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Guida rapida all'uso dell'inverter di frequenza della serie

Questa guida descrive brevemente il cablaggio periferico, i morsetti, la
tastiera, l'avvio rapido, l'impostazione dei parametri delle funzioni comuni, i
guasti comuni e le relative soluzioni, le dimensioni del prodotto e i dati di
efficienza energetica dellinverter di frequenza della serie Goodrive28 (in

seguito GD28).

Visitare il sito www.invt.com per maggiori informazioni e per scaricare le
risorse. Per i termini di garanzia, consultare il manuale elettronico completo.

N

® Questa guida contiene solo informazioni di base per linstallazione e la messa in servizio.ll mancato rispetto
delle istruzioni di sicurezza, di installazione e messa in servizio contenute nella documentazione pertinente

Goodrive 28

Scansionare il codice QR per
consultare il manuale elettronico
completo di prodotti della serie

GD28.

pud causare danni alle apparecchiature, lesioni personali o persino la morte.

® Solo il personale qualificato e addestrato € autorizzato a eseguire le operazioni pertinenti.

A

® Non eseguire operazioni di cablaggio, ispezione o sostituzione di componenti con |'alimentazione
inserita.Prima di eseguire queste operazioni, assicurarsi che tutte le fonti di alimentazione in ingresso siano

state scollegate e attendere per un tempo non inferiore a quello indicato sull'inverter.

Tempo di attesa minimo

Modello inverter

5 minuti

Monofase 220 V 0,2-4 kW; Trifase 220 VV 0,2-15 kW;
Trifase 380 V 0,4—22 kW; Trifase 575 V 0,4-22 kW
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3 Descrizione delle funzioni dei terminali

Tabella 3-1 Descrizione dei morsetti dell'inverter di frequenza

4 Tastiera
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5.2 Operazioni alla prima accensione

Dopo aver verificato che il cablaggio e I'alimentazione siano corretti, chiudere linterruttore automatico
dell'alimentazione CA sul lato di ingresso dellinverter per accenderlo.
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Identificazion - .
Descrizione funzione
e morsetto
Terminali del ci principal
L1,L2,L3 o . . )
(L1, 12) Terminali di ingresso CA trifase (0 monofase), collegati alla rete elettrica
U,V,W  |Terminali di uscita CA trifase (o monofase), in genere collegati al motore
() (+), (-) Terminali del bus CC comune
;; PB, (+) Terminali della resistenza di frenatura esterna
@ Terminale PE; il terminale PE di ogni macchina deve essere collegato a terra in modo affidabile
Terminali del circuito di controllo
+10V Il dispositivo fornisce un‘alimentazione a +10 V, con una corrente di uscita r di 50 mA
Intervallo di ingresso: 0-10 V/0-20 mA
Impedenza di ingresso: 33 kQ per ingresso di tensione, 250 Q per ingresso di corrente
All L'impostazione dellingresso di tensione o corrente viene effettuata tramite I'interruttore a levetta
Al1 (IV); & inoltre necessario impostare il codice funzione P05.76
Risoluzione: precisione dell'1% su tutto il campo di misura
Intervallo di ingresso: -10-10 V/0-20 mA
Impedenza di ingresso: 33 kQ per ingresso di tensione, 250 Q per ingresso di corrente
Al2 L'impostazione dellingresso di tensione o corrente viene effettuata tramite l'interruttore a levetta
Al2 (I/V); & inoltre necessario impostare il codice funzione P05.76
Risoluzione: precisione dell'1% su tutto il campo di misura
Intervallo di uscita: 0-10 V/0-20 mA
AO1 L'uscita di tensione o corrente viene impostata tramite I'interruttore a levetta AO1 (I/V)
Risoluzione: precisione dell'1% su tutto il campo di misura
Eglg Uscita a relé: RO1A normalmente aperto, RO1B normalmente chiuso, RO1C terminale comune
Capacita dei contatti: 3 A/ICA 250 V, 1 A/ICC 30 V
RO1C
GND Massa di riferimento per alimentazione +10 V e segnali analogici
Capacita di commutazione: 50 mA/30 V; Intervallo di frequenza in uscita: 0-50 kHz
HDO1 Utilizzabile come normale terminale DO, uscita push-pull, selezione della configurazione tramite
codice funzione P06.00
485+ Porta di comunicazione a segnale differenziale 485; per l'interfaccia di comunicazione 485 standard
485 utilizzare cavo a doppino intrecciato schermato; la resistenza di terminazione da 120 Q per la
comunicazione 485 puo essere attivata tramite I'interruttore a levetta 485 (ON/OFF)
Interfaccia Type-C, collegabile direttamente al PC, in base al protocollo di comunicazione Modbus
UsB RTU.Quando l'inverter non & collegato alla rete elettrica, & possibile modificare, salvare, importare
ed esportare i parametri; quando l'inverter & collegato alla rete elettrica, € possibile controllarne il
funzionamento e monitorarne i parametri operativi
L'inverter fornisce un'alimentazione esterna per l'utente, con una corrente di uscita massima di 100
ey ™
Puo essere utilizzato come ingresso di alimentazione esterna in modalita NPN per il terminale DI
(il DIP deve essere impostato su NPN)
com Massa di riferimento digitale +24 V, utilizzabile come ingresso esterno in modalita PNP (I'interruttore
a levetta deve essere impostato su PNP)
Funzioni digitali DI1-DI4:
Intervallo dell‘alto livello di ingresso valido: 10-30 V
Intervallo del basso livello di ingresso valido: 0-5 V
Frequenza massima di ingresso: 1 kHz
DI1-Dl4 Terminali di ingresso digitali programmabili; 'utente pud impostare la funzione dei terminali tramite
(PTC) (?odici funzione
E possibile selezionare la modalita NPN/PNP tramite un interruttore a levetta, & supportato il
collegamento a un'alimentazione esterna
Funzione PTC: solo il terminale D4 puo essere configurato per la funzione di protezione da
sovratemperatura PTC, impostando il codice funzione P05.04=57 e l'interruttore a levetta su PTC;
resistenza di sovratemperatura 3,6 kQ, resistenza di ripristino 1,5 kQ
Soddisfa la commutazione NPN e PNP, oltre a possedere la funzione di ingresso a livello logico,
HDI pud anche essere utilizzato come canale di ingresso per impulsi ad alta frequenza
Frequenza massima di ingresso: 50 kHz
Ciclo di lavoro: 30%-70%
STO1 Ingresso per l'arresto di coppia sicuro (STO)
Ingresso STO ridondante, contatto esterno normalmente chiuso. Quando il contatto si apre, STO
