal mtﬁrferer;ce relationship set by the V/F curve, . PhasF:e loss or significant
0: Voltage P23.08 | Received PZD8 |setting 0 O zﬁv‘ftfﬁz\fg‘ﬁoﬁf? roper | @nd reduce the voltage ) fluctuations in ﬁwput L1, |® Check for abnormal input power
po5.76 |Alinput signal type|1: Current 0X0-0xF | © P23.09 | Received PzD9 | Electromotive torque upper limit 0 o) rounding) prop corresponding to the frequency. g13 | NPt side phase | |- orL3 "1 and loose input cables
: selection Bitl: AI2 input signal type selection P23.10 Received PZD10 8: Braking torque upper limit 0 5 . Eardwaregféult ® To avoid strong interference, keep loss . Inp;ut—sid.e screws are e Set P11.00 to screen out the fault
0: Voltage - eceive 9: Virtual input terminal command ’ the motor cables away from l ’ ’
1: Currr]ent — P23.11 | Received PZD11 i(i xi/rFtual output ter:ninal command 0 @) contafjtprs anhensure reliable ° C;)L?tspeL;t Cables are
0: High-speed pulse output . : separation voltage setting grounding of the system. Kk h
P06.00 | HDO1 output type |;: Digital output 0 O P23.12 | Received PZD12 |15. 701 setting 1 0 O o Replace the VFD. Eg?mne(erltzl;jstoogrt]e o Check for loose or broken output
0: Invalid P23.13 Sent PZD2 0: Invalid 0 O ® Load too large or ® Increase the VFD capacity to o d ground. cables.
1: Running P23.14 Sent PZD3 1: Running frequency 0 ©) Overcurrent sudden change of load. | ensure that the motor does not El4 utputside g Gy phase loss (orthe |® Check for sharp load fluctuation
P06.04 HDOLoutput 5 Running forward 0 © P23.15 Sent PZD4 2: Set frequency 0 O E6 | during constant |® Software current L:mlht experience stalll?g, and that the phase loss three phases of load are | and motor 3PH resistance
3: Running reversely P23.16 Sent PZD5 3: Bus voltage 0 9) speed running point setting too high. load equipment functions seriously asymmetrical).| imbalance.
e Nter T oupi pase
. loss detection time

8-
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Eggg Fault type Possible cause Solution
requires at least 2.5s. After
phase loss, instability may
occur, potentially leading
to overcurrent,
overvoltage, overload, or
speed deviation fault
being reported first.
® gz‘iﬁ;gezl(mked or fan ® Ventilate the air duct or replace
; y . the fan.
El6 Inveor\t/‘e;r?;ca)gule ° ﬁcl;noblfglf temperatureis | g Keep good ventilation to lower
° Long-tim.e overload ambient temperature.
running ® Select a VFD with larger power.
® Dl terminal external ® Check whether external device
E17 | Externalfault fault input signal acted. | inputis normal.
® Incorrect baud rate
® Communication line ® Seta proper baud rate.
fault ° Che_ck the communication port
E18 ModbuTséI\;odbus ° Icnocr%rr:]elfrt\ication . ‘SNeItntnhge; communication address
ComrT};Slltcatlon . gggﬁjﬁication suffers |® \?glzr:f;l?écommended to use
from stron shielded cables to improve
interferenc% anti-interference.
E19 Current ® Abnormal motor cable |® Remove motor cables to check.
detection fault or motor insulation. ® Contactus.
® Motor capacity does not
match with the VFD
capacity. This fault may |e Change the VFD model, or adopt
occur if the capacity V/F mode for control
difference exceeds five |® Check motor wiring, motor type,
power classes. and parameter settings.
Motor ® Incorrect motor ® Empty the motor load and
E20 autotuning fault parameter setting. re-perform autotuning.

& ® The parameters gained |® Check whether the upper limit
from autotuning deviate| frequency is larger than 2/3 of the
sharply from the rated frequency.
standard parameters. | ® Decrease the pulse current setting

® Autotuning timeout. properly.
® Pulse current setting is
too large.
® Errorin reading or
E21 EEPROM writing control ® Press STOP/RST to reset.
operation fault parameters ® Replace the control board.
® EEPROM damaged.
® PID feedback offline. . .
PID feedback ® Check PID feedback signal wires.
B22 offline. ® IziliEafpe)Sg:fka source ® Check PID feedback source.
Braking unit * ?)rr;mg (;ir;gl(g;?‘r?;tgg.r ® Check the braking unit, and
E23 h > replace with new braking pipe
fault ® External braking resistor | | the braki ot
with small resistance. ncrease the braking resistance.
L ® Actual VFD running time
E24 Rurenz:gﬁetcljme longer than internally | ® Contact us.
set running time.
. ® The VFD reports
E25 Electronic overload pre-alarm o Check whether the overload
overload according to the setting. pre-alarm point is set properly.
® Keypad cable connected
improperly or ® Check the keypad cable and
disconnected. re-plug to determine whether a
parameter | ® Keypad cable too long, fault occurs.
E27 upload error causing strong ® Check the surroundings to rule
p interference. out interference source
® Keypad or mainboard | @ Replace the hardware and seek
communication circuit maintenance services.
error
® Check the surroundings to rule
® Ifriyegd:ﬁblsrconnected out interference source
disréonr;ec)t/ed ® Replace the hardware and seek
Parameter ® Keypad cable too long, maintenance services.
E28 download error causing stron ® Check whether the version of the
interfe?ence & control board software of keypad
’ backup parameter copy is the
° Igfz)ﬁad data storage same as the version of the control
board software of the VFD.
® No data transmission
Ethernet between the ® Check whether the
E30 | communication | communication card communication card wiring is
fault and the host controller loose or disconnected.
(or PLC).
. |® Check whether the motor is short
® The output of the VFD is i
To-ground short circuited to the ;;:’rciﬁlgteigr:gf:]zlground and
=2 sho;ta—lt]‘[{cunt (] (%L?nl'lenndt.detection circuit |® Check whether the motor wiring
is normal.
fault. ® Replace the main control board.
® Check for overload, increase
speed deviation detection time,
o or prolong ACC/DEC time.
E34 Speed deviation |® Load too heavy or ® Check motor parameter settings
fault stalled. and re-perform motor parameter
autotuning.
® Check speed loop control
parameter settings.
® Load exception. ® Check for overload or stalling.
® Incorrect SM parameter |® Check motor parameter and
T settings. counter EMF settings.
E35 Mal a?;ﬂlsttment ® Autotuned motor ® Re-perform motor parameter
parameters are autotuning.
inaccurate. ® Increase the maladjustment
® The VFD is not detection time.

Fault . : Outline dimensions Mounting hole . . . .
Fault type Possible cause Solution "
code P _ _ _ Product model | Frame (mm) distance (mm) cl;{lountlng fols Appendix A Energy efficiency data
connected to the motor. |® Adjust flux weakening coefficient W1 H1 D1 W2 pp |diameter (mm) Table A-1 Power loss and IE class
° l;luxlz/zggl;inmg and current loop parameters. GD28-0R7G-5 50 190 155 36 180 75 Relative loss (%) Standby]
S ThevFD reports GD28-1R1G-52 70 | 190 | 155 | 36 | 180 @5 Product model |75:25) [(0350)[(03100)[(50;25)] (50;50) [(50;100)] (90;50) [(90;100)]toss (w) ' <25
E36 | Underload fault | underload pre-alarm | ® Check the load and overload GD28-1R5G-S2 70 190 155 36 180 @5 GD28-0R2G-S2 [2.45[2.78| 2.98 | 2.8 | 3.01 | 3.26 | 3.08 | 3.29 7 IE2
according to the setting pre-alarm threshold. GD28-2R2G-S2 70 190 155 36 180 75 GD28-0R4G-S2 | 1.96 [2.24]| 2.54 [2.05 [ 2.4 | 2.65 | 2.52 | 2.81 7 1IE2
o Safe torquie off function GD28-1R1G-2 70 90 | 155 % 180 a5 GD28-0R7G-52 | 1.48 [1.68] 1.84 | 1.54 | 1.84 | 2.54 | 1.93 | 271 | 7 | IE2
E40 | Safetorqueoff | isenabled by external |- GD28-1R5G-2 70 | 190 | 155 | 36 | 180 5 GD28-1R1G-52 11.39 |1.6112.21 | 1.68 | 19 | 255 | 203 | 271 | 7 | IE2
f GD28-1R5G-S2 | 1.41 (144191 | 169 | 191 | 2.35 1.92 | 2.59 7 1E2
orces. GD28-2R2G-2 70 190 155 36 180 25
Saf — - — GD28-2R2G-S2 | 1.2 [1.42|2.02 | 138 ]| 1.68 | 241 1.75 | 2.95 7 1E2
afety circuit iring of - ® Check whether terminal wiring of GD28-1R5G-4 B 70 190 155 36 180 a5 - -
E4l i £STO ® The wiring of STO is STO d fi h GD28-004G-S2 [1.33|1.65]| 234 | 147 | 1.84 | 2.74 | 2.04 | 3.09 11 1E2
exception @ improper > proper and Hirm enough. GD28-2R2G-4 70 | 190 [ 155 [ 36 | 180 ] GD28-0R2G-2 | 2.39 [2.69] 297 | 2.66 | 2.95 | 3.2 | 3.02 | 324 | 7 | IE2
channel 1 prop ® Check whether the external
® Fault occurred to switch of STO can work properl GD28-003G-4 70 190 155 36 180 @5 GD28-0R4G-2 | 1.95[2.19| 2.5 | 2.13| 238 | 2.74 | 245 | 2.81 7 1E2
Safety circuit | external switch of STO. | SMIICh O 510 can work properly GD23-004G-4 70 | 190 | 155 | 36 | 180 25 GD28-0R7G-2 [ 148 [167] 226 | 159 | 1.84 | 25 | 19 [ 262 | 7 [ IE2
E42 |exception of STO |® Channel safety circuit /N(fte' Re-power on is reauired to GD28-1R5G5 70 190 | 155 36 180 a5 GD28-1R1G-2 | 1.28 |1.52| 2.08 | 1.56 | 1.77 | 2.23 | 1.84 | 242 | 7 | IE2
channel 2 hardware fault. Clenr tho faone q CDI8-9RIGS 7o 1 190 1 155 | 36 | 180 75 GD28-1R5G-2 | 1.36 [1.44] 1.77 | 1.68 | 1.73 | 1.94 | 1.87 | 2.34 | 7 | IE2
Excention to - GD28-004G5 70 190 155 36 180 25 GD28-2R2G-2 | 1.31 (137|172 | 16 1.73 1.95 1.82 2.2 7 1E2
botFl)'l sTO  Hardware fault occurred - - - — - GD28-004G-2 [1.45[1.63| 193|151 ] 1.72 2.1 1.9 2.26 11 1E2
E43 | channelland | toSTO circuit @ Replace the drive board. Figure 8-2 Dimensions and hole positions for VFDs in frame C GD28-5R5G-2 | 0.79 [1.32] 1.99 [ 0.87 | 1.34 | 2.22 | 141 | 239 | 11 | IE2
channel 2 . - GD28-7R5G-2 | 0.62 | 0.9 | 1.76 | 0.8 | 1.15 | 2.04 | 1.46 | 2.28 | 14 | IE2
STO safety code 2 @ = GD28-011G-2 [ 0.54 |0.78| 1.87 [ 0.77 | 1.18 | 2.09 123 | 2.48 14 1E2
E44 FLASH CRC  |® Drive board fault. ® Replace the drive board. 7@.}7;;; 1 gg%ggéigi g?% ggg ggg 12'026 %2471 %g? 22564 %gi 196 :E%
checkfoult | GD28-0R7G4 | 141 [1.64| 2.11 | 167 | 1.86 | 2.20 | 1.92 | 243 | o | IE2
PROFINET b°t ata rtinsm'ss"’" o Check whether th 0 GD28-1R1G-4 | 1.45 |1.61] 1.83 | 1.64 | 1.94 | 2.16 | 2.03 | 229 | 9 IE2
