Guide d’utilisation pilotage

1 Informations de sécurité et précautions

® Le cablage doit étre effectué par des électriciens qualifiés. Dans le cas contraire, il existe un risque
d'électrocution ou d'endommagement du variateur.

® Le ventilateur doit étre arrété et le disjoncteur coupé pendant toute opération de maintenance ou d'entretien
afin d'éviter toute mise en marche accidentelle pouvant mettre en danger la sécurité des personnes.

® Assurez-vous que l'alimentation est complétement coupée avant tout cablage; le non-respect de cette consigne
peut entrainer une électrocution ou un incendie.

o N'utilisez pas les disjoncteurs pour commander le démarrage/I'arrét de I'onduleur, car cela pourrait
endommager |'appareil.

® Les parametres par défaut du variateur conviennent a la plupart des équipements. Ne modifiez pas les
parametres sauf en cas de nécessité. Méme si un équipement spécifique présente des exigences particuliéres,
seuls les paramétres nécessaires doivent étre ajustés. Toute modification non autorisée peut endommager
I'équipement.

2 Spécifications

Puissanc Modele |Instructions Courant entrant Courant sortant
e
mono 220V
Tri AC 0-220V
Mono AC 220V
1.5kW | AFH20- Standard +15% 7A
2S1R5
14A50/60Hz 0-320Hz
Tri 380V

3PHAC 380V £15% 3PH AC 0-380V
2.2kw AFH20-4T2R2| Standard

5.8A50/60Hz 5.1A 0-320Hz

3 Aspect général- Dimensions
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(mm) -’ Dimensions fixation(mm) o Découpe
H L | H1 L1 R
290 150 110 274 120 5

4 Bornier

Connexions au terminal

Marquage Nom Instructions
R/L, S, T/N Bornes d’entrée Connecter au courant. Pour
monophasé, bornes L et N.
U, v, W Bornier de sortie Connecter a la sortie vers moteur.
moteur
Terre Connecter a la terre.
Instructions de connexion
Marquage Nom Instructions
A+
B RS485 communication Pour Modbus
DI1 Pour entrée de signal externe.
Signal digital entrant ) i
DI2 Pour entrée de signal capteur T°.
COM Port com 24V négatif.

5 Pilotage

Pour signal analogue, 0— 24V. Si 0—

Analogue signal entrant 10V, sélectionner P6.02 = 10.00.

24V

Courant sortant 24V positif.

O O O

RUN STOP ALARM

Fress(_, to start/stop; press@ C—) to adjust speed.

Wait 5 minutes after power off before wiring.

e )
0 ®

Réglage de la fréquenc

Bouton

Utilisation

PROG

Presser pendant 2s sur le menu LevelO pour passer au menulevell;
pour revenir au menu précédent appuyer brievement

ENTER

Dans les menus 1/2/3/ entrer le mot de passe puis cliquer pour
confirmer; dans le menu level 0 sert de bouton multifonction.

Dans le menu level 0 change les paramétres de contrdle; dans les
autres menus permet de passer d’un paramétre a un autre

Dans le menu level 0 menu, une pression augmente le paramétre.;
dans les menus Level 1/2/3, une pression augmente la valeur.

Dans le menu level 0 menu, une pression baisse le paramétre.; dans
les menus Level 1/2/3, une pression diminue la valeur..

RUN/STOP

Presser une fois pour démarrer ou arréter ou remettre a zéro en
cas d’erreurs

“"RUN" Light

Indicateur de mise en route stopped.

"STOP” Light

Indicateur d’arrét.

"ALARM" Light

S’allume en cas d’anomalie de fonctionnement.

6 Instructions d’affichage

Fonctionnement normal Affichage secondaire

Dans le menu de niveau 0, appuyez sur «
<< » pour basculer entre les éléments
d'affichage tels que le niveau, la vitesse de
rotation, la fréquence et le courant de
sortie.

Appuyez sur « RUN » pour démarrer a
I'arrét ; appuyez sur « STOP » pour
arréter en cours d’exécution ; appuyez
sur « + » ou « — » pour régler le niveau.

Parametre mode réglage Paramétre d’alerte

Le témoin de défaut s'allume et le code
d'erreur s'affiche. Consultez le tableau des
codes d'erreur pour plus de détails.

Dans le menu de niveau 0, maintenez la
touche « MENU » enfoncée pendant 2
secondes pour accéder au mode de réglage

c o (a] s o (a]
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7 Résolution rapide de panne

Réinitialisation aux paramétres d'usine : Réglez P0.02 sur 1 (tous les paramétres seront réinitialisés aux
valeurs d'usine).