si attiva e l'inverter smette di erogare corrente
STO2 Utilizzare un cavo schermato per il segnale di ingresso di sicurezza, la lunghezza del cablaggio
deve essere inferiore a 25 metri
STO1 e STO2 sono cortocircuitati a +24 V in fabbrica. | fili di cortocircuito sui terminali devono
essere rimossi quando si utilizza la funzione STO
Terminali della scheda di espansione di comunicazione
;2;; Ingresso esterno a 24 V, utilizzabile per il debug della comunicazione
ECIN Supporta 5 tipi di bus: PROFINET, EtherCAT, EtherNet IP, Modbus TCP, EtherNet UDP; EtherCAT
utilizza la porta IN, per gli altri protocolli non c'¢ distinzione di direzione
ECOUT Supporta 5 tipi di bus: PROFINET, EtherCAT, EtherNet IP, Modbus TCP, EtherNet UDP; EtherCAT
utilizza la porta OUT, per gli altri protocolli non c'¢ distinzione di direzione
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Contenuto corrispondente all'area di visualizzazione della tastiera LED Motore asincrono i Motore snerono oot ook s
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RUNITUNE B JLampeggiante nerer pp 6 Impostazione dei parametri delle funzioni comuni
p. — - La seguente tabella dei parametri elenca solo alcuni parametri communi, con una breve descrizione e valori tipici.
[ Ispento L'inverter & in stato di arresto . . . ) A , . , R .
- - “o”: Indica che il valore impostato di questo parametro pud essere modificato sia quando linverter & fermo che in
FWDIREV iSempre acceso Inverter invertito funzione:
[ Ispento L'inverter ruota in senso orario o ) ) . . . ) . .
- - - " - - “o": Indica che il valore impostato di questo parametro non pud essere modificato quando l'inverter & in funzione;
W L'inverter utilizza il canale di esecuzione dei
empre acceso comandi tramite comunicazione "o’ Indica che il valore di questo parametro & un valore effettivamente rilevato e regisirato, e non pud essere
. L'inverter utilizza il canale di esecuzione dei modificato.
LOCALIREMOT W LLampeggiante comandi da terminale Linverter ha effettuato automaticamente un vincolo di controllo sulle proprieta di modifica di ciascun parametro, per
Tspento Linverter utilizza il canale di esecuzione dei aiutare lutente a evitare modifiche errate.
P comandi da tastiera Codice Nome Descrizione Valore |Modifi
RUN/TUNE [llSempre acceso con . . ) funzione predefinito| ca
L s L'inverter & in stato di guasto " -
FWD/REV visualizzazione del codice di guasto 0: Modalita di controllo vettoriale senza PG 0
W lLampeggianti Linverter  n sato i pre-allamme P00.00 Modalita di controllo della |1: Modalita di controllo vettoriale senza PG 1 ,
LOCAL/REMOT contemporaneamente ) ’ velocita 2: Modalita di controllo vettoriale della tensione °
Quando accesa, indica l'unita di misura attualmente visualizzata dalla tastiera. spaziale
!MD%D Hz Unita di frequenza 0: Canale di esecuzione dei comandi da tastiera
o ”D RPM Unita di regime rotante P00 Canale di esecuzione dei [1: Canale di esecuzione dei comandi da terminale 0 o
Spia di unita di misura . comandi 2: Canale di esecuzione dei comandi tramite
}.D A Unita di corrente o
j—w»—“ % Percentuale comumcam?ne —
m ) ) . |0: Impostazione da comunicazione Modbus/Modbus
:"‘"‘D”. Y, Unita di tensione Canale di esecuzione dei P
- P00.02 comandi tramite . 0 o
Tasto Funzione comunicazione 2: Ethernet
Tasto multfunzione di Accesso 0 uscita dal menu di primo livello, cancellazione rapida dei 3: EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
- Frequenza massima di
programmazione/ parametri; o ) ) P00.03 a . Max (P00.04)-599,00 Hz 50,00Hz | o
. Tenere premuto (per piti di 1 secondo) questo tasto per eseguire la funzione uscita
scorciatoia . i . ) o . e :
definita nel codice funzione P07.02. Di default, si attiva la marcia jog. P00.04 Limite superiore frequenza P00.05-P00.03 5000Hz | o
Accedere alla schermata del menu passo passo e confermare i parametri di marcia '
impostati; PO00S Limite inferiore frequenza di .00 Hz-P00.04 0.00 Hz o
Tasto Conferma/ | Nelle schermate di visualizzazione a motore fermo e in funzione, & possibile ) marcia ' ) '
Spostamento scorrere i parametri visualizzati; 0: Impostazione P00.10
Nell'interfaccia di modifica dei parametri, tenere premuto (per piti di 1 1: Impostazione analogica Al1
secondo) questo tasto per scorrere i parametri. P00.06 Selezione comando  [2: Impostazione analogica Al2 0 o
' frequenza A 3. Impostazione analogica Al3
A Tasto di incremento | Incrementa dati o codici funzione. 5: Impostazione dellimpulso ad alta velocita HDI1
7. Impostazione del programma PLC semplificato
{ \v4 } Tasto di decremento |Decrementa dati o codici funzione. 8: Impostazione della marcia a velocita multistadio
9: Impostazione del controllo PID
{J Tasto di marcia  |In modalita tastiera, serve per avviare la marcia o I'autoapprendimento. P00.07 Selezione comando  |10: Impostazione della comunicazione Modbus 1 o
’ frequenza B 12: Impostazioni di comunicazione Ethernet
Il codice funzione P07.04 specifica la validita della funzione di questo tasto; 14: Impostazioni di comunicazione
Tasto diarresto/ | Durante il funzionamento, premere questo tasto per arrestare la marcia o EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP
Reset I'autoapprendimento; Frequenza impostata da
In stato di allarme per guasto, premere questo tasto per effettuare il reset. P00.10 tastiera 0,00 Hz-P00.03 5000Hz | o
: : , ) Definito dal
5 Avvio rapldo P00.11 | Tempo di accelerazione 1 modello ©
5.1 Controlli prima dell'accensione 0,0-3600,0's Definito dal
— — —— - - P00.12 | Tempo di decelerazione 1 o
A ® \Verificare che tutti i terminali siano collegati e serrati correttamente. modello
® \erificare che la potenza del motore sia compatibile con quella dellinverter. ) ~|0: Marcia nel senso predefinito
Selezione del senso di .
P00.13 . 1: Marcia nel senso opposto 0 o
marcia . .
2: Marcia inversa vietata
0: Nessuna operazione
1: Autoapprendimento rotativo dei parametri
Autoapprendimento lpp P
PO015 arametri motore completi 0 °
P 2: Autoapprendimento statico dei parametri completi
3: Autoapprendimento statico dei parametri parziali