NEL etween the eckwhetherthe = GD28-1R5G-4 | 1.25 [1.34] 1.52 | 1.41 | 1.63 | 2.01 | 1.62 | 2.156 | 9 IE2
E57 | communication communication card communication card wiring is J GD282R2G4 1271129 1611156 | 1.77 | 212 | 161 | 2.23 9 E2
timeout and the host controller loose or disconnected. A7 GD28-003G4 | 11911271 155 | 148 | 1.65 | 201 | 159 | 211 3 E2
(or PLC). : : i B GD28-004G4 | L.11|1.21] 1.46 | 1.34 | 1.62 | 1.83 | 154 [ 235 | 9 |12
® Equipment or ambient |® Lower the equipment or ambient GD285R5G4 | 122 1371 156 | 1.46 | L.77 | 2.2 | 1.77 | 2.26 11 B2
Motor . f\?/rxgedratt”rf td°° high. . ;emlpe’attﬁret' " 000000 GD28-7R5G-4 | 0.76 |0.96| 1.54 | 0.98 | 1.17 | 1.91 | 122 | 2.04 | 11 | IE2
E59 |overtemperature| ® /- CE RS te. | e recioy - re e = GD28-011G-4_[0.79[0.89] 1.79 [0.78 | 09 | 1.77 | 0.93 | 1.8 | 20 | IE2
fault emperature inaccurate. ) | measufing resistor. GD28-015G-4 | 0.7 [1.01] 1.98 | 0.74 | 1.02 | 1.87 | 1.17 | 223 | 20 | IE2
eDi4inputmotor e Check the external temperature - GD28-018G-4 | 0.53 [0.76] 1.23 [ 0.56 | 0.86 | 1.73 | 0.86 [ 2.01 | 20 | IE2
?;ert?mgerat”re signal. gleasl:‘“ﬂg tr‘]?”“'r:‘al signal. Table 8-2 Dimensions and hole positions for VFDs in frame C GD28-022G4 |0.63|0.71] 1.38 | 0.6 | 0.9 | 1.73 | 1.02 | 1.95 | 20 | IE2
¢ Thereis data . ® Check whether the expansion Outline dimensions | Mounting hole Mounting GD28-0R4G-5 | 1.20 [1.48| 1.76 | 1.48 | 1.72 | 2.13 | 2.05 | 251 | 12 | IE2
Communication | transmissionin card in the slot is supported. d del di hole di GD28-0R7G-5 | 1.26 [1.41] 1.74 [ 1.42 | 1.67 | 2.07 | 2.01 | 2.44 | 12 | IE2
nunicatl communication card | ® Stabilize the expansion card Product model | Frame (mm) istance (mm) ole diameter CD28-1REGS 12011351166 1130 [ 163 199 1 192 [ 224 | 13 | 1e2
B60 | card identifying | i face, butthe card | interface aft ff, and Wi | HL [ D1 | w2 | W3 | H2 (mm) aiLs Lo bbb : ‘ ‘
failure Intertace, but the car intertace atter power-ofl, ana GD28-2R2G-5 | 1.17[1.32] 1.62 [ 1.34 | 1.59 | 1.95 | 1.85 | 224 | 13 | IE2
type canriot be check whether the fault persists GD28-004G-52 90 | 235 [ 155 [ 70 | 72 [ 220 26 GD28-004G5 | 1.14 [1.29] 157 | 1.28 | 1.55 | 1.91 | 1.83 | 217 | 13 | IE2
identitied. at next power-on. -004G- GD28-5R5G-5 | 1.11 [1.27| 151 [ 1.0 | 148 | 1.87 | 1.78 | 2.07 | 15 | IE2
Communication No d ... |®Check whether the insertion port GD28-004G-2 90 235 155 70 72 220 b6 GD28-7R5G5 | 1.06 [1.24| 1.48 [ 117 | 1.47 | 1.85 | L.73 | 2.02 15 E2
card ¢ No data transmissionin | = o .24 5|0t is damaged. If yes GD28-5R5G-2 9 | 235 | 155 | 170 72 | 220 26 - - - - - - - -
E63 a the communication Is damaged. ITyes, GD28-011G-5 | 0.88 [1.18] 1.40 | 1.03 | 1.44 | 1.82 | 1.69 | 1.97 | 32 | IE2
communlcatlon card interface replace the insertion portor card GD28-5R5G-4 C 90 235 155 70 72 220 76 GD28-015G-5 | 0.73|0.97| 1.34 | 0.89 | 1.31 1.72 1.52 1.04 32 1E2
timeout fault L | slotafter power-off. GD28-7TR5G-4 90 [ 235 [ 155 | 70 [ 72 [ 220 26 GD28-018G-5_| 0.70 |0.88 | 1.24 | 0.85 | 1.25 | 1.68 | 1.50 | 1.85 | 36 | IE2
o data transmission 5R5G- GD28-022G-5 | 0.68 [0.85] 1.25 | 0.79 | 1.21 | 1.56 | 1.36 | 1.77 | 36 | IE2
EtherCAT between the |® Check whether the GD28-5R5G-5 90 235 155 70 2 220 06
E66 | communication | communication  card| communication card wiring is GD28-7TR5G-5 90 235 | 155 70 72 220 26 Table A-2 Rated specifications (in heavy/light load)
timeout and the host controller| loose or disconnected. Figure 8-3 Dimensions and hole positions for VFDs in frame D Heavy load Light load [
AlL . /(\cl)lr ﬁwﬁi too low P Appare Max. |appar Max. | Rated | Rated
- Motor |Outputworki Motor (Outputjworki
B92 | disconnection | AlL wiring disconnected. |® COnnecta sV or 10mA power . Product model | nt | MoLCr |Outputworking “CET) Motor |outputworking 25 | CEmn
- source to check whether the power|P urrent temper) o ver| P e q 8
Al2 ® Al2 input too low. : : 4O (kw) | (A) | ature (kW) | (A) | ature | cy(Hz) (v)
E93 . . . ; input is normal. pl— (kVA) (kVA)
disconnection |® A2 wiring disconnected. | o Check the wiring or replace the (°c) (°c)
Foa Al3 e Al3input too low. ablo gorrep GD28-0R2G-52| 0.7 | 02 | 15 | 50°C |0.94] 0.4 | 2 | 40°C
disconnection |® AI3 wiring disconnected. ) GD28-0R4G-S2| 1.15 | 0.4 | 2.5 | 50°C |1.52 ] 0.75 | 3.3 | 40°C | 50Hzor
® No data transmission d 4 B| GD28-0R7G-S2| 1.88 | 0.75 | 4.2 | 50°C [2.26 | 1.1 | 5.1 | 40°C | 60Hz, AC 1PH
EtherNet IP between the ® Check whether the a7 GD28-1R1G-52| 2.28 | 1.1 | 6.5 | 50°C |2.85| 15 | 7.5 | 40°C |Allowed |, ©" o/
E95 | communication communication card communication card wiring is GD28-1R5G-S2| 335 | 1.5 7.5 | 50°C [4.37] 2.2 | 9.8 [ 40°C | range:
timeout fault and the host controller loose or disconnected. ST GD28-2R2G-S2| 4.35 | 2.2 | 10 | 50°C [5.44| 4 | 12.5 ]| 40°C |47-63Hz
(or PLC). 8 ; GD28-004G-S2| 6 4 16 | 50°C - - - 40°C
96 No upgrade |® Upgrade bootloader o Contact us GD28-0R2G-2 | 0.69 | 0.2 | 1.5 | 50°C [0.91| 0.4 2 | 40°C
bootloader missing. . ! GD28-0R4G-2 | 1.16 | 0.4 | 2.5 | 50°C [1.51] 0.75 [ 3.3 | 40°C
Dual CPU Table 8-3 Dimensions and hole positions for VFDs in frame D GD28-0R7G-2 | 1.91 [ 0.75 | 4.2 | 50°C |2.29| 1.1 | 5.1 [ 40°C
E587 | communication Outline dimensions | Mounting hole |Mounting hole GD28-1R1G-2 | 3.06 | 1.1 | 6.5 | 50°C 13.53] 1.5 | 7.5 | 40°C | 50Hzor
fault 1 eDualCPU o Contact us medmnedd | Fame (mm) distance (mm) | diameter GD28-IR5G2 [ 3.54 | 15 | 7.5 | 50°C [4.63] 2.2 | 9.8 [40°C | 60Hz, | , o
Dual CPU communication fault. . W1 | H1 D1 W2 H2 (mm) GD28-2R2G-2 | 4.71 | 2.2 | 10 | 50°C [5.88| 4 | 12.5 | 40°C |Allowed |, = o
E588 | communication GD28-7R5G-2 130 | 250 | 185 100 237 76 GD28-004G-2 | 6.1 4 16 [ 50°C [ 8 5.5 21 | 40°C | range:
fault 2 GD28-5R5G-2 | 8.24 | 5.5 20 [50°C [ 99 | 7.5 26 | 40°C |47-63Hz
] B GD28-011G-2 130 | 250 | 185 | 100 | 237 26 GD28-7R5G-2 [14.69] 7.5 | 30 | 50°C [215]| 11 | 39 | 40°C
8 Product dimensions GD28-011G-4 D 130 | 250 185 100 237 26 GD28-011G-2 [19.95| 11 42 | 50°C N N N 20°C
GD28-015G-4 130 250 185 100 237 26 GD28-015G-2 | 21 15 55 | 50°C [26.7| 22 64 | 40°C
Figure 8-1 Dimensions and hole positions for VFDs in frames A and B GD28-011G-5 130 | 250 | 185 100 237 @6 GD28-0R4G-4 | 1.26 | 0.4 1.5 [ 50°C [1.66 | 0.75 2 40°C
” GD28-0156-5 T T CDBSIRIGA T oA [ T |5 T S0C {294 | 15 | 37 140
fl Figure 8-4 Dlmen5|owrl1$ and hole positions for VFDs in frame E GD28-1R5G4 | 356 T 15 T 42 T 50°C T4661 22 1 55 T 40°C
w o1 GD28-2R2G-4 | 4.53 | 2.2 5.5 | 50°C | 5.76 3 7 40°C | 50Hzor
| 1 GD28-003G-4 [ 617 | 3 [ 7.5 [ 50°C [7.82] 4 [ 95 [40°C | 60Hz, | oo,
D\ — GD28-004G-4 | 7.67 4 9.5 | 50°C |9.28 | 5.5 | 11.5 | 40°C [Allowed 380-480V
GD28-5R5G-4 | 9.21 | 5.5 14 | 50°C |11.84] 7.5 18 | 40°C | range:
o GD28-7R5G-4 [12.96| 7.5 | 18.5 | 50°C [13.49]| 11 21 | 40°C |47-63Hz
4 GD28-011G-4 |19.97| 11 25 [ 50°C [25.56] 15 32 [ 40°C
N GD28-015G-4 |29.15| 15 32 50°C |34.6[ 18.5 | 38 | 40°C
= o GD28-018G-4 | 25.2 | 185 | 38 50°C [29.6 | 22 45 | 40°C
GD28-022G-4 | 25 22 45 | 50°C [38.17] 30 58 [ 40°C
= GD28-0R4G-5 [ 1.79 | 0.4 1.7 [ 50°C [2.19]0.75 [ 2.1 | 40°C
GD28-0R7G-5 [ 2.42 | 0.75 | 2.3 | 50°C [2.85]| 1.5 2.7 | 40°C
Table 8-1 Dimensions and hole positions for VFDs in frames A and B ° } GD28-1R5G-5 | 345 | 1.5 3 [50°C [4.16] 2.2 | 4.2 | 40°C
Outline dimensions Mounting hole . . —1 GD28-2R2G-5 | 5.79 2.2 4.2 50°C | 6.87 4 5.5 40°C | 50Hz or
Eredaed | G - distance (mm) | Mountinghole b = GD28-004G-5 [ 7.98 | 4 | 6.5 [ 50°C [931] 55 [ 9 | 40°C | 6eoHg,
Wi m D1 W2 H2 diameter (mm) Table 8-4 Dimensions and hole positions for VFDs in frame E GD28-5R5G5 |1L.76| 5.5 9 | 50°C |12.24] 7.5 | 12 | 40°C | Allowed 5/2*5 36%';\/
GD28-0R2G-52 50 190 155 36 180 o5 Outline dimensions Mounting hole | Mounting hole GD28-7R5G-5 [14.43| 7.5 | 12 | 50°C [16.98] 11 17 | 40°C | range: -
Product model | Frame (mm) distance (mm) diameter GD28-011G-5 [20.10| 11 17 | 50°C [25.12[ 15 22 | 40°C |47-63Hz
GD28-0R4G-52 60 190 | 155 36 180 5 Wi H1 D1 w2 H2 (mm) GD28-015G-5 [28.65| 15 | 22 | 50°C [31.08] 18.5 | 27 | 40°C
GD28-0R7G-52 60 190 | 155 36 180 a5 GD28-015G-2 160 300 190 130 287 76 GD28-018G-5 [26.47| 185 | 27 | 50°C [32.89] 22 | 34 | 40°C
gg;g-gﬁig-; gg igg 122 ig igg gg GD28-018G-4 160 300 190 130 587 76 GD28-022G-5 |27.69| 22 34 [ 50°C |40.66[ 30 42 | 40°C
- - A GD28-022G-4 E 160 300 190 130 287 26
GD28-0R7G-2 60 | 150 | 155 | 36 | 180 25 GD28-018G-5 160 | 300 | 190 | 130 | 287 26
GD28-0RAG-4 60 | 190 | 155 | 36 | 180 25 GD28.02265 160 | 300 | 190 | 130 | 287 26
GD28-0R7G-4 60 190 155 36 180 25
GD28-1R1G-4 60 190 155 36 180 a5 _ 66001-01662
GD28-0R4G-5 60 | 190 | 155 | 36 | 180 5 CopyrightOINVT. . . N
Manualinformation may be subject to change without prior notice. 202602 (V1.0)
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et :\': uide de demarrage rapide du variateur de frequence ae la serie Goodrive “‘F"”‘:“‘"““:“““":;: uide de demarrage rapide du variateur de frequence ae la serie Goodrive etk :\': uide de demarrage raplae du variateur de frequence ae la serie Goodrive et :\': uide de demarrage rapide du variateur de frequence de la serie Goodrive RAEIRRNTE ::: uide de demarrage rapide du variateur de frequence dae la serie Goodrive ;“F""‘:"“‘”‘“:“‘"”‘:\': ulide de demarrage rapiae du variateur de rrequence de la serie Goodrive. RAMEIRRT ::: uide de demarrage rapide du variateur de frequence ae la serie Goodrive. RAEIRRTE ::: uide de demarrage rapiae du variateur de frequence ae la serie Goodrive
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. ’ . . , . . . . . . Code de a . Valeur par e e Code de 2 . Valeur par . . Code de “ . Valeur par e e Code de z . Valeur par . .