Moteur synchrone : Réglez P0.05 sur 0 (commande vectorielle), P0.10 (fréquence maximale), P0.12 (limite
supérieure de fréquence), P1.00 sur 1 (moteur synchrone), P1.01 (puissance du moteur), P1.02 (niveau de
tension : 220V ou 380 V), P1.03 (courant du moteur), P1.04 (fréquence nominale) et P1.05 (vitesse du
moteur). P1.07 = 2 (autoréglage statique). Lorsque I'écran affiche « TRUE », appuyez sur « RUN/STOP » pour
lancer l'autoréglage du moteur. L'écran affichera « L2 » pendant |'autoréglage. Une fois celui-ci terminé,
I'écran reviendra au menu de niveau 0.

Fonctionnement d'essai :

Apres avoir configuré les paramétres, appuyez sur « RUN/STOP » pour démarrer le moteur. Appuyez sur
«+»ou «— » pour ajuster le niveau. Vérifiez le sens de rotation du ventilateur pendant son fonctionnement.
Si le sens est incorrect, vous pouvez le modifier en utilisant I'une des méthodes suivantes :

1. Arrétez I'onduleur et inversez deux des fils de sortie U, V ou W.

2. Arrétez I'onduleur et modifiez le paramétre P0.09 = 1 (inversion du sens de rotation).

Pendant le fonctionnement, appuyez sur « RUN/STOP » pour l'arréter. Appuyez sur « { { » pour basculer
entre les niveaux, la vitesse de rotation, la fréquence, le courant et I'affichage des parametres. Lorsque le
moteur fonctionne au niveau le plus élevé, vérifiez le courant de fonctionnement : il ne doit pas dépasser le
courant nominal du moteur. Si des interférences électromagnétiques sont perceptibles pendant le
fonctionnement du moteur, vous pouvez augmenter la fréquence porteuse de I'onduleur en ajustant le
paramétre P0.16 (maximum : 16 kHz).

Les temps d'accélération et de décélération par défaut sont de 60 secondes. Si nécessaire, modifiez les
paramétres P0.18 (temps d'accélération) et P0.19 (temps de décélération). Le niveau maximal par défaut est
de 8. Pour modifier le nombre de niveaux, réglez le paramétre F9.01 (nombre total de niveaux).

Formule de réglage de la fréquence

- Upper Frequency Limit (P0.12) Lower Fre cyLimit (P0.14
e = Upper Frequency Limit ( ) Lower FrequencyLimit ( ) Set Level

Total Levels (F9.01)
+ Lower Frequency Limit (P0.14)

Par conséquent, pour régler la vitesse de rotation maximale du moteur, il suffit de modifier la limite de fréquence
supérieure P0.12. Notez que P0.12 est limitée par P0.10; si une valeur supérieure a P0.10 est requise, il faut
d'abord augmenter P0.10. Pour régler la vitesse de rotation minimale, il suffit de modifier la limite de fréquence
inférieure P0.14.

8 Table des paramétres

Instructions :

« ¥ » indique que la valeur du paramétre peut étre modifiée lorsque I’onduleur est en veille ou en
fonctionnement.

« % » indique que la valeur du paramétre ne peut pas étre modifiée lorsque I'onduleur est en fonctionnement.

« ® » indique que le paramétre est surveillé en temps réel et ne peut pas étre modifié.

PO Paramétres de base

Paramétres Description Réglage Paramétre  |viveou de Remarque
usine Imodification
0: déverrouillé
1: verrouillage des
P0.00 Sélection des parametres de 0

fonctionnement
2: verrouillage des boutons (hors
RUN/STOP)