4

7-

-8-

Codice L. Valore |Modifi Codice L. Valore |Modifi Codice . Valore |Modifi Codice L. Valore |Modifi
. Nome Descrizione e . Nome Descrizione e . Nome Descrizione § . Nome Descrizione e
funzione predefinito| ca funzione predefinito| ca funzione predefinito| ca funzione predefinito| ca
PO0.17 Tipo di inverter 2: Tilpo per carichil Desantli 2 o PO5.01 Selezione della funzione del 0: Nesslun.a funzione A . al limite lsulperiorle P23.18 Trasmissione PZD7 5: Corrente di Hscita N . 0 o
3: Tipo per carichi leggeri : terminale DI 1: Marcia in senso orario e PO6.21 Tempo di filtraggio 0,000 5-10.000 0.000 o P23.19 Trasmissione PzDg  |6: Valore effettivo della coppia in uscita 0 °
0: Nessuna operazione 2: Marcia in senso antiorario ' dell'uscita AO1 PSR 0008 P23.20 Trasmissione PZD9 7: Valore effettivo della potenza in uscita 0 5
o  |1: Ripristina valori di fabbrica (esclusi parametri PO5.02 Selezione della funzione del(3: Controllo di marcia a tre fili 4 o Limite inferiore uscita . . - — 8: Regime di funzionamento
P00.18 R|pr|sft|no vparametn motore) 0 ° terminale DI2 4: JOG in senso orario P06.41 HDO1 -300.0%-P06.43 0.0% © p23.21 Trasmissione PZD10__ g vielcita lineare di funzionamento 0 °
unzone 2: Cancella cronologia guasi Selezione dela funzions [P YOG i senso aniorario Uscita HDO P2322 | Trasmissione PZDT_110: Frequenza di rampa 0 -
3: Blocca parametri tastiera P05.03 terminale DI3 6: Arresto per inerzia 7 ° P06.42 | corrispondente al limite  [0,00-50,00 kHz 0,00kHz | o P23.23 Trasmissione PZD12 11: Codice di guasto 0 5
0: Awvio diretto 7: Reset guasto inferiore ) 27: Parola di stato dell'inverter 2
P01.00 Modalit di avvio 1: Awvio dopo frenatura in CC 0 ° Selezione della funzione del|8: Pausa di marcia Limite superiore uscita 0: PROFINET
P05.04 = Y
4: Awio dopo inseguimento della velocita (software) 050 terminale DI4 9: Ingresso guasto esterno 0 ¢ PO6.43 HDO1 P06.41-300,0% 1000% | o 1: EtherCAT
PO1.08 Selezione modalita di ~ [0: Arresto in decelerazione 0 R 10: Incremento impostazione frequenza (UP) Uscita HDO1 3: EtherNet IP
) arresto 1: Arresto per inerzia PO5.11 Selezione della funzione del|11: Decremento impostazione frequenza (DOWN) 0 P06.44 | corrispondente al limite  [0,00-50,00 kHz 50,00kHz | o Selezione del protocollo 4: Modbus TCP
Frequenza di inizio : terminale HDI1 57: Ingresso guasto sovratemperatura motore e i P24.00 ) . |5: EtherNet UDP 15 °
q superiore della scheda d
P0O1.09 . 0,00 Hz-P00.03 000Hz | o (supportato solo da DI4) ¢lla Scheda cl espansion |- bROFINET + EtherNet UDP
frenatura in arresto pp P07.00 Password utente  |0-65535 0 o :
Corrente di frenatura CC i P05.42 | Valore minimo Al [0,00 V-P05.44 000V | o 4 auacti recerti - ) 7: EtherCAT + EtherNet UDP
pot.q1 | oM TENaLIAE 1o o 100,0% 0,0% ° Impostazione FO7.21 | Tioldl guasi ece * 15: Nessuna scheda di espansione per
anesto PO543 corrispongente al minimo Al -300,0%-300,0% 0.0% ° PO728 | Tio delfultmo guasho - - * corlnunicazione
Tempo di frenatura CC in P07.29 | Tipo del pneultimo guasto |- - .
P01.12 0,00-50,00s 000s | o " - PO ¢e1p g ;
arresto P05.44 Valore mass!mo A1 |P05.42-10,00V 1000V | o P07.30 | Tipo del terzultimo guasto |- N . 0: Nessuna Sf:heda . . A
Selezione protezione 0: Comandi di funzionamento dei terminali non attivi Impostazione P07.31 | Tipo del quartultimo guasto |- R . 36: Scheda di espansione All-in-One - Scheda di
. : i imo |- . 9 icazione PROFINET
PO118 | funzionamento terminali all'accensione 0 . P05.45 | corrispondente al massimo |-300,0%-300,0% 100,0% o PO7.32 | Tipo del quintultimo guasto |- - o Zt;m;n}l]ce;zm;e (0] T i one. Seheda
; ) 1: Comandi di funzionamento dei terminali attivi ANt N di rioristini -Scheda di espansione All-in-Une - Scheda di
afaccensione | raccensione P0547 | Valore minimo A2__|-10,00 V-P05.49 000V | o Pog2g | oo ORI g g 0o | o comunicazione EtherCAT
- - - - . automatici in caso di guasto 43: S - . : .
0: Motore asincrono Impostazione - - - Scheda di espansione All-in-One - Scheda di
P02.00 Tipo di motore 1 ) ) ! 0 ° PO5.48 ispondente al mini 300 0%-300.0% 100.0% Impostazione dell'intervallo comunicazione EtherNet [P
1: Motore sincrono a magneft permanent 45 | comspondene aiminimo. |-ERAH=TRTS TR e P08.29 | di rpristino automatico in- [0,1-3600.0s 10s | o pogoo | Todischedadi | o ansione allinone - Scheda di 0 .
po2.01 | Potenza nominale motore | oo Definitodal | Al2 caso di quasto : espansione omunicazone Mpodbus ToP
: asincrono 1 ’ ! modello P05.49 | Valore intermedio Al2 1 [P05.47-P05.51(V) 0,00V [} . .
Frequenza nominale Impostazione |(r:1.tfeﬂ/§”|(|) di 'T?oaazlol:?'dq : 00,_0 x12 ) 45: Scheda di espansione all-in-one - Scheda di
| ifra delle unita: Modalita di funzionamento \cazi
P02.02 mofore asinrono 1 0,01 Hz-P00.03 5000Hz | o P0550 | corrispondente al valore |-300,0%-300,0% 0.0% o o Modalih di funsionamento normle comunicazione EtherrTet . .
Regime nominale motore Definito dal intermedio AI2 1 1 La ventola funzi i o d 46: Scheda di espansione all-in-one - Scheda di
. oy e : La ventola funziona continuamente dopo \cazi
P02.03 asincrono 1 1-60000 giri/min modello ° P0551 | Valore intermedio Al2 2 |P05.49-P05.53(V) 0,00V 5 Modalita di funzionamento accension cor.numcazmn‘e PROF.INET+ !EtherNet .
Tensione nominale motore Definito dal Impostazione Po8.41 della ventola di - Modalita di funzionamento 2 0x10 ° 47: Scheda di espansione all-in-one - Scheda di
P02.04 -1200 V . ' comunicazione EtherCAT + EtherNet
020 asincrono 1 0-1200 modello | ° P05.52 | corrispondente al valore  |-300,0%-300,0% 0.0% ° raffreddamento Cifra delle decine: Modalita di regolazione della
poa.0s | CoTente nominale motore | oo Definito dal intermedio Al2 2 velocita 7 Guasti comuni e soluzioni
) asincrono 1 ' ' modello | ° P05.56 Valore minimo AI3 0,00 V-P05.58 0,00V o 0: Regolazione della velocita disabilitata Codicedi | . - .
poa.15 | Potenza nominale motore | o Definito dal Impostazione 1: Modalita di regolazione della velocita 1 guasto Tipo di guasto Causa possibile Metodo di risoluzione del guasto
' sincrono 1 ' ' modello | ° P05.57 | corrispondente al minimo- |-300,0%-300,0% 00% | © Intervallo di impostazione: 0 x 0000 x 011 ® Aumentare il tempo di accelerazione 0
Frequenza nominale A3 Cifra delle unita: I
P02.16 i 0,01-P00.03 Hz 50,00 Hz - ridurre il limite di corrente software
motore sincrono 1 ° P05.58 | Valore massimo A3 |P05.56-10,00 V 1000V | o 0: Protezione software contro la mancanza di fase in tramite P11.06; se il processo richiede
PO217 Coppie polari motore (128 ) . . Impostazione . ingresso disabilitata o ( accelerazi un'accelerazione rapida, aumentare la
: sincrono 1 P05.59 | corrispondente al massimo {-300,0%-300,0% 100,0% o 1: Protezione software contro la mancanza di fase in .empo diaccelerazione potenza dell'inverter
PO21B Tensione nominale motore 01200 v Definito dal . Al3 P11.00 Protezione contro la  [ingresso abilitata 0x011 5 . impostato .troppo b.revle ©® Aumentare la capacita dell'inverter,
: sincrono 1 modello P05.66 | Frequenza minima HDI1 |0,000 kHz-P05.68 0,000kHz | © ' mancanza di fase Cifra delle decine: $ovracc_a rico o variazione assicurarsi che il motore non si intasi,
Corrente nominale motore Definito dal Impostazione 0: Protezione dalla mancanza di fase in uscita |mplrovwsa del carico ) che l'apparecchiatura di carico non