GUIde de demarrage l'aplde du Varlateur de 3 Presentation de la fonCtlon deS born|ers 4 ClaV|er 5 Fonctionnement rap|de fonction Nom Presentation défaut Modification fonction Nom Presentation défaut Modification fonction Nom Présentation défaut Modification fonction Nom Présentation défaut Modification
. .. . Tableau 3-1 Description des borniers de variateur de fréquence - 5.1 Vérification avant la mise sous tension clavier comlmandte del 1:activer EA é.:ttlyf’e,lcout.rantd onal d'entrée EA2 fvéntréetdut!ogiCiel dtésaTﬁVée te de bh
frequence de la serie Good rlvezs Marquages Zonedafichage ‘ _ _ _ P00.11 T,er,nps‘ Selon\ le o couple moteur itl : sélection du signal d'entrée 5 protection contre la perte de phase
de Présentation de la fonction Potentiométre ® Assurez-vous que tous les borniers sont correctement serrés et connectés. d'accélération 1 modéle Bande passante de 0: type tension d'entrée du logiciel autorisée
. " onmement (=] /\ |e Assurez-vous que la puissance du moteur s'adapte & celle du variateur de 0,0 - 3600.0s 0354 | boucled @) 1:t t Chiffre des dizaines :
Ce guide fournit un bref apergu du variateur de fréquence Scannez le code QR pour borniers DN T Snnn "y (g\u F S > a P p P00.12 Temps de Selon le o P03.54 | bouclede courant |0-2000 400 _ : type couran ifire des dizaines : l de ohase d
- h - : : — i oyant dunité e . - oo dn - - .
de la série Goodrive28 (GD28 en abrégé), y compris le consulter le  manuel Borniers du circuit principal Vopantceontarize || eworey uuyu 5 ” fréquence. décélération 1 _ modéle moteur 1 P06.00 Szlec“o? d:DtéFl’e g'sort!Ed impulsion haute vitesse 0 [©) 0 'rtPth,eCt'? contre [a perte de phase de
cablage externe, les borniers, le clavier, le fonctionnement d'instructions L1,L2,L3 ) dopération LOCAL/REMOT v Bouton e - . . Sélecti 0: fonctionnement dans le sens par défaut Augmentation du e sortie : sortie numérique sortie désactivée
N A " H 4 ; 4 4 4 4 4 : incrémentation élection du sens . . P04.01 0,0-10,0 % 0,0% O X .
rapide, les paramétres de fonctions courantes, les défauts électronique complet des (L1,12) Bornier d'entrée CA triphasé (ou monophasé), connecté au réseau électrique soon i | ) o 5.2 Premiere mise sous tension P01 | o oo L+ fonctionnement dans le sens opposée 0 0 couplemoteurl o invalide 1 : protection contre la perte de phase de
courants et leurs solutions, les dimensions et les données produits de la série GD28. Bornier de sortie CA triphasé (ou monophasé), en général connecté au raccourd SHIF déplacement Aprés avoir vérifié que le cablage et I'alimentation sont corrects, mettez en marche 2 : rotation affIGFEInterdlte Gain de Sélectiondela  |1:en fonctionnement Z‘;f;'fe a;‘t"”see o
sur l'efficacité énergétique du produit. kS E UVW | oteur ) ) l'interrupteur pneumatique de l'alimentation CA coté entrée du variateur de fréguence 0: aucune opération po4.gg | Compensationde | o0 o 100,0% O P06.04 sortieHDO1  2:en rotation avant 0 © Lre des containes -eserve
Pour plus d'informations et pour télécharger des W ) - Bouton Marche — ] STQF e pour alimenter ce dernier. 1: auto-apprentissage de rotation de tous glissementV/F [ ’ ’ 3+ on rotation arridre Adressg d(? 1-247 ] ' '
ressources, appelez le service d'assistance au 400-700-9997 B) Borniers de bus CC communs (+)et() | - m - Auto-apprentissage |les paramétres moteur 1 4~ marche pas 4 pas en cours P14.00 | communication lAEtentl?p l'adresse de l'esclave ne peut 1 O
ou consultez www.invt.com.cnnotre site web. Pour les PB Bornier de résistance de freinage externe PB, (+) Contenus correspondants dans la zone d'affichage du clavier LED wurw;uug :ir{w RUNTUNE| n n n szm P00.15 de paramétres |2 :auto-apprentissage statique de tous les 0 ©) Facteur 5 défaut de variateur de fréquence locale pas étre définie sur 0.
conditions de garantie, veuillez vous référer au manuel - - — — . FWDIREY A b - l " " J| moteur paramétres d'amortissement Sélection dela |6+ détection du niveau de fréquence FOT1 0:1200 bps
d'instructions électronique complet. @ Le bornier PE de chaque machine doit étre correctement mis a la terre. Affichage | COTS% | Affichage |, SOrTeS | Affichage | SOrTeS | Affichage [, Sorres: . u oo emVeVede | | o _ 3: auto-apprentissage statique des P04.10 | des oscillationsa |0-100 10 0 P06.05 ° ) ctect! ! c 1 0 1:2400 bps
- it AR m LOCALRENDT v . ' ., sortie RO1 du relais |7 : détection du niveau de fréquence FDT2 2:4800 b
Borniers du circuit de commande 0 0 1 1 2 5 3 3 ) ) ) ) ] ] paramétres partiels basse fréquence 8 fréquence atteinte ) : ps
n n n > > n . . Cet appareil fournit une alimentation de +10 V et un courant de sortie Le fonctionnement rapide est illustre dans la figure suivante : Type de variateur |2:type lourd moteur 1 P14.01 Réglage du baud de 3:9 600 bps 4 o
e Ce guide contient uniquement des informations de base sur l'installation et la mise 10V | o ximal de 50 mA 4 4 5 5 6 6 7 7 P00.17 defréquence |3 :type léger 2 © Facteur . 0x00 - OXLF : communication |4: 19200 bps
en service.Le non-respect des consignes de sécurité et des instructions d'installation Plage d'entrée:0-10V/0-20 mA g s q 9 a A b b 0 aucune opération d'amortissement Sélection de la Bit0 - bit2 : réservé 538400 bps
i i i i ) . e - , X , _ Lo R . L P04.11 - . |0-100 10 O P06.09 | polarité du bornier |_. . 0x00 O .
C onctionnement N p X X
? ? courant P00.18 paramétresde  |moteur) 0 @) haute fréquence 1 Bit4: RO1 : ps
mort. EA1 - [ (i . N ; y n : : ; : 5 T ions 3 0: érification (N, 8, 1) RTU
. s , NI P La tension ou le courant d'entrée est réglé par l'interrupteur a bascule EA1 H H [ ! L L f N Rétabli s paramétres ReglerTa source donnée de fonction 2: effacer les enregistrements des défauts — 0: HDI1 est une entrée d'impulsions a haute [ ) +aucune verification (N, 5, 1) pour
® Seuls les professionnels qualifiés et formés sont autorisés a effectuer les opérations . L regie par tinterrup (P00.1851) S : illage d stres de clavi Sélection dutype | . o 0: fréquence de fonctionnement 1: parité paire (E, 8, 1) pour RTU
concernces (1/V), et le code de fonction P05.76 doit étre configuré 8 N 8 o o P B v 3: verrouillage des parametres de clavier P05.00 d'entrée HDI vitesse 0 © POB26 Sélectiondela | . fréquence définie 0 o Réglage de la ) N ’(O’ 8.1) RTU
u Résolution : précision de 1 % sur toute |'échelle 0: démarrage direct 1: HDI1 est une entrée logique - tie SAL e ) e 5 : parité impaire (0, 8, 1) pour
Plage d'entre'f?e :-10-10V/0-20mA 5 S t t U u u v asyncione Seletion ncione R e e o on 1: appliquer d'abord le freinage CC et puis le Sélectiondela [0:aucune fonction sorte 2: frequen;efdonnee surlarampe P14.02 Verggjg::;i bit 3:aucune parité (N, 8, 2) pour RTU ! ©
> YT - , X , (P02.00) - P01.00 |Mode de démarrage| ., 0 (@) A ) . N 3: vitesse de fonctionnement 4 - parité paire (E. 8,2 RTU
e |l est interdit d'effectuer des travaux de cdblage, d'inspection ou de remplacement Impédance d'entrée : 33 kQ pour l'entrée de tension, 250 Q pour l'entrée de . . - e s paamEesmorer Régle s ot démarrage o B P05.01 | fonction du bornier |1: rotation avant 1 © 4: courant de sortie 5 p:?tz Pr:”:(re’(d gg‘;u; CRTU
de composants lorsque l'alimentation électrique est branchée. Avant d'effectuer ces Epy  |courant — pladue Sghaiies motur pxaé)felf.g:a“é&&fi'ﬁl‘iurw Vet | [ et | oot 4: redémarrage du suivi de vitesse (logiciel) D1 2:rotationarriére _ Sélectiondela |5 : courant de sortie — Lparite impaire (0,8, 2) pou
travaux, assurez-vous que toute alimentation d'entrée est coupée et attendez au La tension ou le courar!t d'entrée est_ réglé par.l'intc'srrupteur 3 bascule EAL Voyant Etat i S|gn|f|ca!:|on (P00.00=0) (P00.00=1) ension spatiale P01.08 Sélection d? mode O:arrét en décélérant 0 o Sélgction dela( 3:comrpande defongtlonnementatr0|s fils P06.28 | sortie d'impulsion |g : tension de sortie 0 o P23.02 Réception PZD2 (:::(nyallde st 0 @)
moins le temps indiqué sur le variateur de fréquence. (I/V), et le code de fonction P05.76 doit &tre configuré Blitoujours allumé Le variateur de fréquence est en R T e H N SN e — d'arrét 1:arrétlibre P05.02 | fonction du bornier |4: rotation avant par a-coups 4 ©) haute vitesse HDO1 |7 . puissance de sortie P23.03 | RéceptionPzD3 | ' Juence cetinie 0 o)
Temps d'attente au R . L Résolution : précision de 1 % sur toute l'échelle fonctionnement dlesa régulationvectorlle| | régulation vectonele | GIEETATLGE ‘ boLog | Fréauenceinitiale [ o T 0.00H o DI2 5 : rotation arriére par &-coups 52308 | Récention pzDa 2: définition PID 5 5
minimum B e Plage de sortie: 0- 10V//0-20 mA RUN/TUNE B lClignotant | L¢ Variateur de fréquence est en état e e S e : : ‘ "~ | defreinagedarrét |~ T o Sélectiondela (6 arrét libre Valeur limite : o 3:retourPID
) Monophasé 220 V: 0,2 - 4 kW; triphasé 220 V: 0,2 - 15 kW; La sortie de tension ou de courant est réglé par l'interrupteur a bascule SA1 g d'auto-apprentissage des paramétres mise s0us tension R Te e de Courant de freinage P05.03 | fonction du bornier |7 : réinitialisation des défauts 7 (©) P06.29 | inférieure de sortie |-300,0 % - P06.31 0,0% o P23.05 | RéceptionPzD5 |4:valeurdéfiniedecouple 0 o
5 minutes Trioh P 380 V: 0.4 - 22 KW: i hp 45TV 0422 KW SA1 (i) Le variateur de fréquence est en &tat commande marche/arét de P01.11 CCd'arrét 0,0 - 100,0 % 0,0% O D13 8 : opération en pause SAL 723,06 | Recentionpze |2 : valeur définie de fréquence limite o o
rphase 10,4 ; riphase 10,4 - , . . , Toujours éteint b — ) . - - eception 4 :
Résolution : précision de 1 % sur toute l'échelle [roui d'arrét o FarE boL1y | Tempsdefreinage [ v 0,005 5 Sélectiondela |9 entrée du défaut externe Sortie SAL oy B —— Zu?’:[leeuurrz :ﬁenriztjg?rr; a:z:z _— . 5
- - - - - - — - - Commande de . elrel 100 - 50, ; A A . . . R ] !