3: verrouillage total

paramétres et des
\verrouillages

P0.01 Mot de passe 0~9999 0
0: aucune action
1: restauration parametre usine
P0.02 Paramétre (inclut les paramétres moteur) 0
d'initialisation 2: efface Ihistorique des pannes
3: restauration paramétre usine
(sauf moteur)
P0.03  |[Paramétres Macro
P0.04 Fonctions Macro
P0.05 Mode de contréle | 0: Vecteur en boucle ouverte 1
du moteur 1: VC/VF contréle *
0: contréle clavier Utiliser 2 pour
P0.06 | Canalde 1: contréle terminal 2 Vutilisation du
* ventilateur ; la
commande 2: contréle commande par
Exécuter communication RS485 clavier est valide
B . Le réglage 10
0: réglage de fréquence correspond a la
num/érique du clavifer ! commande de
P0.07 |Réglage dela 2: Réglage de la fréquence de I'A 10 - vitesse du
fréquence Sélection | & Paramfetre.s de ventilateur. Si
d ! communication RS485 une commande
u cana 7: Commande du terminal de fréquence est
UP/DW 10 : Commande nécessaire,
spécifique au ventilateur veuillez la régler
sur 0.
po.0g |Réglagedela 0.00 limite de fréquence 50.00Hz +
fréquence du clavier | supérieure
P0.09 |Sens de rotation 0: normal 1: Inversion 0 *
P0.10 Fréquence 0.00~ 320.00Hz 50.00Hz *
max
Limite de fréquence | Réduit la limite a la
P0.12 i~ q fréquence max 50.00Hz *
supérieure
P0.13 | Limite de fréquence | 0.00pour fréquence mini 3.00Hz *
inférieure
Mode de 0: St
PO.14 | fonctionnement a op 1 b
fréquence plus basse 1: fonctionne a fréquence basse
P0.15 | Ratio de Modulation |5 0~150.0% 100.0% %
PO.16 | réquence porteuse |1 ~16.0kHz 8.0KHz kg
Chiffre des unjtés (LED) :
porteuse liée a la température
. Chiffre des dizaines (LED) :
po.17 | Option d.es. ?g:ttieeuse liée a la frequence de 1001
carac':terlsthues de Chiffre des centaines (LED) : ¥
la fréquence profondeur PWM aléatoire
Chiffre des milliers (LED) :
porteuse option de surmodulation
P0.18 |Durée d’accélération | 10~ 650.00s 60.00s *
P0.19 |Durée de 0.10~ 650.00s 60.00s %
décélération
P1Parameétres groupe moteur
P1.00 Type de moteur 1: Moteur synchrone & aimants 0
permanents
Model
P1.01 Puissance du 0.4~ 400.0kW Setting
moteur
Model
P1.02 Voltage moteur 0 ~1500V Setting
Model
P1.03 i ~
Courant nominal 0.1~2000.0A Setting
du moteur
Model
P1.04 é ~ Fré
Fréquence 0.01 ~ Fréquence max Setting
nominale
Model
P1.05 | vitesse nominale 0~65000rpm Setting
Valable
Nombre de uniquement en
P1.06 - 2~100 4 % mode de
poles du commande
moteur vectorielle en
boucle ouverte.
Sélection 0 :aucune action
P1.07 automatique des 1 : Autoréglage rotationnel 0
parametres du 2 : Autoréglage statique ¥
moteur
Résistance du
P1.16 stator du 0.01 ~100.00% 2.00% N
moteur
synchrone
Inductance de
P1.17 I'axe d'un 0.01~ 200.00% 20.00% N
moteur
synchrone
Inductance de
P1.18 I'axe q du 0.01~200.00% 20.00 N
moteur
synchrone
Model
P1.19 Force contre- - 3
électromotrice d'un | 0-1~1000.0V Setting *
moteur synchrone
F2 Groupe de paramétres de contrdle des opérations
Démarrer lemodede | Unités LED: méthode de démarrage 0:
P2.00 démarrage a partir de la fréquence de 0

fonctionnement

démarrage




[1:Apply DC braking first, then start
t-up frequency

[2: Start after speed tracking

land direction determination

DI1 Terminal

0: No Function

Units Digit: Fault Auto Reset
Selection

0: Normal Reset

1: Enabled 5 minutes after
startup

Tens Digit: Auto Parameter

EO Fault Parameter Group
. .. . Factory | Modification Remark
Parameter| Function Description Setting Range Default Level
E0.00 Fault Type Refer to the Fault Information - .
Code Table for details.
E0.01 Fault operation | 0.00 ~ Max Frequency - .
Frequency
E0.02 Fault OutputVoltage | 0 ~ 1500V - 0
E0.03 Fault Output Current| 0.1~2000.0A - .
E0.04 Fault Bus Voltage | 0~ 3000V ~ o
£0.07 Fault Module 0 ~100°C _ .
: Temperature
LED Units Digit: Running
Direction
£0.08 Inverter Status at 0: Forward 1:Reverse _ .
Fault LED Tens Digit: Running Status
0: Stopped 1: Steady speed
2: Acceleration
3: Deceleration
Fault Diagnostic -
£0.09 Informatl%n °

E1-E4 First 4 Fault Records

Refer to parameter contents in Group EO.