P02.19 . 0,08-600,00 A ° . R o/ 0 0 e ahil: ® Avviamento con motore in : )
sincrono 1 modello P05.67 corrispondente alla 300,0%-300,0% 0,0% o disabilitata presenti anomalie
- . . ; ; ; ; tazione
Forza controelettromotrice frequenza minima HDI1 1: Protezione dalla mancanza di fase in uscita ro - | ® Awviare il motore dopo che si &
Po2.23 motore sincrono 1 0-10000 300 ° P05.68 | Frequenza massima HDI1 |P05.66-50,000 kHz 50,000 kHz| o abilitata * tS.t:umbno della corrente di uscita completamente arrestato o selezionare
- " aia: Ri rifase
Guadagno proporzionale Impostazione Cifra delle centinaia: Riservata ) ) I'avvio con inseguimento della velocita
POSO0 | anelodivelocia 1 | 02000 00 | o P0569 |  corrispondentealla  |-300,0%-300,0% 1000% | o 14 gp | Idiz20 G comunicazione [1-247 ] R ¢ g”la"d? ! m.e.tl°d° ?' Tlommuo tramite il parametro PO1.00
Tempo di integrazione frequenza massima HDI1 ) locale # Nota: L'indirizzo slave non puo essere 0. e m? ore € 1l controlio X @ Verificare la tensione di uscita
P03.01 P 9 0,000-10,000 s 0,200 s o vettoriale senza PG, non é stato
: anello di velocita 1 ' ' ’ Bit0: Selezione segnale di ingresso Al1 0: 1200 bps Sovracorrente di effettuato lauto r;n dimento dellinverter e limpedenza del motore
Guadagno proporzionale 0: Tipo tensione 1:2400 bps E4 acoelerazione g6l parameti i per garantire l'equilibrio trifase
P03.03 anello di velocita 2 0,0-200,0 200 © PO5.76 Selezione tipo di segnale di|1: Tipo corrente 00 . 2: 4800 bps . Qua‘;do il metodo di controllo ® Impostare i parametri nominali in base
Tempo di integrazione ' ingresso Al Bit1: Selezione segnale di ingresso Al2 P14.01 Impostazioni della velocita |3: 9600 bps 4 o 46l molore & i ata sul alla targhetta del motore ed eseguire
P03.04 ) " 0,000-10,000 s 0,200 o 0: Tipo tensione ' di trasmissione 4: 19200 bps ¢! molore € [mpostaa su I'autoapprendimento dei parametri
anello di velocita 2 1 Ti 5: 38400 by controllo V/F, limpostazione X PP P
0: Impostazione P03.12 Tloo corronte i Pe della curva V/F & anomala tramite P00.15
1: Impostazione analogica Al1 pos.00 | Setezione tipo diuscita  |0: Uscita a impulsi ad alta velocita 0 6: 57600 bps ® Presenza di una forte fonte di | ® REimPostare la relazione tra frequenza
. i i ) HDO1 1: Uscita digitale ° 7: 115200 bps ) e tensione impostata nella curva V/F e
2: Impostazione analogica Al2 interferenza estemna
. . . 0: Non valido 0: Nessun controllo di parita (N, 8, 1) per RTU . ) . ridurre il valore di tensione
3: Coppia impostata da analogica Al3 , : S (commutazione dei contattori nel )
Selezione modalita di  [5: Impostazione dellimpulso ad alta velocita HDI1 ) ) 1: In funzione o Bk Controllo di parita pari (E.’ 8,1) per RTU sistema. messa a terra del corrispondente alla frequenza
P03.11 impostazione coppia  |8: Impostazione della marcia a velocita multistadio 0 o P06.04 | Selezione uscita HDO1 5. Marcia in senso orario in corso 0 ° P14.02 Impostazioni di controllo di [2: Controllo di parita dispari (O, 8, 1) per RTU ] . sistema'inadeguata) ® Evitare forti interferenze; tenere i cavi
. . - 3: Marcia in senso antiorario in corso parita dei bitdi dati ~ |3: Nessun controllo di parita (N, 8, 2) per RTU . ) del motore lontani dal contattore e
motore 1 10: Impostazione da comunicazione ©® Bassa tensione di rete
4: JOG in corso 4: Controllo di parita pari (E, 8, 2) per RTU garantire una messa a terra affidabile
Modbus/Modbus TCP N ® Guasto al hardware }
12: Impostazioni di comunicazione Ethernet 5: Errore dell'inverter 5: Controllo di parita dispari (O, 8, 2) per RTU del sistema
14: Impostazioni di comunicazione P06.05 | Selezione uscita relé RO1 |B: Rilevamento del livello di frequenza FDT1 1 ° P23.02 Ricezione PZD2 0: Non valido 0 o ® Migliorare la qualita dell'energia o
EtherCAT/PROFINET/EtherNet IP 7: Rilevamento del livello di frequenza FDT2 P23.03 Ricezione PZD3 1 Frequgnza impostata 0 ° aumfen.tarella potenza dellinverter
Abilitazione controllo di  |0: Disabilitato 8: Frequenza raggiunta P23.04 Ricezione PZD4 2: Setpoint PID 0 o @ Sostituire I'inverter
P03.32 coppia motore 1 1- Abilitato 0 © 0x00-0x1F P23.05 Ricezions PZD5 3: Feedback PID 0 ® Tempo di decelerazione @ Aumentare il tempo di decelerazione o
i Selezione polarita terminale |Bit0-bit2: riservato : icezione 4: Setpoint della coppia ° impostato troppo breve ridurre il limite di corrente software
Larghezza di banda anello P06.09 0x00 ° .
PO3S4 | L comente motore 1102000 400 o . di uscita Bit3: HDO1 P23.06 Ricezione PZD6 5: Setpoint della frequenza massima in senso orario 0 ° ® Limite di corrente software tramite P11.06 se il processo richiede
Aumento della coppia Bit: RO1 p23.07 Ricezione PZD7 6: Setpoint della frequenza massima in senso 0 ° impostato troppo alto una decelerazione riduttore, provare a
P04.01 mofore 1 0,0-10,0% 0,0% o 0: Frequenza di marcia P23.08 Ricezione PZD8 antiorario 0 ° @ Sovraccarico o variazione aumentare la potenza dellinverter
- ) ) 1: Frequenza impostata o 7: Limite massimo della coppia motrice improvvisa del carico ® Abbassare il punto di limitazione della
Guadagno compensazione P23.09 Ricezione PZD9 0 o
Po4.0g | ua0ed P 0,0-200,0% 100,0% | o P08.26 | Selezione uscita AO 2: Frequenza di rampa 0 ° — 8: Limite massimo della coppia frenante @ Squilibrio della corrente di uscita | corrente del software P11.06
slitamento V/F motore 1 . P23.10 Ricezione PZD10 ; . . 0 o . ax
- - 3: Regime di funzionamento 9: Comando terminale di ingresso virtuale Sovracorrente trifase ® Aumentare la capacita dellinverter,
Fattore di soppressione 4:C i usci p23.11 Ricezione PZD11 10: Comando terminale di uscita virtuale 0 ° E5 durantela | ® Quando il metodo di controllo assicurarsi che il motore non si intasi
P04.10 |  oscilazioniabassa  |0-100 10 o * Corrente di usdita ' > . - :
Selezione uscita a impulsi |5: Corrente di uscita 11: Valore di impostazione della tensione di decelerazione del motore € il controllo che l'apparecchiatura di carico non
frequenza motore 1 P06.28 0 o - . ) N ) )
Fattore di soporessions ad alta velocita HDO1  [6: Tensione di uscita p23.12 Ricezione PZD12 |separazione V/F 0 ° vettoriale senza PG, non é stato |  presenti anomalie
Co pp 7: Potenza di uscita 12: Setpoint dell'uscita AO1 1 effettuato I'autoapprendimento | ® Verificare la tensione di uscita
P04.11 oscillazioni ad alta 0-100 10 o — X . " "
frequenza molore 1 P06.29 | Limite inferiore uscita AO1 |-300,0%-P06.31 00% ° P23.13 | Trasmissione PZD2 | \ion valido 0 o dei parametri dellinverter e limpedenza del motore
; i issi . . ® Quando il metodo di controllo er garantire I'equilibrio trifase
Selezione tipo di ingresso |0: HDI1 come ingresso a impulsi ad alta velocita pog 30 | Usoita AO1 corrispondente | o 000V | o P23.14 | [Trasmissione PZD3 _|1: Frequenza di marcia ¢ ° . per garanilre Tequilibrio frtase
P05.00 . - 0 o al limite inferiore ! ! ' o ) ) del motore € impostata sul ® |mpostare i parametri nominali in base
HDI 1: HDI1 come ingresso digitale P23.15 Trasmissione PZD4  |2: Frequenza impostata 0 o irollo VIF I i I tarahetta del mo J .
P06.31 | Limite superiore uscita AO1 |P06.29-300,0% 100,0% | o P2316 | Trasmissione PZD5 _ |3: Tensione bus 0 S controflo p mpostazione ala larghalia del molofé q seguire
P06.32 | Uscita AO1 corrispondente |0,00-10,00 V 10,00V 5 — ——— 4- Tensione di uscita . - della curva V/F &€ anomala I'autoapprendimento dei parametri