1 Céblage externe RO1A  |Sortie du relais : RO1A normalement ouvert, RO1B normalement fermé et FWD/REV Wmoujours allumé Rotation arriére du variateur de fréquence S ST —— fonctionnement cCd'arrét P05.04 fonction du bornier |10 :incrémentation du réglage de la 0 @) pos.30 | COTrespondantala 0,00-10,00V 0,00V o —— cunérieure de rotationirriére
RO1B _|RO1C servant au bornier commun Toujours éteint Rotation avant du variateur de fréquence RS || | |l e ] _ Sélectiondela |0 12 commande de fonctionnement du DI4 ffeq:€"6? (UP) 4o réelane del valeur limite P23.08 | RéceptionPZD8 : zouple imite supéricor du moteur 0 ©
s . n 7 e 00.15=1, P00.15=2) P00.15=3) Arrét avec commande . . . . 11 : décrémentation du réglage de la inférieure 7 . .
Logicie paurPCsuperiseur RO1C ;?pasltf dte congact .)?{-\/CA 255) V,lllli\./CC 3tOtV e - R Ia: \éa(])rr;?rts:rr]dd;f;zqg;anncct?ol:]tr:lésmeeunrl fjaenlaal ; : ; protection du :,:r:;.oe; estinvalide lors de la mise sous Sélection de la fréepence (DOWN) glag TR P23.09 | RéceptionPZD9 |, ctrique 0 @)
ise a la terre de référence de l'alimentation et mise a la terre de ujours allu Tatc-apprentiSsage Commence ne of 1€ bouton FUNZpRUTE, ) P05.11 | fonction du borni - i 0 v P23.10 | Réception PZD10 |a- - - )
= GND | itérence du signal analogique communication R e P0L.18 fot:\ocrtrn]?:rn;rlr;ir;tuciu 1 la commande de fonctionnement du 0 o OO b 2O |57 : entrée de défaut de surchauffe moteur © P06.31 |supérieure de sortie |P06.29 - 300,0% 100,0% o 310 | Réception PZD10 Zzz;p:alrl}r;\:z:t;z«:s:; ('jeenftrfél;]?/%riueue 0 ©
—,—4] (} Capacité de commutation : 50 mA / 30 V; plage de fréquences de sortie: 0 - Le variateur de fréquence utilise un canal tension bornier est effective lors de (a mise sous Valeur limit (DA uauement SAI P31 | Reception P20 16 : commande de bornier de sortie virtuelle s =
Filtre d'entrée Cable Type-C 50 kHz LOCAL/REMOT W clignotant de commandes de fonctionnement du Iy . tension P05.42 ajeurtimite | 90 v - P05.44 0,00V O Sortie SAL . &fini ; $ ;
T HDO1 . ' . N ~ 6 Paramétres de fonctions courantes . inférieure EAL | : dantal - 11: valeur définie de tension de séparation
| = Comme bornier DO standard, sortie push-pull, sélection de la configuration bornlgr ] _ P02.00 Type moteur 1 0: moteur asynchrone\ A 0 o o P06.32 corresl,ponl‘ar? ala |0 00- 1000V 10,00V o P23.12 | Réception PZD12 |, ¢ 0 1)
Rioctewr | QB Clavier LED ClavierLCD via le code de fonction P06.00 Le variateur de fréquence utilise un canal Le tableau suivant des paramétres de fonctions courantes ne répertorie que quelques L: moteur synchrone a aimant permanent & dg 3l valeur limite 12 : valeur définie 1 de sortie SAL
1 Réactewr £ 3 i " i YT " T x < . P . . . . L A : . correspondanta (a superieure -
, denvee | g 5 485+ [Pour letportdd'e cc;)rl\jn;l{nlcgtlon de slghalt{ilffe“rggtlfl 4555,(;“"_“59? {”; cableda [toujours éteint Sleaviceormmandes de fonctionnement du paramétres de fonctions courantes, avec de bréves descriptions et des valeurs typiques. P02.01 ?;izz:;es;:cmhlrzzl: 0130000 kW Selon le o P05.43 valeur limite | 3000 %-300,0% 0,0% ) Tomps de filtre o P23.13 Envol PZD2 0 )
(-] paires torsadées blindées de communication standard. La résistance de S e N . s . . )1- i 5 S P06.21 0.000s - 10.000s 0.000s O 0:invalide
R . o P PR . modéle ’ -
oisonctesr | D 485- terminal de 120 Q pour la communication 485 est sélectionnée via .Toujours allumés en «O» .Icea |nd|qL.Je\que l? valeur regleg de ce parametre peut étre modifiée que le variateur L mfeneu.re .EA sortie SAL P23.14 Envoi PZD3 1:fréquence de fonctionnement 0 &
] = B0 linterrupteur & bascule 485 (ON/OFF) RUN/TUNE . Le variateur de fréquence est en état de de fréquence soit a 'arrét ou en fonctionnement. Fréquence posas | Valeurlimite o0 4y 1000V 10,00V o _ Valeurlimite P23.15 |  EnvoiPZD4  [2:fréquence définie 0 8
Wy TRV Interface Type-C, pouvant étre connecté directement a un PC. Le protocole méme temps et code | 1<c o «O» : ceci indique que la valeur réglée de ce paramétre ne peut pas étre modifiée lorsque le P02.02 | nominale moteur (0,01 Hz-P00.03 50,00Hz © supérieure EAL P0G.AL | inférieure de sortie |-300,0 % - P06.43 0,0% O P10 EmvoipzDs _|3:tension dubus o o
Almen - otere Filre e de communication est Modbus RTU. Lorsque le variateur de fréquence n'est FWD/REV derreur affiché variateur de fréquence est en fonctionnement. asynchrone 1 Reglz;ge . HDO1 ' 4+ tension de sortie
é USB pas connecté a l'alimentation principale, ses paramétres peuvent &tre - A «@» : ceci indique que la valeur de ce paramétre est la valeur réellement détectée et Régime nominal Selon le P05.45 correslponl'ar'] aw -300,0 % - 300,0 % 100,0% O Sortie HDOI\ P23.17 Envoi PZD6 5: courant de sortie 0 ©
) e modifiés, enregistrés, importés et exportés; lorsqu'il est connecté a LOCAL/REMOT B Clignotants en méme || ¢ variateur de fréquence est en état de enreéistrée et ne peut pas &tre modifide P02.03 | moteur asynchrone|1- 60 000 tr/min modile ) vateur 'm'Etzl pos.4z | Corespondantalaly oo oo ooy 0,00kHz o P23.18 Envoi PZD7  [6: valeur réelle de couple de sortie 0 o)
detomnee Moteur l'alimentation principale, son fonctionnement peut étre commandé et ses temps pré-alarme ' P iee. o . o 1 supérieure V?lel:ll'.llmlte 310 Pp— 7 : valeur réelle de puissance de sortie 5 5
paramétres de fonctionnement surveillés . T S— __ _ Le variateur de fréquence a automatiquement vérifié et limité les attributs de modification Tension nominale elonle PO5.AT 'Va!e}Jr limite 10,00V - P05.49 110,00V o inférieure A 8- vitesse de fonctionnement
L Nisealaterre Le variateur de fréquence fournit de ['énergie aux utilisateurs externes, avec Lallum?‘ge Inkdlquve l'unité actuellement affichée sur le clavier. de chaque paramétre, ce qui peut aider les utilisateurs & éviter toute modification P02.04 |moteur asynchrone |0 - 1200V odele o '”f:[ell‘re EA2 Yéleuf“dm'te ) 5 P23.20 EnvoiPZDS g yitesse linéaire de fonctionnement 0 o
’ a s . un courant de sortie maximal de 100 mA B 1] Hz Unité de fréquence accidentelle. 1 eglage P06.43 | supérieure de sortie|P06.41 - 300,0 % 100,0% P23.21 Envoi PZD10  |10: fréquence donnée sur la rampe 0 O
+24V o g . . . - 3 .
2 Schema de cablage électrique Il peut étre utilisé comme entrée d'alimentation externe en mode NPN pour . . Unité de vitesse de Codede Ve ey - Courant nominal selonle P05.48 C°"eslp°"l‘,jar,‘tta 21 300,0%- 300,0 % -100,0% o HDO1 P23 EnvoiPzDL1 |11 code dedéfaut o o)
. . ~ . , i ité Solé iti . " tr/min . . Nom Présentation A Modification _ valeur limite Sortie HDO1 ' . 4 " 3
Figure 2-1 Schéma de céblage type pour variateur de fréquence la_bor\mer DI (le com}m{utateur DIPIdf)lt étre réglé sur la poAsmon _NP[\I) R n-i-{] / rotation B défaut P02.05 | moteur asynchrone |0,08 - 600,00 A modele (@) inférioure EA2 e s 323 Pp— 27 : mot d'état 2 du variateur de fréquence 5 5
Résstance d freinage Mlse'a la terre de référence numérique +24 \{, pouvant étre Aut|l|sge comme Voyant d'unité v . Unité de courant 0: mode de régulation vectorielle sans PG 0 L Val P06.44 lp limi 0,00 - 50,00 kHz 50,00kHz @]
COM |entrée externe en mode PNP (l'interrupteur & bascule doit &tre réglé sur la e Sl A électrique Mode de régulation |1 : mode de régulation vectorielle sans PG 1 poz15 |Puissancenominalel oo o Selon le o PO5.49 |, edr P05.47 - P05.51 (V) 0,00V O valeur limite 0: PROFINET
M osition PNP) ERS—— P00.00 ; soulati h 2 o "= | moteur synchrone 1| ’ modeéle intermédiaire 1 EA2 supérieure 1: EtherCAT
“ p j N % Pourcentage de lavitesse 2 : mode de régulation vectorielle de la Y Réglage Mot de passe 3+ EtherNet IP
3 u v Fonctions numériques DI1 - DI4: - tension spatiale Fréquence N P07.00 0-65535 0 O :
H 2 Circuit principal du v Plage de niveau d'entrée haut valide : 10 -30V “ i \Y Unité de tension . ; P02.16 | nominale moteur |0,01 - P00.03Hz 50,00Hz © P05.50 correspondant a la -300,0 % - 300,0 % 0,0% @) i utilisateur Sélection du 4 : Modbus TCP
£ 5 variateur de fréquence " Plage de niveau d'entrée bas valide -0 -5V N | ZL;CCT:\?ilel:e commandes de fonctionnement synchrone 1 7 |valeur intermédiaire| > 0720 7P e po727 | Typededéfauts ° P24.00 | protocole de carte |5: EtherNet UDP 15 o
Fustie . v Fréqgence d'ent'rée maxjmale :1kHz y Bouton _ : Effet _ i Canal de 1: canal de commandes de fonctionnement Nombre de paires L TAz : récents - drextension ef PRhOFINET | E:,herNet o
Borniers d'entrée numériques programmables, et les utilisateurs peuvent Pour accéder ou quitter le menu principal, supprimer les P00.01 | commandesde |, | . 0 O P02.17 | depdle moteur |1-128 2 o P05.51 Valeur P05.49 - P05.53 (V) 0.00V o po72g | Typedudemier | ] ° 7 : EtherCAT + EtherNet UDP
DIL-DI4 |configurer leurs fonctions via des codes de fonction Bouton paramétres de raccourci fonctionnement |~ e commandes de fonctionnement synchrone 1 intermédiaire 2 EA2 ' i défaut 15 aucune carte d'extension de
(PTC)  |Le mode NPN/PNP peut étre sélectionné via un interrupteur a bascule, et la multifonction de |Maintenir ce bouton enfoncé (pendant plus de 1 s) permet de la communication boa1s | Tensionnominate | Selon le o Réglage po729 | TYPede2derniers | ] ° communication
SR e o connexion a une alimentation externe est prise en charge programmation/ |d'exécuter la fonction définie dans le dernier chiffre du Canal de " _|moteur synchrone1|” - modéle P05.52 Corres.pondar,]t.a !a -300,0 % - 300,0 % 0,0% (©] défauts 0-aucune ?arte ;
e 1 I v Fonction PTC: seul le bornier DI4 peut étre configuré pour la protection raccourci  |code de fonction P07.02. Il s'exécutera par défaut par commandesde  |°  Modbus/Modbus TCP Courant nominal Selon le valeur intermédiaire po730 | TYPEdes3 demiers ° 36 : carte d'extension tout-en-un - carte de
| [muttifonction - ! . . Rl - . . - - P
1 - B ! contre la surchauffe par CTP. Cette configuration s'effectue avec le code de simple pression P00.02 | = ionnement de |2 Ethernet 0 O PO2.19 | 1oteur synchrone 1|08 60000 A modele © 2EA2 défauts communication PROFINET
| [imidroncton p-ov/0-20may i = i 3 iti 8si ’ : EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP imi ; 41: carte d'extension tout-en-un - carte de
e [ fonction P05.04=57 et | interrupteur a bascule en position PTC. La résistance Pour accéder 3 [écran du menu tape par &tape, ot définir la communication |3 EtercAT/PRO /EtherNet P02.23 | Contre-EMF sync 1 |0- 10000 300 e PO5.56 A\/a!e‘urllmlte 0,00V-P05.58 0,00V o po7.31 | TyPede4derniers | ) ° e .