invt RAMAFRE SR RRLS Guida rapida all'inverter di frequenza della serie Goodrive28 invt RAmAFRE AR ERLS Guida rapida allinverter di frequenza della serie Goodrive28 InVERImsERe Ry ERLS Guida rapida allinverter di frequenza della serie Goodrive28 [T\\Tt S s Guida rapida allinverter di frequenza della serie Goodrive28 InVE IR BhERLE Guida rapida allinverter di frequenza della serie Goodrive28 InVERImseRe Ry ERLE Guida rapida all'inverter di frequenza della serie Goodrive28 InVE IR Bh R Guida rapida all'inverter di frequenza della serie Goodrive28
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Codice di Codice di Codice di Codice di Posizione dei fori di | Di Figura 8-4 Dimensioni e posizioni dei fori della struttura esterna E Tabella A-2 Specifiche nominali (carico pesante/leggero
odice di Tipo di guasto Causa possibile Metodo di risoluzione del guasto odice di Tipo di guasto Causa possibile Metodo di risoluzione del guasto odice i Tipo di guasto Causa possibile Metodo di risoluzione del guasto odice dl Tipo di guasto Causa possibile Metodo di risoluzione del guasto Struttura Dimensioni esterne osizione e'. ortdl |.ame.tro. 9 P P ( P 9gero)
guasto guasto guasto guasto Modello del prodotto esterna montaggio dei fori di e T Carico leggero
® Presenza di una forte fonte di tramite P00.15 carico trascinato da forze esterne Feedback PID ® Feedback PID disconnesso ® Controllare la linea del segnale di codice di sicurezza w1 H1 D1 w2 H2  |montaggio D1 remperat e — T
interferenza esterna @ Reimpostare la relazione tra frequenza @ Attivare la funzione di protezione da E22 disconnesso ® Sorgente del feedback PID feedback PID di STO GD28-1R1G-S2 70 190 155 36 180 a5 Potenza ura Potenza ura Frequenza nominale
(commutazione dei contattori nel | e tensione impostata nella curva V/F e stallo per sovratensione tramite P11.03 scomparsa ® Controllare la fonte di feedback del PID Errore di timeout . X " N X GD28-1R5G-S2 70 190 155 36 180 @5 Modello del Potenza Corrente .| Potenza Corrente . inale di di
. . . h . . . ) i — ® Nessuna trasmissione dati tra la |® Verificare che i cavi della scheda di prodotto del di uscita del di uscita alimentazio i
sistema, messa a terra del ridurre il valore di tensione e ridurre il valore della tensione di ® Guasto al circuito frenante o nella . - . - . ' GD28-2R2G-S2 70 190 155 36 180 @5 PP S da [P motore di li
. . ) ) ) ) , R L E57 - scheda di comunicazione e il comunicazione non siano allentati o KVA A KVA) A ne (Hz)
sistema inadeguata) corrispondente alla frequenza protezione da stallo per sovratensione Guasto allunita danneggiamento del tubo del ® |spezionare |'unita frenante e sostituire comunicazione computer host (0 PLC) soollegati GD28-1R1G-2 70 190 155 36 180 a5 e (kVA) W) (A) | @ (KVA) "W (A) e e e(v)
® Guasto al hardware ® Evitare forti interferenze; tenere i cavi in P11.04 E23 freno; il tubo del freno PROFINET GD28-1R5G-2 70 190 155 36 180 a5 ° o o
) frenante ' (°C) (°C)
del motore lontani dal contattore e @ Bassa tensione di rete . . ® || valore della resistenza del ® Aumentare la resistenza di frenata @ Sovratemperatura GD28-2R2G-2 70 190 155 36 180 @5 o o
’ . oA tare Ia t d - - GD28-0R2G-S2 | 0,7 0,2 15 [50 °C| 094 | 04 2 |40 °C
garantire una messa a terra affidabile ® Anomalia nella visualizzazione ds;;ilg;:ﬁj::mne 11ngresso freno esterno & troppo basso dell'apparecchiatura 0 ambiente ¢ gslt;::f)zrrzzgfan:frzrzt::bieme GD28-1R5G-4 B 70 190 155 36 180 a5 GD28-0R4G-S2 | 115 | 04 25 |50 °C| 152 | 075 | 33 |40 °C|50Hz060
s Tersione | Aol o8 OB ® Contattare il produtore Temposi | ® o7 gi raonameno exo Suasod ol g”::‘ga?‘"”e della temperatura | o stiuire la resistenza di rievamento GD28-2R2G-4 70 | 190 | 155 | 3 | 180 | @5 y GD28-0R7G-52 | 188 | 075 | 42 [s0°C[ 226 [ 14 [ 61 [a0°C| bz |
=
o Aumentare la capacita delfinverter E10 insufficiente bus contatiors di buffer ® Contattare il produttore E24 funzionamento :I :};::0 ; an:;OEL;::genore ® Contattare il produttore sovra;tlrtr:rr;e ¢ . Segnallr:ZriesC(:/?atemperatura gl della temperatura GD28-003G-4 70 190 155 36 180 5 GD28-1R1G-S2 | 228 | 11 | 65 |50 °C| 285 | 15 | 75 |40 °C| Intervallo oo r;jgovase
! ® Verifi he l'alimentazi i i ifi i i i D28-004G-4 7l 1 1 1 - - N N i -
® Sovraccarico o variazione assicurarsi che il motore non si intasi, ce ® Funzionamento con carico . e |care<? e taimen azmr?e dl. . raggiunto impostato internamente motore in ingresso al terminale ° Vgnﬂcar.e i segnale delterminale di GD28-0046 0 %0 % % %0 25 CD28-1RSG-S2 | 3,35 15 75 180 °C | 457 2.2 98 140 °C joonsenito
ingresso sia corretta e che i cavi di P 9 misurazione di temperatura esterno GD28-1R5G-5 70 190 155 36 180 a5 GD28-2R2G-S2 | 4,35 2,2 10 |50 °C| 544 3 12,5 |40 °C |47-63 Hz
improwvisa del carico che I'apparecchiatura di carico non pesante in caso di mancanza di ingresso non siano allentaf £25 Sovraccarico | @ L'inverter emette un awiso di | ® Controllare se limpostazione del punto Di4 GD28-2R2G5 70 190 155 s 180 o5 GD28-004G-52 6 4 6 150 °C Y ' 40 °C
® Limite di corrente software presenti anomalie fase sul lato di ingresso elettronico sovraccarico in base al setpoint | di awiso di sovraccarico & ragionevole Riconoscimento |® L'interfaccia della scheda di @ Controllare se & inserita una scheda di OD25.00465 70 190 155 % 180 2 g g g g 2 g X ‘g ° ——= > > . . - 5
impostato troppo alto ® Abbassare il punto di limitazione della @ Sotiofensione dela rete elettrica | @ UeNtare la tensione di ingresso ® Cattivo contatto o interruzione | ® Controllare il cavo della tastiera; dellaschedadi | eSPansione di comunicazione espansione non compatibile con — GD28-0R2G-2 | 069 | 02 | 15 |50 oC 091 | 04 | 2 |40 oC
@ Squilibrio della corrente di uscita | corrente del software P11.06 @ Impostazione errata della della rete elettrica del cavo della tastiera scollegarlo e ricollegarlo per controllare E60 comunicazione sta trasmettendo dati, ma il tipo questo slot Figura 8-2 Dimensioni e posizioni dei fori della struttura esterna C e u@@u; @ eu ir GD28-0R4G-2 | 1,16 | 04 25 |50 E 151 [ 075 | 33 |40 E
trifase @ Verificare la tensione di uscita Sovraccarico del ) @ Reimpostare la corrente nominale del i i i i i 0 o i i i T L= GD28-0R7G2 | 1,91 | 0.75 | 42 |50 °C| 229 11 51 |40 °
@ Quando il metodo di controllo dellinverter e limpedenza del motore EM " motorle corrente nominale del motore moltoi nel gruppo parametri |motore E27 E;r:cr:nf:::gtzel: * :: voe(:tz”: E:ilier:feizfep:ztmgo’ ° (SZZ:t?;ZSrSIZ:SinS::te circostante; falio ?i;i:esi;tlon oS a‘z;;”i'nn:;]“é';;: I'(ijrlnior;;iz::della . r\_l GD28-1R1G-2 | 3,06 | 1.1 65 |50 °C| 353 | 15 75 |40 °C |50 Hz 060
. i ® Motore in stallo o variazione o . 99 R - o ’ ) ° ) A D1 Tabella 8-4 Dimensioni e posizioni dei fori della struttura esterna E (Unita: mm) C C
del motore ¢ il controllo per garantire ['equilibrio trifase eccessiva del carico ® Controllare il carico, regolare parametri ® Guasto al circuito di eliminare le fonti di interferenza scheda di espansione e riaccendere il Posizione dei fori di | Diamet GD28-1R5G-2 | 354 15 75 |50 4,63 2,2 98 |40 Hz, CATrfase
vettoriale senza PG, non & stato | @ Impostare i parametri nominali in base lincremento della coppia comunicazione della tastiera o | ® Sostituire 'hardware; rivolgersi a un computer per controllare se il guasto i Modello del Struttura Dimensioni esterne T dei fori di GD28-2R2G-2 | 471 | 2,2 10 |50 °C| 588 3 12,5 |40 °C | Intervallo 00240
effettuato I'autoapprendimento alla targhetta del motore ed eseguire ® Accelerazione eccessiva @ Aumentare il tempo di accelerazione della scheda madre centro di assistenza Errore di fimeout | o Nessuna irasmissione dal persiste ~ prodotto esterna Wi T D1 m 2 T GD28-004G-2 | 6,1 4 16 |50 °C| 8 55 21 |40 °C |consentito
E6 Sovracorrentea | dei parametri I'autoapprendimento dei parametri ® Riawviare il motore in rotazione | ® Evitare arresti e riavvii ® Controllare I'ambiente circostante; £63 della dallinterfaccia della scheda di | ® Controllare se lo slot o il supporto della GD28-015G-2 160 300 190 130 287 76 GD28-5R5G-2 | 824 | 55 | 20 [50 °C| 99 | 75 | 26 |40 °C|47-63Hz
velocita costante | ® Quando il metodo di controllo tramite P00.15 12 Sovraccarico | ® Sottotensione della rete elettrica | ® Aumentare la tensione di ingresso eliminare le fonti di interferenza comunicazione espansione di comunicazions scheda sono danneggiati. In caso di GD28-018G-4 160 300 190 130 287 76 GD28-7R5G-2 | 1469 | 7,5 30 |50 °C| 215 11 39 |40 °C
del motore & impostata sul @ Reimpostare la relazione tra frequenza dellinverter @ Sovraccarico della rete elettrica ® Cattivo contatto o interruzione | ® Sostituire I'hardware; rivolgersi a un della scheda P danni, sostituire lo slot o il supporto GD28-022G-4 E 160 300 190 130 287 a6 GD28-011G-2 | 19,95 1 42 |50 °C - - - 40 °C
controllo V/F, limpostazione e tensione impostata nella curva V/F e @ Scelta di un inverter con potenza | ® Scegliere un inverter con potenza . del cavo della tastiera centro di assistenza della scheda dopo l'interruzione di (GD28-018G-5 160 300 190 130 287 06 GD28-015G-2 21 15 55 |50 °C| 26,7 | 185 64 |40 °C
della curva V/F & anomala ridurre il valore di tensione insufficiente maggiore 28 E:jf\;z]s)l;rjzt:i e Cavo della tastiera troppo lungo, | ® Verificare che la versione del software corrente = 6D28-022G-5 160 300 190 130 287 26 GD28-0R4G-4 | 1,26 | 04 | 15 [50°C| 166 | 075 | 2 |40 °C
® Presenza di una forte fonte di corrispondente alla frequenza ® Verifi he I'alimentazione di i i i E| diti t . . .. . o B
interferenza esterma @ Evitare forf interferenze: tenere i cavi ® Mancanza di fase o forti iner:el(s:zges(i:a io:e'::zzzlz':ia\l/i i parametri N ;Of.g ettot? fort m?erfet.renz”e dela scrgglabm iontrgllﬁ pte ' It ) frore de|”;meou ® Nessuna trasmissione dati tra la |® Verificare che i cavi della scheda di A Appendice A Dati sull'efficienza energetica GD28-0R7G-4 | 21 | 075 | 25 [S0°C| 273 | 11 | 33 |40°C
(commutazione dei contattori nel |  del motore lontani dal contattore e g1 | Mancanzadifase | - fluttuazioni sulle linee di ingresso non siano devono sserci taztl':rza i memorizzati nella Es:{g‘ibr{lelc :ncl :pe : ;n :Z :ra sia £66 om | scheda dicomuricazione e i comunicazione non siano allentati o O Tabella A-1 Consumo energetico e classe IE GD28RIGA | 241 | 1. 3 S0°C|a% | 15 | 37 J40C
. . { ibi versi ) o 5
) ' . sul lato di ingresso | ingresso L1, L2, L3 o T computer host (0 PLC scollegati GD28-1R5G-4 | 356 | 15 | 42 |50 °C| 466 | 22 | 55 [40°C
s!stema,.messa aterra del garar.mre una messa a terra affidabile 9 9 . ® E possibile disattivare il parametro software della scheda di controllo EtherCAT P ¢ ) 9 Perdite relative (%) Perdite in GD28-2R2G-4 | 453 | 22 | 55 |50 °c| 576 | 3 7 |40 °C
" dequat del sist @ V/iti allentate sul lato di ingresso ) g ) i ) 50 Hz 0 60
sistema inadegual) esstema P11.00 dellinverter E®2 | Alf disconnesso |© MTeSSC Al toppo basso @ Utilizzare un alimentatore da 5 V (0 10 LB — Modello delprodotto | o5y is0) | (@s100) | (s0:25) | (s0:50) | (s0s100) | (90:50) | (a0ctony | 29 F%e € GD28-003G-4 | 617 | 3 | 75 |50°C| 782 | 4 | 95 |40 °C| Hz
® Bassa tensione direte © Migliorare la qualita delfenergia o ® Cavo di uscita danneggiato o in Errore di ® Nessuna trasmissione dati tra la | ® Verificare che i cavi della scheda di ® Al disconnesso A) per controllare se fingresso & & U Lk ] QR || ) | Bk | etk ) By B GD28-004G4 7'67 4 9'5 50 °C 9’28 55 m 5 140 °C | Intervallo | CATese
® Guasto al hardware aum‘en.tarevla potenza dellinverter cortocircuito verso terra E30 comunicazione | scheda di comunicazione e i comunicazione non siano allentati o Ess | AL discomnesso | ® 9Tess0AI2 troppo basso normZIe 9 GD28-0R2G-S2_ | 245|278 | 298 | 28 | 301 | 326 | 308 | 329 7 IE2 o0285R564 | 921 1 55 T 14 150 clmse | 75 | 18 T20 °Clconsenito| 2048V
@ Sostituire |Ir.1VEr1€r : : ® Mancanza di fase su U, V, Win Ethernet computer host (0 PLC) scollegati ® Ai2 disconnesso @ Controllare il cablaggio o sostituire il GD28-0R4G-S2 | 1,96 | 224 | 254 | 2.0 24 2,65 252 281 U IE2 GD28-7R5G-4 1é 96 7’5 18,5 |50 °C 13'49 1'1 21 |40 °C|47-63Hz
© Aumentare il tempo di accelerazione o uscita (0 grave asimmetria , o , ® Verificare che il motore sia in . ® Ingresso Al3 troppo basso cavo per controllare se & normale Tabella 8-2 Dimensioni e posizioni dei fori della struttura esterna A e C (Unita: mm) GD28-0R7G-S2 | 148168 184 | 154 [ 184 [ 254 | 193 | 2m 7 IE2 Yy ’ ’ . P S
° o ) ) E94 AlI3 disconnesso ) p GD28-011G-4 | 19,97 | 11 25 |50 °C| 2556 | 15 32 |40 °C
attivare la funzione di stallo per trfase del carico) Verificare che i cavi di uscita non siano e cortocircuito a terra e che il cablaggio ® AI3 disconnesso Posizione deiforidi | Diametro GD28-1R1G-52 | 1,39 | 1,61] 221 | 168 | 19 | 255 | 203 | 271 | 7 | IE2 . .
sovratensione. Mancanza di fase Note: Il tempo di rilevamento della allentati o danneggiati ® Uscita dell'inverter in sia corretto Errore di fimeout T Struttura Dimensioni esterne tagai Tand D25 1R 5 1'41 1'44 1' p 1’ ; . ] 2‘ 1’ 5 2’ 7 2 GD28-015G-4 | 21,06 | 15 32 |50 °C| 346 | 185 38 |40 °C