g N 4 Y de surchauffe est de 3,6 kQ et la résistance de récupération de 1,5 kQ | ot t confi - ’ Fréquence de sortie Gain proportionnel inférieure EA3 défauts communication EtherCAT
! bt v borrer - : Il prend en charge la commutation NPN et PNP et, en plus de la fonction €s parametres et contirmer; A P00.03 maximale | M2x (P00.04) - 599,00 Hz 50,00Hz o P03.00 | delabouclede [0,0-200,0 20,0 O Réglage Type de 5 derniers 43 : carte d'extension tout-en-un - carte de
i G coucress B L h < A s e Les parametres d'affichage peuvent étre sélectionnés en ' ’ ’ ’ correspondant 3 la P07.32 ; - - ® communication EtherNet IP
! Bindage ! d'entrée numérique, il peut également étre utilisé comme canal d'entrée o Tt o - Limite sunérieure vitesse 1 PO5.57 P 300.0 % - 300.,0 % 0.0% @) defauts Type de carte
! [Remarauecta foncron | d'i sions h fré Bouton OK/ |boucle entre l'interface d'affichage d'arrét et l'interface P oSt - valeur limite , g ) P29.00 : 44 ; carte d'extension tout-en-un - carte de 0 [}
! | Femupies becut ngﬂ‘?ﬂ HDIL impulsions haute frequence déplacement |d'affichage de fonctionnement; P00.04 | defréquencede |P00.05-P00.03 50,00 Hz O Temps intégral de la 2 Nombre de d'extension -
! |Fmplencsbaiene | Fréquence d'entrée maximale : 50 kHz p hag ement; . > g P03.01 ! 0,000 - 10.000s 0,200s @) inférieure EA3 réinitialisation communication Modbus TCP
: ; ; Dans l'interface de modification des paramétres, appuyer fonctionnement boucle devitesse 1 — P08.28 0-10 0 e) 45 : carte d'extension tout rte d
| (I | Rapport cyclique : 30 % - 70 % B ) . ’ — Gain proportionnel P05.58 Valeurlimite |, 0 o 00y 10,00V o | automatique en cas : carte d'extension tout-en-un - carte de
i STO1 _ |Entrée d'arrét du couple de sécurité (STO) et maintenir enfoncé (plus de 1's) ce bouton permettent Valeur limite prop ) supérieure EA3 R ’ de défaut communication Ethernet
i p . de parcourir les paramétres. inférieure de P03.03 | delabouclede 10,0-200,0 20,0 o 7 ~fea 46 : carte d'extension tout-en-un - carte de
s }smmrm Entrée redondante STO, contact externe normalement fermé. Lorsque le Bouton P00.05 fréquence de 0,00 Hz - P00.04 0,00 Hz ©) vitesse 2 Réglage Réglage de . ication PROFINET + EtherNet
D e contact s'ouvre, la STO s'active et le variateur de fréquence cesse de faire la I ) ( ) ‘ ) : P correspondanta la l'intervalle de communication *+EtherNef
[ . ’ d'incrémentatio |Incrémentation de données ou de code de fonction fonctionnement Temps intégral de la P05.59 - -300,0 % - 300,0 % 100,0% (©] 47: ' f —en-un -
' P03.04 : 0,000 - 10.000: 0,200: P : carte d'extension tout-en-un - Carte de
[ sortie . ) 3 A L, X n 0: réglage P00.10 boucle de vitesse 2 | s e © valeur limite P08.29 réinitialisation  (0,1-3600.0s 1.0s © communication EtherCAT + EtherNet
; : sTop |-e cable dusignal d'entrée de sécurité doit étre blindé et sa longueur ne doit 5 3 0 ’gl g o varame l Al 0 réglage PO3.12 supeérieure EA3 automatique en cas
,,,,, ! ! 4 & - . . . L : tre analogique : - . — !
; ! Clvier externe k5422 i pas dépasser 25 metres. { \V4 } outon de Décrémentation de données ou de code de fonction Sélection de la ' age cu parame 1: réglage du paramétre analogique EAL Fréquence limite de défaut
| | i ! : TP . Acré i .ré & i : P05.66 L 0,000 kHz - P05.68 0,000kH 4
; P | e sauedus | Les borniers STO1 et STO2 sont court-circuités a +24 V en usine. Lors de décrémentation P00.06 | commandede |- reglageduparamétre analogique EA2 0 o 5. ,gl ¢ d P Stre anal e EA2 inférieure HDIL : : © Plage de réglage: 0x00 - 0x12 7 Défauts courants et contre-mesures
: ‘ Frstdbe l'utilisation de la fonction STO, il est impératif de déconnecter les fils de ! o s ’ . 3 : réglage du parametre analogique EA3 [reglage & parametre ana oglque Réglage hiffi ités: foncti
| | ! N ’ En mode de fonctionnement par clavier, il est utilisé pour fréquence A 4 s ) . 3 : couple défini via le paramétre analogique glage Chiffre des unités : mode de fonctionnement Coded
1 ' ' t- t Bouton Marche 5:réglage HDI1 a impulsion haute vitesse . ode de . 5 q =
| | et | court-circui la marche ou l'auto-apprentissage. 2 reclaned imole AP EA3 posg7 | correspondantala | L oo oo 0.0% o 0: mode de fonctionnement normal défaut Type de défaut Raisons possibles Solutions
i i "P Tipec Usez0 ; Bornier de carte d'extension de communication i _ __ . ’?glage d“ FrOgtﬁamme S'th{ € i Sélection du mode |5 : réglage HDI1 3 impulsion haute vitesse : fréquence limite ’ ’ ’ Mode de 1: le ventilateur fonctionne en continu aprés = Taccilerat i ot
+24E  |Un accés externe de 24 V, utilisé pour la mise en service de la Le che de fo':'Ctlon P07.04 spécifie la validite de la .'trEg age dulonctionnementa plusieurs P03.11 deréglagedu  |8: réglage du fonctionnement 4 plusieurs 0 o inférieure HDIL pog.41 | fonctionnementdu |la mise sous tension 0x10 o de'rprﬁ)'strsacce f_{a lon d?gm?lrlre;. enempi isser |
R - : Com communication fonct|or; dedla cfle . b ;I :ST: e de la commande PID couple moteur 1 |vitesses P05.68 Fréquence limite P05.66 - 50,000 kHz 50,000kHz O ‘ ventilateurde  2: mode de fonctionnement 2 0 cﬁalr Ie ee:c;z:ive ou “rﬁftC:dee acolzra?]l: lf) ?é?:lele 3ia
; Eajitede ] - N P : . - .66 - 50, ; o . A .