® Migliorare la qualita dellelettricita, in E14 sul lato di uscita | MaNCanza difase in uscita richiede | ® Verificare che non vi siano fort E32 Guasto da cortocircuito a terra @ Rimuovere i cablaggio del motore per el ® Nessuna trasmissione dati tra la |® Verificare che i cavi della scheda di odello del prodetto |~ montaggio dei fori cf' GD28-1R5G-S / / 9 69 9 35 9 59 GD28-018G-4 | 252 | 185 | 38 [50 °C| 296 | 22 | 45 |40 °C
conformita con le specifiche di U 1USC8 1 cimeno 2,5 s; dopo la mancanza di | fluttuazion di carico e che limpedenza cortocircuito a terra| ® Guasto del circuito di controllare s & nomale E95 - scheda di comunicazione e il comunicazione non siano allentati o Wi bl i e W3 1128 Imorriagiglo GD28-2R2G-S2 | 12 |142] 202 | 138 | 168 | 241 | 175 | 295 ! IE2 GD28-022G-4 | 2851 | 22 | 45 [50°C| 3817 | 30 | 58 |40 °C
S . ) . . s ) [ rilevamento corrente comunicazione ter host (0 PLC llegati GD28-004G-S2 0 235 155 70 72 220 26 GD28-004G-S2 | 1,33 |1,65| 234 | 147 1,84 2,74 2,04 3,09 1 IE2 o 5
' ' tensione in ingresso dellinverter fase si tende a verifica un'instabilita | trifase del motore sia bilanciata @ Sostituire la scheda di controllo Ethernet IP computer host (0 PLC) scollegati GD28-0R4G-5 | 1,79 | 04 | 17 |50 °C| 219 | 075 | 21 |40 °C
® Tempo di accelerazione troppo (vedere le specifiche del prodotto) ¢ poirebbero essere segnalati ol . - GD28-004G-2 90 235 | 155 70 72| 220 6 GD28-0R2G-2 239 [269| 2,97 | 266 | 295 | 32 | 302 | 324 7 IE2 GD2B-0RTGS5 | 242 | 075 | 23 150 °Cl 285 | 15 | 27 |40 °C
breve . . rinci ssenza de N d : : . . .
o s i d te, ° GD28-5R5G-2 90 235 155 70 72 220 26 GD28-0R4G-2 [ 195(219| 25 2,13 2,38 2,74 245 2,81 7 IE2 o o
® Tensione di rete elevata o fuar moore doposhesie EvTtensione, somaceaioo o ® Controllare s carico & normale o B9 | progiamma di Programtma A 2GgmaMEN | o Contatare i produtors GD28-5R5G-4 c 90 | 235 | 155 | 70 | 72 | 220 | @6 GD28B-0RTG2_ | 148 | 167 | 226 | 159 | 184 | 25 | 19 | 262 | 7 | IE2 CD2STREGE | 245 ) 15 8 B0C)Ale ) 2z ) 42 40
© Awiamento con motore in completamente arrslato o selezlonare deviazione di velocita ecoessivo; aumentare l tmpo di aggomamento | " GD28-TR5G4 90 | 235 | 155 | 710 | 72 | 20 | @6 GD28IR1G2 | 128 | 152 208 | 156 | 177 | 223 | 184 | 242 | 7 | 2 ShacoRebs | BTV f2 42 WLLRNT ¢ 58 0 Cisthrofe
Sovratensione in | rotazione Iavw.o con inseguimento della velocita © Pulre | condofli dara o sostiure la rilevamento della deviazione di velocita Errore di GDZ85R565 % 255 = 70 7 2 o D202 1'36 1,44 1,77 1163 1773 1,94 1,87 2134 - = GD28-004G-5 | 7,98 4 65 |50 °C| 931 | 55 9 40 °C| Hz, CATrfase
®7 | acoslrazione | @ Elevato feedback di poenza dal | | ltram'ltle ! parametro Ff’m " @ Ostruzione del condotto daria o | ventola oalungare i termpo di ES87 | comunicazione ira GD28-7TR5G-5 90 | 235 | 155 | 70 | 72 | 220 | @6 cozsaroe2 [t | 12 [ ie [ im [ 1% | e | 22 | 7 | ® CDZBSRSCS |10 95 | 9 S0 €| 1224 15 | 12 L40 %€ Inenalo | s pony
carico ns‘ta .a\re un unita di r.enaturz.a & ventola danneggiata @ Garanire una ventiazione adeguata Guasto di accelerazione/decelerazione idue CPU1  |® Errore di comunicazione tra i . . s . & . . d : : . - : GD28-7R5G-5 | 1443 | 75 12 |50 °C[ 16,98 | 11 17 | 40 °C [consentito
® |mpostazioni errate della uniunita di recupero di energia, oppure Surriscaldamento . A . deviazione ) ® Controllare se le impostazioni dei Errore di due CPU © Contattare il produttore Figura 8-3 Dimensioni e posizioni dei fori della struttura esterna D GD28-004G-2 145/163] 1,93 151 172 21 19 2,26 11 IE2 GD28-011G-5 | 20,10 | 11 17 |50 °C| 2512 | 15 22 |40 °C |47-63Hz
liminare i fattori che causano la E16 . ® Sovratemperatura ambiente dell'ambiente per ridurre la E34 ) ® Sovraccarico o stallo ) ¥ ¥
funzione di stal eliminare Ifa del modulo inverter eccessiva della parametri del motore sono corrette; E588 icazione t W CD285R5G-2 | 079 |1,32] 1,99 | 087 | 134 | 222 | 141 | 239 | © | IE2 GD28-015G5 | 2191 | 15 | 22 |50 °C| 3108 | 185 | 27 |40 °C
unzione di staflo per ione di eneraia da parte del ® Funzionamento prolungato in temperatura ambiente " ) ) o comunicazione tra aliia : : .
tensi generazione di energia da parte def velocita ripetere l'autoapprendimento dei i due CPU 2 GD28-7R5G-2 | 062 | 09 | 176 08 115 2,04 146 | 228 14 IE2 GD28-018G-5 | 2647 | 185 | 27 |50 °C| 3289 | 22 34 |40 °C
sovratensione carico trascinato da forze esterne sovraccarico @ Scegliere un inverter con potenza ) 1due DL sl ; b i
_ o da e _ o parametri del motore ) — GD28-011G2 | 054 |078| 187 | 077 | 118 | 209 | 123 | 248 14 IE2 0D28.022G5 | 2065 | 22 | 34 |50 °C| 4066 | 30 | 42 |40 °C
® Attivare la funzione di protezione da T o Qfg — — @ Controlare se i parametri del controllo 8 Dimensioni del prodotto — GD28-015G-2 | 092 (093] 095 | 106 | 137 | 149 | 26 | 298 | 16 | IE2
stallo per sovratensione tramite P11.03 lvazione del segnale di erificare che lingresso dal dispositivo it ! 1D o ioni dei fori GD28-0R4G-4 | 2,13 (2,28 | 259 22 2,54 2,81 254 | 294 9 IE2
e ridurre | valore el tensione di E17 Errore esterno quasto esterno sul terminale DI estemo sia corretto :g;zzlrl;t?ella velocita sono Figura 8-1 Dimensioni e posizioni dei fori delle struttu: estene AeB o2 ORTed 1,41 1,64 2,11 1 é7 1,86 2,29 1792 2,43 ; o
protezione da stallo per sovratensione @ Impostare una velocita di trasmissione o ——— o TS - - - - - - ; ;
in P11.04 ® Impostazione errata della adeguata :::;::ilj;eosi: 1::'!00 énormale, fi ggiz 12;2 i 1;2 121 122 1;‘ 13; Z:)? fg; ifg 2 :E;
® Aumentare il tempo di decelerazione; velocita di trasmissione ® Verificare che i collegamenti . ) S - - - - - - - - - -
) . . R . o L X ® Carico anomalo ® Controllare se le impostazioni dei D | ) GD28-2R2G-4 12711291 161 156 177 212 1,61 223 9 IE2
se il processo richiede una Errore di ® Guasto alla linea di dell'interfaccia di comunicazione siano N ) ) - = 2 : : > : :
- o ) ® |mpostazioni dei parametri del parametri del motore e della forza = 9 GD28-003G-4 11911271 155 148 165 201 159 211 9 IE2
decelerazione rapida, & possibile comunicazione comunicazione corretti ) . :1:|3© : . : . . : : :
E18 - ) _ T ) . motore sincrono errate controelettromotrice sono corrette s GD28-004G-4 1111121 146 134 162 183 154 235 9 IE2
installare un'unita di frenatura, un'unita Modbus/Modbus | ® Indirizzo di comunicazione ® Impostare ['indirizzo di comunicazione @ Parametri di autoanorendimento | ® Riesequire Iautoaporendimento dei : ' ; : : o : :