| e ) sror : , ' 5 types de bus pris en charge : PROFINET, EtherCAT, EtherNet IP, Modbus TCP Bouton Arrét/ En mode de fonctionnement, appuyer sur ce bouton Sélection de la £'ag s 10: réglage de la communication supérieure HDIL refroidissement |Chiffre des dizaines : mode de réglage de la ) s 8 ant log
! ! ! ! p P permet d'arréter le fonctionnement ou d'activer dede |10:réglage delacommunication Modbus : . ; Surintensité | changement de charge P11.06. Pour répondre au
! b st ! ! : ECIN |et EtherNet UDP; EtherCAT est le port IN, tandis que les autres protocoles ne Réinitialisation ! P00.07 commande de - B 1 O Modbus/Modbus TCP Réglage vitesse N NSEPNS :
| 7 ' : : . N - A l'auto-apprentissage ; fré 12: réglage de la communication Ethernet N S . P E4 pendant soudain besoin d'accélération rapide,
§ Greutouver L1 |Gepoeimngowe, 1 ‘ sont pas sensibles a la direction Y . réquence B ; Cati 12: réglage de la communication Ethernet correspondant a la 9 9 9 0:réglage de la vitesse désactivé 'accélérati 4 ité
§ conoleu | |debomersd | | Canedecommunicaton | - Lorsqu'une alarme de défaut se déclenche, appuyer sur ce 14 : réglage de la communication : P05.69 . .7 1-300,0 % - 300,0 % 100,0% O : . B l'accélération |® Démarrage pendant la augmenter la capacité du
q ppuy gep g p
1 o e i il S P 1 5 types de bus pris en charge : PROFINET, EtherCAT, EtherNet IP, Modbus TCP bouton réalisera une réinitialisation ’ EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP 14: réglage de la communication fréquence limite 1:mode de réglage dela vitesse 1 rotation du moteur variateur de fréquence
i descauid || g : ECOUT |et EtherNet UDP ; EtherCAT est le port OUT, tandis que les autres protocoles : _ EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP superieure HDI1 Protection contre a| " 282 4€ réglage: 0x000 - 0x011 @ Courant de sortie triphasé @ Augmenter la capacité du
e R ne sont pas sensibles a la direction poo.1o | Reslagedela o p00.03 50,00 Hz o P0332 | Activationdela |o: désactiver 0 Q) Sélection du type |Bit0 : sélection du signal d'entrée EAL P11.00 Chiffre des unités : 0x011 o uilibré 4 e fre
1 “blindage ] *lorsadée . fréquenceviale | . ) : : P05.76 A | pd . ) 0x0 (€] perte de phase . ) non éequilibre variateur de frequence pour
designal d'entrée |0:type tension 0 : protection contre la perte de phase
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[\ St Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 iNVEEEERALRNT Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 [\ St Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 [\ Sttt Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 inVEEEEAE Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 iNVEEEBRAERNT Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 [\ Sk Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28 [\ Sk Guide de démarrage rapide du variateur de fréquence de la série Goodrive28
C:édf::te Type de défaut| Raisons possibles Solutions C:éc:::te Type de défaut Raisons possibles Solutions C:;::te Type de défaut Raisons possibles Solutions C;;::te Type de défaut| Raisons possibles Solutions C:;::te Type de défaut| Raisons possibles Solutions Pos;tr':: el Diamétre du Figure 8-4 Dimensions et positions des trous de la structure externe E Tableau A-CZhSpecl|f|c2t|ons nommaleiLChar%? [Ourde/ égere)
— — - 3 - 3 7 T « 7 7 e Dimensions (mm . . wi arge lourde arge légére
® Lorsque le moteur utilise éviter le calage moteur et basse d'interférences importantes : moteur ® Réglage du courant du réseau supérieure a la durée de défauts M:iedlzi‘:e S:;;:::z;e (i d'installation d'ins';:ra(::;tion D1 Tempé Tempé|_ . Tension
un mode de régulation assurer le fonctionnement @ Défaut de matériel les cables moteur doivent étre nominal moteur incorrect |® Régler a nouveau le courant fonctionnement définie simultanément (mm) (mm) X X rature| . ) rature GLEAUCTE de
vectorielle sans PG, aucun| normal des appareils de charge tenus a ['écart du contacteur et ® Calage moteur ou nominal moteur dans le groupe eninterne Défaut de Wi | H1 D1 [ w2 [ H2 — k| e P e e || C%2 et
auto-apprentissage des  |® Démarrer le moteur une fois le systéme doit étre mis a la changement de charge de paramétres moteur @ Le variateur de fréquence " . vérification ; GD28-0R4G-2 60 190 155 36 180 a5 Modéle de produit| "¢ | "¢ | tde ffonctio] "® | "°® | ntde ffonctio| ... tion
paramétres n'est effectué | qu'il s'est complétement terre de maniére fiable excessif ® Inspecter la charge et réguler E2s Surcharge | émetun avertissement de|® Iglsapectgrss:nlqeernetgézge ?é:hsaerulel E44 |FLASHCRCdu[* 2??;’;9{? cart:t ° Z,eg:f I:A;egéaeirte GD28-0R7G-2 60 | 190 | 155 | 36 | 180 a5 FECES T o FETENS )| e auonN Electrique
® Lorsque le moteur utilise | arrété, ou sélectionner le ® Améliorer la qualité de la l'augmentation du couple électronique | surcharge en fonction de eStY’::sl)snnable su & code de entraineme ral GD28-0R4G-4 60 | 190 | 155 | 36 | 180 a5 :\t,: k";v @) | nt :‘t’: krw @ | nt tmy | nominale
un mode de commande démarrage par suivi de vitesse consommation élec'trique ou 0 Acc§lération trop rapide  |® Augmenter le temps la valeur réglée. sécurité STO GD28-0R7G-4 A 60 190 155 36 180 @5 o Ly | €y g | Y | () i iz} (v)
V/F, le réglage de la V[a‘lg parametre P01.00 augmenter la capacité du ® Redémarrage d'un moteur| d'accélération ) o Mauvais contact ou @ Vérifier le cable de clavier, et le Défautde |® Iln'y a pas de GD28-1R1G-4 60 190 155 36 180 @5 ale (°C) jale (°C)
courbe V/F estanormal | Vérifier la tension de sortie du variateur de fréquence Surchargedu | &" rotation ® Eviter ['arrét et le redémarrage déconnexion du cable de débrancher puis le rebrancher timeout de transmission de données |@ Vérifier si le cablage de la carte GD28-0R4G-5 60 190 155 36 180 a5 GD28-0R2G-S2 | 0,7 | 0,2 | 1,5 | 50°C | 0,94 | 04 2 | 40°C
® Fortes sources variateur de fréquence et ® Remplacer le variateur de 12 charg de |® Bassetension réseau ® Augmenter la tension d'entrée . pour confirmer si le probléme E57 o entre la carte de de communication est desserré GD28-0R7G-5 50 190 155 36 180 a5 GD28-0R4G-S2 | 1.15 | 04 | 25 | 50°C | 1,52 | 0,75 | 33 | 4o°c | 50Hzou
d'interférences externes | l'impédance du moteur pour fréquence 1 variateurde g o\ harge tré d duré clavier i communication icati § § : . : o R . : 1 60Hz, CA
. ge tres grande ureseau ~ . persiste communication et le PC ou déconnecté = o GD28-0R7G-S2 1,88 | 0,75 | 4,2 | 50°C | 2,26 | 1,1 51 | 40°C
N Gauili ) 5 fréquence \ ! e " Erreurde |® Le cable de clavieresttrop( 2 o °, . PROFINET ; GD28-1R1G-S2 70 190 155 36 180 @5 E= ; ) > , . ) Pl h
(contacteur a commuter assurer l'équilibre triphasé ® Augmenter le temps ® Modeéle de variateurde  [® Choisir un variateur de : ® Vérifier ['environnement et superviseur (ou API) GD28-1R1G-S2 | 228 | 1.1 | 65 | 50°C | 2.85 | 15 | 7.5 | 4a0°C age |monophas
dans le systeme, @ Régler les paramétres d'accélération ou activer la fréquence avec une fréquence d'une puissance B27 chargement | long et sensible aux fortes éliminer les sources ® Température de 'appareil [® Abaisser la température de GD28-1RSG-52 10 190 155 36 180 25 : 2 . - : : : ——admissibl| é220V-
mauvaise mise 3 la terre nominaux conformément 3 la f : 4 : I o des parameétres| interférences " . Lo parel \ . P GD28-2R2G-S2 70 190 155 36 180 @5 GD28-1RSG-S2 | 3,35 | 1,5 | 7,5 | S0°C | 437 | 2,2 | 98 | 40°C | . 0 o3| a9y
onction de décrochage en cas puissance trop limitée plus élevée s - d'interférences et de l'environnement tres| ['appareil ou de B ) o o :
N . o N — - ® Défaut de circuit de - . P BN GD28-1R1G-2 70 190 155 36 180 @5 GD28-2R2G-52 435 | 2,2 10 | 50°C | 544 4 12,5 | 40°C H
du systeme) plaque signalétique du moteur de surtension ® Inspecter si l'alimentation L . _|® Remplacer le matériel et faire . élevée l'environnement z
A 4 5 g A s ® Perte de phase ou fortes pect . communication de clavier pia . Défaut de P , GD28-1R5G-2 B 70 190 155 36 180 @5 L2 EEPBU VW GD28-004G-S2 6 4 16 | 50°C - - - 40°C
® Tension du réseau tres et effectuer ® Améliorer la qualité de f - d'entrée est normale et si le | appel a un service de @ La mesure de température(® Remplacer la résistance de X - 3 .
| : 4 . Perte de phase| fluctuations aux borniers A . ) s ou de carte mere ) . E59 surchauffe du P p GD28-2R2G-2 70 190 155 36 180 @5 2900020000 (] GD28-0R2G-2 0,69 | 02 | 1,5 [50°C| 091 | 04 2 40°C
basse » [ auto-apprentissage des l'énergie et respecter les E13 bt entrée dlentrée L1.12 et L3 céble d'entrée est bien branché réparation mote d'EA/SA est inexacte mesure de température - - GDI8.0RAG2 1’16 0’4 2’5 s0°C 1’51 o ’75 33 | a0C
® Défaut de matériel parametres via P00.15 spécifications de tension ' Vis coté entl"ée desserrée |® Le paramétre P11.00 peut étre @ Vérifier 'environnement et oteur @ Signal de surchauffe du  |e Vérifier le signal de bornier de GD28-1R5G-4 70 190 155 36 180 @5 Bl S » GDzs-OR G-z ,9 ; ; ,2 = 2,29 , 8 o
P . X . R , L N P . P P R N = D N - ° °
o Re/aJuster la relatlon_entre la o Temps d'accélération trés d gntree du va!rlateur de désactivé en option éliminer les sources moteur d'entrée du mesure de température GD28-2R2G-4 70 190 155 36 180 25 @ @ T | o~ G 76 191 1 075 L 4 3 o s 1115l 14 oc | 50 Hzou
fréquence et la tension des court fréquence (voir les @ Cable de sortie ® Mauvais contact ou d'interférences bornier DI4 externe GD28-003G-4 70 | 190 | 155 36 | 180 a5 D28IRIG2 | 306 | L1 | 65 | S0°C | 358 1 LS | 75 140% 1% hz
paramétres de courbe V/F et o Tension du réseau spécifications du produit) endommagé ou en déconnexion du cable de |® Remplacer le matériel et faire @ L'interface de la carte @ Confirmer si une carte GD28-004G-4 70 | 190 [ 155 36 180 25 Tableau 8-4 Dimensions et positions des trous de la structure externe E GD28-1RSG-2 | 3,54 | 1,5 | 7,5 | 50°C | 4,63 | 2,2 | 98 | 40°C Plage |, A |
réduire la valeu(de tension dlectrique trés basse ® Démarrer le moteur une fois court-circuit a la terre clavier appel 4 un service de Reconnaissanc| d'extension de d'extension non prise en GD28-1R5G-5 B 70 190 155 36 180 75 Position du Diamétre d GD28-2R2G-2 471 | 22 | 10 |50°C | 588 | 4 |125 |40°C | , oo | triphasé
correspondant a la fréquence Dé dant | qu'il s'est complétement ® Perte de phase des Erreurde |® Le cAble de clavier est trop| réparation edelacartede| communication transmet | charge par cet emplacement GD28-2R2G-5 70 | 190 | 155 36 180 a5 8 . . trou fametre cu GD28-004G-2 61 | 4 16 | 50°C| 8 | 55 | 21 | 40°C | . .0 c3[200-240V
® Inspecter 'absence . ® Demarrage pendant la arrété, ou sélectionner le borniers de sortie U, V et E28 [téléchargement| long et sensible aux fortes |® Vérifier si la version du logiciel E60 | ommunication| des données, mais le type| estinsérée GD28-004G-5 70 | 190 | 155 | 36 | 180 a5 Modelede | Structure | Dimensions (mm) d'installation | .. oY GD285R5G2 | 824 | 55 | 20 | 50°C | 99 | 7,5 | 26 | 40°C |
dlinterfé . tantes : Surtension rotation du moteur dé ivi de vi o N K , ] ]’ 4 A N produit externe d'installation o ; Hz
interférences importantes : E7 pendant | La charge présente un lémarrage par suivi de vitesse W (ou charge triphasée o Inspecter si le cable de sortie des parametres| interférences de la carte de commande des échouée de carte ne peut pas étre |® Apres une coupure de courant, Fi 8-2Di . . d del c (mm) (mm) GD28-7R5G-2 1469 | 7,5 30 | 50C | 215]| 11 39 | 40°C
les cab\le's/ moteur doivent étre laccélération | important retour viale paramétre P01.00 fortement déséquilibrée) estpdesserré ou endommagé ® Les données enregistrées | paramétres de sauvegarde de identifié fixer l'interface de la carte igure 8-2 Dimensions et positions des trous de [a structure externe w1 H1 D1 w2 H2 GD28-011G-2  [19,95| 11 | 42 |50°C | - - - | 40°C
tenus a lecart. dy contacteur et d'énergie ® Ajouter une unité de frfelnage, Perte de phase Remarque : le temps de o Inspecter si la charge ﬂuctEe de sur le clavier sont clavier est compatible avec la d'extension et remettre Wl GD28-015G-2 160 300 190 130 287 26 GD28-015G-2 21 15 55 | 50°C | 26,7 | 22 64 | 40°C
Le sys(tjeme doit etf(eglwls ala o La fonction de décrochage une}rmte del r?(tour d'znefrgle E14 Bté so’:tie détection de la perte de ma?\iére significati%e etsi incorrectes version du logiciel de la carte |'appareil sous tension pour D1 GD28-018G-4 160 300 190 130 287 76 GD28-0R4G-4 126 | 04 | 1,5 |50°C | 1,66 | 0,75 | 2 | 40°C
erre de maniere fiable : \ ou éliminer le facteur de force hase de sortie est d'au I - , de commande du variateur de & . érifier si & i R - -OR7G- ° °
ercs earendon | Svdimier Sl e T I . somees | L leelw [ lar somaret | 21 [orlas arclan [ 155 T
consommation électrique ou configurée pour produire de I'électricité l'instabilité aprés une perte | €3t €qullioree o Iln'y a pas de E63 |communication Soen:ﬁrasr:?cgggn ne l'emplacement est GD28-022G5 160 | 300 | 190 130 | 287 76 oD281R5G4 | 356 | 15 | 42 | 50°C | a66 | 22 | 55 | 40°C
augmenter la capacité du ® Activer la fonction de de phase et peut signaler en Défaut de transmission de données |® Vérifier si le cablage de la carte de la carte de transmet pas de données endommagé. Si c'est le cas, GD282R2G4 | 453 | 22 | 55 | 50°C | 576 | 3 7 | a0°c | 50 Hzou
variateur de fVGQ}Jence protection contre le premier lieu des défauts de E30 |communication| entre la carte de de communication est desserré communication P remplacer l'interface ou A AD ’ l'effi ité é ti 6D28-00364 6’17 3 7’5 50°C 7’82 2 95 | a0°c | 0Hz A
® Remplacer le variateur de décrochageencasde surintensité, de surtension, Ethernet communication etle PC | ou déconnecté l'emplacement aprés avoir mis nnexe onnees sur Letlicacite energetique cos00a64 767 1 4 o5 Ts0c 928 | 55 1115 [20c| P28 | trinhase
I\requence l 3 lsurtelnswcr; via P1.1.03 et réduire de surcharge et de déviation superviseur (ou API) l'appareil hors tension Tableau A-1 Consommation d'énergie et niveau IE CD28.5RG4 9’21 = 1’4 s0°C ll’ ” 7’5 12; 20°C admissibl 380p 450V
® Augmenter le temps de avaleur de tension de de vitesse. ® Inspecter si le moteur est en ® Il n'y a pas de o (9 —— - - - - e:d47-63"
décélération ou abaisser la protection contre le @ Déboucher le conduit de . . court-circuit a la terre et si le Timeoutde | transmission de données |@ Vérifier si le cAblage de la carte 2 N . Perte relative (%) Perteen| . GD28-7R5G-4 [ 1296 | 7,5 | 185 [ 50°C [1349| 11 [ 21 [40C | ",
limite de courant logicielle via décrochage en cas de ® Obstruction du conduitou| ventilation ou remplacer le ° ?qme duvariateurde | cap1h00 est normal E66 |communication| entre la carte de de communication est desserré Modele de produit o.5){0;s0)| (03200) | (5025) | (50;50) |(50;100) (30;50) [(90;100) V(e‘:;;e 1P CD28-011G-4 119,971 11 | 25 }50°C 12556 15 | 32 |40°C
4 : : . . . L - ) P A . -] N - ° °
P11.06. Pour répondre au surtension via P11.04 ventilateur endommagé | ventilateur Court-circuita | Teduence court-circuitee lg ¢ nmer tout est normal EtherCAT communication etle PC | ou déconnecté L 0D28-0156-4 | 29,15] 15 | 32 | S0°C | 346 | 18,5 | 38 | 40°C
besoin de décélération rapide o Au ter le t d ; ilati E32 alaterre 55 avoir dé ; ; GD28-0R2G-52 |2,45]2,78| 2,98 | 2,8 | 3,01 | 3,26 | 3,08 | 3,29 | 7 | IE2 GD28018G4 | 252 | 185 | 38 | 50°C | 296 | 22 | 45 | 40°C
C ¢ s igmenter le temps de Surchauffe du |® Température ® Assurer une bonne ventilation la terre o Défaut de circuit de apres avoir débranché les superviseur (ou API) ] GD28-0R4G-S2 |1.96(2.24] 254 | 2.05 | 24 | 265 | 252 | 281 7 B2 ; > >
envisager d augmenter la décélération ; si le processus El6 module environnementale trés sur site et abaisser la détection du courant cables moteur £92 Cablage EA1 | Entrée EAL trop faible @ Utiliser une source de tension i GD25.0R7G-52 1,48 1,68 1’84 1’54 1 234 2’54 1'93 2’71 7 E2 GD28-022G-4 25 | 22 | 45 | 50°C [3817] 30 | 58 | 40°C
Lcdlérati capacité du variateur de nécessite une décélération onduleur élevée température ambiante ® Remplacer la carte de 2 déconnecté |e Cablage EA1 déconnecté | de 5V (ou de courant de 10 mA - - e 2 2 2 2 2 2 GD28-0R4G5 | 1,79 | 04 | 1,7 | S0°C | 2,19 | 0,75 | 2,1 | 40°C
® Temps de décélération ; i@ : - e ! P & 0 GD28-1R1G-S2 |1,39|1,61] 2,21 | 1,68 | 19 | 2,55 | 2,03 | 2,71 | 7 | IE2
défini trés court frgql{ence ) o urgentg, une unité de frelnqge, ® Fonctionnement en ® Choisir un variateur de commande principale Cablage EA2 |e Entrée EA2 trop faible pour vérifier si I'entrée est 000000 = — u - > > 2 > > » > > GD28-0R7G-5 2,42 | 0,75 | 2,3 [ 50°C | 2,85 | 1,5 [ 2,7 | 40°C
o Point de débit limite du  |® R€duire le point de débit limite une unité de retour d'énergie surcharge a long terme fréquence d'une puissance @ Inspecter si la charge est E93 déconnecté | Cablage EA2 déconnecté | normale N T BE ' T GD28-1R5G-S2 |1,411144] 191 | 1,69 | 1,91 | 2,35 | 1,92 | 2,59 7 IE2 GD28-1R5G-5 | 345 | 1,5 | 3 |50°C | 416 | 22 | 42 | 40°C
logiciel trop élevé du logiciel P11.06 » ou une fon/cpon de frelnag; par plus élevée normale ou trop lourde ; Cablage EA3 |® Entrée EA3 trop faibl ® Vérifier le cablage ou remplacer GD28-2R2G-S2 | 1,2 |1,42]| 2,02 | 138 | 168 | 2,41 | 1,75 | 2,95 7 IE2 GD28-2R2G-5 579 | 22 | 42 | 50°C | 6,87 | 4 55 | a0 | 50Hzou
o Charge excessive ou ® Augmenter la capacité du flux magnetique peuvent étre @ Action du signal d'entrée |® Vérifier si l'entrée du augmenter le temps de E94 dq age EA3 Cr)bl’lee rgp aible les conducteurs pour voir s'il w3 GD28-004G-S2 |1,33[1,65| 2,34 | 1,47 | 1,84 | 2,74 | 2,04 | 3,09 11 IE2 GD28-004G5 798 | 4 6,5 | 50°C | 931 | 55 9 | a0°c | 0Hz CcA
changement de charge | Variateur de fréquence pour ajoutées E17 |Défautexterne| de défautexterne de périphérique externe est détection de la déviation de econnecte |e Cablage EA3 deconnecte | ot normal S i GD28-0R2G-2 |2,3912,69| 2,97 | 2,66 | 295 | 32 | 3,02 | 324 | 7 | IE2 GD285R5G5 | 1L76 | 55 | 9 | 50°C |1224| 755 | 12 | a0°C | "€ | triphasé
soudgin & éviter le calage moteur et ® Temps de décélération (@ Améliorer la qualité de bornier DI normale vitesse ou allonger le temps , @ Iln'y a pas de Tableau 8-2 Dimensions et positions des trous de la str:cture externe € 5 GD28-0R4G-2 [1,95[2,19] 2,5 | 2,13 [ 2,38 [ 2,74 [ 245 | 281 | 7 [ IE2 cozsrees 112431 75 T 12 Tsoc 1608 | 11 | 17 | aoc 12dmissiblicc ooy
@ Courant de sortie triphasé| 23°Urer le fonctionnement tres court I'énergie et respecter les . ® Définir un baud approprié . d'accélération/décélération Défaut de transmission de données [® Vérifier si le cablage de la carte s Dimensions (mm) 'I:-’osmon_ EUCHN [Ramctieiot GD28-0R7G-2 [1,48]1,67] 2,26 | 1,59 | 1,84 | 25 [ 1,9 [ 2,62 7 IE2 cpmmoiies 120101 11 | 17 150 los12| 15 | 22 [aoc |48
ant @e o normal des appareils de charge ® Tension du réseau spécifications de tension ® Parametres de baud L o Défaut de - : < timeout de R . Modelede | Structure d'installation (mm) trou ] : Hz
non équilibré o | ¢ A ; e pecitie ) incorrects ® Vérifier si le cablage de E34 déviation de |® Surcharge ou calage ® Confirmer si les parametres E95 communication| €Ntre la carte de de communication est desserré produit e — d'installation GD28-1R1G-2 [1,28]1,52| 2,08 | 1,56 | 1,77 | 2,23 | 1,84 | 2,42 7 IE2 GD28-015G-5 | 28,65| 15 | 22 | 50°C | 31,08 | 185 | 27 | 40°C
o Lorsque le moteur utilise | Vérifier la tension de sortie du ) électrique tres basse d'entrée du variateur de p ) l'interface de communication ) moteur moteur sont correctement communication et le PC ou déconnecté W1 | H1 | D1 w2 W3 | H2 GD28-1R5G-2 |1,36(1,44| 1,77 | 168 | 1,73 | 1,94 | 1,87 | 2,34 7 IE2 GD28-018G-5 | 26.47 | 185 | 27 | 50°C | 32.89 | 22 | 32 | 40°C
de de réaulati variateur de fréquence et Surtension e La charge présente un fréquence (voir les Défautde |° Défautde ligne de est normal vitesse configurés et refaire EtherNetIP | & perviseur (ou API) (mm) GD282R2G-2 |1,31|1,37] 1,72 | 16 | 1,73 | 1,95 | 182 | 22 | 7 | IE2 y . '
) . | unmode de regulation l'impédance du moteur pour E8 endant la important retour spécifications du produit) o communication P ; - p GD28-004G-S2 90 | 235 | 155 70 72220 26 AR : : : : 2 : GD28-022G5 27,69 22 | 34 | 50°C | 4066 | 30 | 42 | 40°C
Surintensité | vectorielle sans PG, aucun o ; ? P p P P communication ' ® Définir une adresse de l'auto-apprentissage de Aucune GD28-004G-2 [1,45[1,63] 1,93 | 1,51 [ 1,72 | 2,1 [ 1,9 | 2,26 | 11 [ IE2
oo assurer |'équilibre triphasé décélération | d'énergie ® Ajouter une unité de freinage E18 @ Erreur d'adresse de icati & ; GD28-004G-2 90 | 235 | 155 70 721220 26 ETIER y : : : y .