direcupero di energia o utiizare la TCP errato corretto E35  |Guasto di squiibrio ! auloap gl PP @ @ @ GD28-5R5G-4 | 1,22 | 1,37| 1,56 | 146 | 177 | 242 | 177 | 226 | 11 | IE2
) ) R ) . del motore imprecisi parametri del motore
funzione di frenatura a flusso ® Forte interferenza nella ® Si consiglia di utilizzare cavi schermati ) o H2BUEBUY W o GD28-7R5G-4 | 0,76 [ 096 | 154 | 098 | 117 | 1,91 122 | 2,04 11 IE2
- - . N @ |nverter non collegato al motore | ® Aumentare il tempo di rilevamento N n
) ) magnetico comunicazione per migliorare limmunita alle o Applcazione a debole dello squilbrio o GD28-011G-4 0,79 1089 179 0,78 09 1,77 0,93 18 20 IE2
° )
'tI)'empo di decelerazione troppo @ Wiglorare la qualia dellsletricita, in interferenze magnofismo @ Regolare opportunamente i g 8l o@2@e — | / GD28-015G-4 0,7 [1,01] 198 0,74 1,02 1,87 117 2,23 20 IE2
reve conformita con le specifiche di Guasto di o ® Scollegare i cavi del motore per o . o L | = GD28-018G-4 | 053 |076| 1,23 | 056 | 08 | 173 | 086 | 2,01 20 | IE2
® Tensione di rete elevata o . E19 flevamento | ® A\nomalie nei cavidelmotore o | - o coeffiients di magnetizzazione debole . imensioni e posizioni dei fori i 6D28-0226-4 063 [071] 138 | 06 | 09 [ 173 | 102 [ 195 [ 20 [ IE2
Sovratensione in | ® Elevato feedback di potenza dal tensione in ingresso dellinverter nellisolamento del motore _ e i parametri dellanello di corrente Tabella 8-3 Dimensioni e posizioni dei fori della struttura esterna D (Unita: mm) -0226- 09 19, : s ; : i ;
E8 ) ; (vedere le specifiche del prodotto) corrente ® Contattare il produttore Guasio d ® Linvert " od  |eRi i carico & il punto di I Posizione dei fori di | Diametro GD28-0R4G-5 [ 129 |148| 176 | 148 172 2,13 2,05 2,51 12 IE2
decelerazione | _carico ® Installare un'unita di frenatura & © Questo errore tende a verificarsi E36 uasto ¢a mverter mette un awiso d evare fcarico e punto i = Struttura Dimensioni esterne ; e GD28-0R7G5 | 126 | 141 | 174 | 142 | 167 | 207 | 201 | 244 | 12 | 2
® Impostazioni errate della unita di di ) o la pot del mot ® Cambiare il modello delfinvert sottocarico sottocaricato in base al setpoint preallarme di sottocarico = Modello del prodotto esterna montaggio dei fori di B ; B ; , 3 ) ;
funzione di stallo per UF uhlta ! ;e;upers I energla,l oppure Iqausgt;zzz(;:'ilz\/inz::c?nore ¢ ut?lir;]z::;elg gzdz”; dei c::::ol(ror 3F E40 Arresto sicuro con | @ Funzione di arresto sicuro della £ = — w1 H1 D1 w2 H2 | montaggio 2D28'1 R52-5 1201135) 168 | 139 | 163 | 1,99 192 | 224 13 IE2
A eliminare i fattori che causano la . P - D28-2R2G-5 117 (1,32 1,62 1,34 1,59 1,95 1,85 2,24 13 IE2
STO bilitata est t . - AT s GD28-7R5G-2 130 250 185 100 237 76 ; B B ) ) B ) )
sovratensione generazione di energia da parte del corrispondono, con una @ Verificare il cablaggio del motore, i tipo cgpplét p coppia abilitata esternamente o Corral pev— Tabella 8-1 Dimensioni e posizioni dei fori delle strutture esterne A e B (Unita: mm) GD28-011G2 130 250 185 100 237 26 GD28-004G-5 114 11,29 | 1,57 1,28 1,55 1,91 1,83 2,17 13 IE2
oarico rascinato da forze estere difirenza superiore a §lvell d | - di motore e le impostazioni del Eat | scurszasconal | lominelo el fonzion STO' correlo Struttura | Dimensioniesteme | O one dei foridi | Diametro GD26-011G4 130 | 250 | 185 | 10 | 237 | @6 GD28-5R5G-5 | 1,11 [ 1.27| 150 | 120 | 148 | 187 | 178 | 207 | 15 | IE2
o Atti i i i ) t tri Modello del prodotto montaggio dei fori di D - . - . - - - -
Ativare fa funzione di protezione da Errore d polenza - . parametr o STO anomalo | @ Cablaggio dela funzione STO | e fissato P esterna % : GD28-015G4 130 | 250 | 185 | 100 | 237 6 GD28-7R5G-5 | 1,06 [1,24] 148 | 1,17 | 147 | 1,85 | 173 [ 202 | 15 | IE2
stallo per sovratensione tramite P11.03 ) @® Impostazioni dei parametri del | ® Scaricare il motore e identificarlo , w1 H1 D1 W2 H2 montaggio
e e E20 | autoapprendiment errato ® Controllare se l'interruttore esterno GD28-011G-5 130 250 185 100 237 6 GD28-011G-5 088 |118] 140 | 103 | 144 | 182 | 169 | 197 32 IE2
e ridurre il valore della tensione di motore errate nuovamente ) ) ; GD28-0R2G-S2 60 190 155 36 180 25
. i o del motore ) ) ) - ® Guasto all'interruttore esterno della funzione STO funziona GD28-015G-5 130 250 185 100 237 a6 GD28-015G-5 0,73 (0,97 | 1,34 0,89 1,31 1,72 1,52 1,94 32 IE2
protezione da stallo per sovratensione @ | parametri appresi @ Verificare che la frequenza limite o ) GD28-0R4G-S2 60 190 155 36 180 25
in P11.04 automaticamente si discostano superiore sia superiore a 213 della Circuito di della funzione STO correttamente CD28-0R7G-S2 m 190 155 % 180 o5 GD28-018G-5 0701088 1,24 0,85 1,25 1,68 1,50 1,85 36 IE2
° Miglior'are la qualita delleletticta, in iroppo dai parameri standard frequenza nominale E42 sicurezza canale 2 | ® Guasto allhardware del circuito | ® Sostituire la scheda di controllo GD28-0R2G-2 o0 19 155 " 180 o5 GD28-022G-5 0681085 1,25 0,79 1,21 1,56 1,36 1,77 36 IE2
® Tensione di rete elevata conformita con le specifiche di ® Timeout dell'autoapprendimento | ® Ridurre adeguatamente il valore di STO anomalo ¢ siourezza del canale ri ;Z‘S:nzipiq:::oeg::;:;:ere GD28-0R4G-2 60 190 155 36 180 @5
® Elevato feedback di potenza dal |  tensione in ingresso dellinverter ® Se il valore impostato della impostazione della corrente impulsiva l.a”memazio:e %er eliminare il guasto GD28-0R7G-2 A 60 190 155 36 180 @5
£ Sovrgtgnsione a| caco (vedere le spec.if!ch.e del prodotto) CQIifenté .di impulso & troppo alto Anomala — - GD28-0R4G-4 60 190 155 36 180 a5
velocita costante (@ Impt?stazpm errate della (] Ins'tallla‘re lun unita di fr.enatur’fz e Errore operaivo (] |S| Ie t\:enﬂ/catgn un edm?re duranttg on STOPRST st E43 simultanea dei ° Gualsto hardware al circuito @ Sostituire la scheda driver GD28-0R7G-4 60 190 155 36 180 75
funzione di stallo per un'unita di recupero di energia, oppure E21 EEPROM a lettura/scrittura dei parametri remere per ripristinare canali STO 1 & 2 funzionale di STO GD28-1R1G-4 50 190 155 16 180 5 560010750 202606 (V1.0)
sovratensione eliminare i fattori che causano la di controllo ® Sostituire la scheda di controllo £  control GD28-0R4G-5 60 190 155 36 180 @5
; : : ; frore nel controlio . L : . . Le specifiche del prodotto sono soggette a modifiche senza preavviso.Tutti i diritti riservati. La contraffazione &
°
generazione di energia da parte del EEPROM danneggiata E44 CRC FLASH ® Guasto alla scheda driver @ Sostituire la scheda driver GD28-0R7G-5 50 190 155 36 180 75 puribie per legge.
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