E5 pendant la auto-apprentissage des . N . . ) ’ Modbus icati communication correcte parametres moteur programme de |[® Programme de guidage . GD28-5R5G-2 [0,79(1,32| 1,99 | 0,87 | 1,34 | 2,22 | 141 | 2,39 11 IE2
décélération | paramétres n'est effectué |* Régler les parametres ® La fonction de décrochage| une unité de retour d'énergie /Modbus TCP fommunncapotr! ¢ |olestrecommandé de ® Inspecter si les paramétres de E% | guidage pour | pour mise & niveau perdu [* CONtacter le fabricant GD28-5R5G-2 90 1235 | 155 10 121220 26 GD28-7R5G2 [0.62] 00 | 1.76 | 0.8 | 115 | 2.04 | 146 | 228 | 14 | IE2
i 4 3 i 1 Slimi ® La communication es| A A 5 : PR - - _ = 2 2 2 2 2 2 2 2
o Lorsque le moteur utilise ;&rg&a;gggréfg&ree?fnmtizr Sgsc?(s)ggcst:;tqeer;stlon n'est ::tglr?:zlgre]:rlaeT:]aa;tteFarcdr?afrogl:ece coumise  de fortes rbelmgllac]fzr lj cab[elz par uln céble régulation de la boucle de mise a niveau gg%g 3222 i c gg ;2? igg ;8 ;; ;;g gg D28-011G-2 [0,54(0,78| 1,87 | 0,77 | 1,18 [ 2,09 | 1,23 | 2,48 | 14 | IE2
un mode de commande o e interfé indé afin d'ameliorer la vitesse sont appropriés Défaut de e GD28-015G-2_|0,92[0,93] 0,95 | 1,06 | 1,37 | 149 | 2,6 | 2,98 | 16 | IE2
V/F, le réglage de la ﬁ;ﬁif;tss:entissage des configurée Eticl'” pr{:)dfwret('ie lslectnqte interférences résistance aux interférences @ Vérifier s'ily a une charge £sg7  [communication GD28-5R5G-5 90 [ 235 | 155 70 72 220 6 coasorica 3o 2es oy T2ea [ 281 [5sa | 2oa 9 3
courbe V/F est anormal - . ® Activer lafonction de Défaut de R ) .| Débrancher les cables moteur anormale, une charge 1 du double GD28-7R5G-5 90 | 235 | 155 70 72 220 26 1312, ! ! ! ! > )
aramétres via P00.15 rotection contre le PR ® Cable moteur ou isolation e : , o GD28-0R7G-4 |1,41[1,64| 2,11 | 1,67 | 1,86 | 2,29 | 1,92 | 243 | 9 | IE2
® Fortes sources pare . p E19 détection du pour une vérification excessive ou un calage moteur CPU ® Défaut de communication . i i i iti
s @ Réajuster la relation entre la décrochage en cas de moteur anormale ; drifior si - > @ Contacter le fabricant Figure 8-3 Dimensions et positions des trous de la structure externe D GD28-1R1G-4 [1,45]1,61] 1,83 [ 1,64 | 1,94 | 2,16 | 2,03 | 2,29 | 9 IE2
dlinterférences externes " ¢ (0 0 oot [a tension des surtension via P11.03 et réduire courant . ___e Contacter le fabricant o Anomalie de charge © Vérifier si les parametres de Défautde | dudouble CPU GD28-1R5G4 |1,25]1,34] 1,52 | 141 | 163 | 2,01 | 162 | 2,05 | 9 | IE2
(contacteur a commuter Stres d be V/F et la valeur d iond ® Ce défaut est susceptible e Parameatres de moteur moteur et les parametres de . communication| DEIR > B ) B ) ) , ) E
dans le systéme parametres de courbe V/r & avaleur de tension de de se produire lorsque la [® Changer de modéle de f Iy force contre-électromotrice 588 175 DL GD28-2R2G-4 |1,271,29| 1,61 | 1,56 | 1,77 | 2,12 | 1,61 | 2,23 9 2
Y ) p a g h du double
mauvaise mise 3 la terre réduire la valeur de tension protection contre le capacité moteur et celle variateur de fréquence ou synchrone inappropries sont corrects CPU GD28-003G-4 [1,19]1,27] 1,55 | 1,48 | 1,65 | 2,01 | 1,59 | 2,11 9 IE2
du systéme) 0 Icnos'gzii):rr}f:laabrgt;l;frequence g:ftreorfsr;gﬁe\,iean;lals gﬁ du variateur de fréquence | utiliser la commande en mode Défaut de ¥ Z?;irt]:)irpe;rentissage du [|® Refaire l'auto-apprentissage — 2328'0342'4 1,1111,21] 1,46 | 1,34 | 1,62 | 1,83 | 1,54 | 235 | 9 :EZ
o Défaut de matériel v A . . — — sontincompatibles, avec | V/F E35 PRI . . des paramétres moteur f f . 28-5R5G-4 |1,22|1,37| 1,56 | 1,46 | 1,77 | 2,12 | 1,77 | 2,26 11 2
i;n;:gzge;%izLr:wgglr\tz:istre o /;r{nehorer la qualité dT une différence de plus de e Inspecter le cablage moteur, le désequilibre " \Zfit:tlézlrrzzrferfé';ueme o Augmenter le temps de 8 Dimensions du produit GD28-7R5G-4_[0,76]0,96] 1,54 | 0,98 | 1,17 | 1,91 | 1,22 [ 2,04 | 11 | IE2
o 3 brant du contastour ot er)e'rf'g|etelzt resgett:ter les ) 5 niveaux de puissance type moteur et le réglage des nhon connecté au moteur deétection du Figure 8-1 Dimensions et positions des trous des structures externes Aet B o GD28-011G-4 10,79]10,89| 1,79 | 0,78 | 09 | 1,77 | 0,93 | 18 20 IE2
le svsteme doit &tre mis 3 | specirications de tension Défaut | Paramétres moteur paramétres o Application de cham dysfonctionnement o GD28-015G-4 | 0,7 [1,01] 1,98 | 0,74 | 1,02 | 1,87 [ 1,17 [ 223 [ 20 | IE2
te sysdeme ol ef'fetT's ala d'entrée du variateur de E20 |d'auto-apprenti| inappropriés ® Faire tourner le moteur a vide nfap nétique faible P @ Ajuster en conséquence le " GD28-018G-4 [0,53[0,76] 1,23 [ 0,56 | 0,86 | 1,73 | 0,86 | 2,01 | 20 IE2
R Rerre le malnlere. Ita ed ) i frequence (voirles ssage moteur |® Les paramétres appris par | et le réidentifier & coefficient de champ oL . . | A . GD28-022G-4 10,63/0,71| 1,38 | 06 | 09 | 1,73 | 1,02 | 1,95 | 20 | IE2
felmp acer le variateur de ® Tension du réseau s_pecmcatlons ql{ produ_lt) l'auto-apprentissage ® Inspecter si la limite supérieure magnétique faible et les - TR — N = = GD28-0R4G-5 [1,29(1,48| 1,76 | 1,48 | 1,72 | 2,13 | 2,05 | 2,51 12 IE2
- i Afequence l = électrique tres basse ® Ajouter une unité de ﬂrglnage, s'écartent trop des de fréquence est supérieure & paramétres de boucle de — GD28-0R7G-5 [1,26]1,41] 1,74 | 1,42 | 1,67 [ 2,07 [ 2,01 [ 244 | 12 [ IE2
® Charge excessive ou ® Augmenter la capacite du o |eLa charge présente un une unite de retour d'énergie paramétres standard 2/3 de la fréquence nominale courant :1:'3© - -
changement de charge variateur de fréquence pour Surtension a important retour ou éliminer le facteur de force : L . n 7 = GD28-1R5G-5 |1,20]1,35] 1,66 | 1,39 | 1,63 | 1,99 | 1,92 | 2,24 13 1E2
coudsin viter le calage moteur et Eo vitesse dénergie externe entrainant la charge ° L'f:et%”; entissaze || R:?e“'r“i;"lécé’gsefouergi la Défautde | Lé?nV:tnar:Zure?te';sr:gqﬁTse @ Détecter les points HELDER VW o GD282R2G-5 |1,17]1,32] 1,62 | 1,34 | 1,59 | 1,95 | 1,85 | 2,24 | 13 | IE2
; e ! ! , r ; Arge uto- i valeu ucou u un averti , . . - -
s | skidonne 5| i | SR gt - ) oo sl s s D s L s
en cas de surtension n'es ctiver la fonction de di Ision trop élevé de laval bolé - o  @RO)g P R - - > 8 ) 8 ; ) > )
® Courant de sortie triphasé |® Réduire le point de débit limite pas correctement protection contre le TP S TR Eece £ e gL Toe ce o = GD28-7R5G-5 |1,06|1,24| 1,48 | 1,17 | 1,47 | 1,85 | 1,73 | 2,02 | 15 | IE2
Y e s ., . ® Erreur lors de la lecture ou [® Appuyer sur STOP/RST pour 5 ® Activation externe de la
non équilibré du logiciel P11.06 configurée décrochage en cas de Défaut 4 . AT Arrét de couple . A X X . GD28-011G-5 |0,88(1,18| 1,40 | 1,03 | 1,44 | 1,82 | 1,69 | 1,97 32 1E2
- P . . K ) - et de 'écriture des une réinitialisation E40 PO fonction d'arrét de couple |- Tableau 8-3 Dimensions et positions des trous de la structure externe D > > 2 > 2 2 > 2
® Lorsque le moteur utilise |® Vérifier la tension de sortie du surtension via P11.03 et réduire E21 d'opération : de sécurité STO £onipind ik = GD28-015G-5 [0,73[0,97[ 1,34 [ 0,89 | 131 | 1,72 | 152 [ 1,94 | 32 IE2
un mode de régulation variateur de fréquence et la valeur de tension de EEPROM paramétres de commandele Remplacer la carte de de sécurité Position du trou | Diamétre du GD28-018G-5 |0,70(0,88]| 1,24 | 0,85 | 1,25 | 1,68 | 1,50 | 1,85 | 36 | IE2
vectorielle sans PG, aucun| l'impédance du moteur pour protection contre le ° EF?PROM e_ndommagee commande A . Ci(cuit.dle ° Verifi_ersi te céblage des déle d dui Siusl) FETERE T g e GD28-022G-5 0,68 0,85 1,25 0,79 1,21 1,56 1’36 1,77 36 IE2
) s ] ) SR ) 7’ A ® Déconnexion du retour (@ Inspecter le cable de signal de sécurité borniers de fonction STO est I Modele de produit i ; - - > 8 > > ) ) > )
Surintensité 3 | auto-apprentissage des assurer l'équilibre triphasé décroch n cas d g E41 externe (mm) d'installation
h pprentissag . 2 q etrip ecrochage en cas de Déconnexion | PID retour PID anormal du correct et solide = W1 | H1 | D1 w2 H2 (mm)
E6 vitesse parametres n'est effectué |® Régler les paramétres surtension via P11.04 E22 A . LiE i =
5 : p N - - < du retour PID |® Source du retour PID ® Inspecter la source du retour canalSTO1 |e Cablage de lafonction ® Vérifier si l'interrupteur externe GD28-TR5G-2 130 | 250 | 185 100 237 26
constante (@ Lorsque le moteur utilise nominaux conformément a la ® Tension du réseau tres di PID STO t de la fonction STO foncti . . .
un mode de commande plaque signalétique du moteur basse Dlsfparud 3 D&t |r;cdorric " ela <t)nc '02 onctionne Tableau 8-1 Dimensions et positions des trous des structures externes A et B GD28-011G-2 130 | 250 | 185 100 237 76
P : . i ! & ® Dé ircui . N . @ Défaut d'interrupteur correctemen o
V/F, le réglage de la et effectuer @ Affichage de [a tension du i gugrfnenter 12 tension dlentree friii:t eeoﬁlrccounlguietes de [ Vérifier le systéme de freinage externedela fonpction STO|e® Remplacer la carte de Position du Diametre du D28-011G-4 D 130 | 250 | 185 100 237 26
courbe V/F est anormal |'auto-apprentissage des bus anormal ureseau . ; g inag P et remplacer les conduites de Circuit de ; . s : : trou GD28-015G-4 130 | 250 | 185 100 237 26
5 ; ° Défautd'unité | freinage endommagées . ... |eDéfaut de matériel de la commande Modelede |Structure| Dimensions(mm) " q trou
. Contacter le fabricant g g
® Fortes sources aramétres via P00.15 . lench | E23 : . > | frein sécurité P R ; d'installation | . ; GD28-011G- 30 | 250 | 18 00 23 6
p £ Sous-tension |® Enclenchement anorma . einage b led d /R . L roduit externe d'installation 11G-5 1 5i 185 1 7 [9)
f < . : 10 @ Contacter le fabricant de freinage |® Lavaleur de résistance de - E42 oucle de sécurité du ” Remarque : apres la survenue [
d'interférences externes  |® Réajuster la relation entre la dubusCC | ducontacteur tampon o . P : ® Augmenter la résistance de anormal du : (mm) GD28-015G-5 130 [ 250 | 185 [ 100 237 @6
N 5 : . ® Inspecter si l'alimentation la résistance de freinage 2 canal de ce défaut, une coupure de (mm)
(contacteur a commuter | fréquence et la tension des @ Fonctionnement en o - - freinage canal STO 2 0 : Wi | H1 D1 w2 H2
dans le systéme paramétres de courbe V/F et charge lourde en cas de d'entrée est normale et si le externe est trop faible cour'ant suivie d une mise sous GD28-0R2G-52 50 190 155 36 180 a5
mauvaise mise a la terre réduire la valeur de tension perte de phase c6té cable d'entrée est bien branché quee de Jela du_ree de , . ffension est necessaire pour le GD28-0R4G-S2 60 190 155 36 180 a5
s s 2 . E24 |fonctionnemen| fonctionnement réelle du (@ Contacter le fabricant résoudre. A 66001-01662
du systeme) correspondant a la fréquence entrée . N . 7 — GD28-0R7G-S2 60 190 155 36 180 @5 Copyright®INVT.
4 . R ' - - - ~ t atteinte variateur de fréquence est Les canaux STO|e Défaut de matériel du ® Remplacer la carte pyrightoINVi. . R o L
® Tension du réseau tres ® Inspecter ['absence E11l Surcharge |® Basse tension réseau ® Augmenter la tension d'entrée q E43 A . N GD28-0R2G-2 60 190 155 36 180 @5 Les informations contenues dans ce manuel sont sujettes a modification sans préavis
g 8 let2ontdes | circuit de fonction STO d'entrainement I preavis. 202602 (vV1.0)
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