9 Erreurs possibles et actions correctives

Code Type de panne Cause probable Action Corrective
Er02 1. Circuit de sortie mis a la terre ou en . Vérifiez si le moteur est en court-circuit.
i ité court-circuit Slérati
é‘é"c'ef‘l‘éer’;i!gen'ors de R. Augmentez le temps d'accélération.
i 2. Réglage du temps d'accélération trop B Rede o
cout . Redémarrez aprés I'arrét du moteur.
3. Démarrage d'un moteur en rotation . Choisissez un variateur de puissance
o i X supérieure.
4. Sélection du pilote trop restreinte.
. " 1. Circuit de sortie mis 4 la terre ou en . . Vérifiez si le moteur est en court-circuit.
Err03 Surintengite lors de la court-circuit. AP
écélération P. . Augmentez le temps d'accélération.
2. Le réglage du temps de décélération est
trop court.
Surintensité & 1. Circuit de sortie mis 4 la terre ou en . . Vérifiez si le moteur est en court-circuit.
Err04 vitesse constante court-circuit. - . .
L N N P. . Choisissez un variateur de puissance
2. La sélection du pilote est trop petite. supérieure.
Err0s Survoltage lors de 1. Tension d'entrée anormale 1. Vérifiez I'alimentation électrique.
I'accélération . . L ) N N
2. Redémarrage d'un moteur rotatif aprés 2. . Evitez de redémarrer aprés l'arrét.
une bréve coupure de courant
Survoltage lors de la 1.1. Décélération trop rapide 1. Augmenter le temps de décélération
Err06 décélération P rap € P
2.2. Tension d'entrée anormale 2. . Vérifier I'alimentation électrique
Er07 survoltage s i AL e 1. Vérifiez I'alimentation d'entrée
Err09 Survoltage du bus La tension du réseau est basse. 1. Vérifiez I'alimentation,
électrique dentrée du réseau.
. Réduisez la charge et vérifiez
Errl0 Surcharge de 'onduleur | 1. Surcharge excessive ou moteur bloqué I'état du moteur/mécanisme.
2. Sélection du pilote trop restreinte. R. Choisissez un variateur de
puissance supérieure.
it Surcharge du moteur 1. Réglage incorrect de F2.03 (courant .. Paramétrer correctement 2. Réduire la
urcharge du u nominal du moteur) charge et inspecter I'état du moteur et
2. Surcharge ou moteur bloqué des mécanismes
Err12 Perte de phase entrante | 1. Puissance d'entrée triphasée anormale 1. Vérifier et réparer les problemes
de cablage externe
1. Défaut moteur [I. Vérifier si le moteur est en circuit
2. Anomalie du cable reliant le variateur au ouvert.
Err13 Perte de phase sortante moteur P. .Réparer les défauts externes.
PP P s B. Vérifier le bon fonctionnement des
3. Déséquilibre de la sortie triphasée de enrouements tahasas du mateur et
I'onduleur pendant le fonctionnement du éliminer toute anomalie.
moteur
1.Conduit d'air obstrué ou ventilateur 1. Nettoyer le conduit d'aération et
Surchauffe du module ) .
E014 défectueux remplacer le ventilateur.
2. Température ambiante trop élevée 2. Abaisser la température ambiante.
3. Connexion ou prise de la carte de 3... Faire appel au service technique.
commande mal branchée.
1.L'ordinateur héte fonctionne . Vérifiez le cablage de
- anormalement. I'ordinateur hote.
E016 Perte de signal 5 o L N
2.La ligne de communication RS485 R. Vérifiez les cables de
est défectueuse. communication.
3.Le parametre de groupe FD est mal B. Configurez correctement les
configure. parametres de communication.
Errl8 gg'g‘;j gg;‘e‘em““ 1. Défaut du circuit de détection de courant | 1Demandez une assistance technique.
. 1.1. Paramétres du moteur non conformes 1. . Configurer correctement les
Err19 Défaut d aux de la plaque R
du moteur X o parameétres du moteur
2.2. Délai d'attente dépassé lors de L R
I'identification des paramétres 2. Vérifier le cablage du moteur
Err22 pefaut e ture de 1. Puce EEPROM endommagée Demandez une assistance technique.
I'EEPROM
E23 Défaut de court-circuit | 1. Le fil de sortie du moteur ou de Utilisez un mégohmmétre pour
alaterre I'onduleur est court-circuité a la verifier I'isolation du moteur/de la
ligne de sortie.
Err26 Duréetotale 1 faiduree dieyecution cumulée aatteint | pemandez une assistance technique
atteinte
o . Réduisez la charge et vérifiez
Err30 Limite de courant 1.1. Surcharge excessive ou moteur bloqué | I'état du moteur/mécanisme.

par cycle de défaut

2.2. Sélection du pilote trop restreinte.

R. Choisissez un variateur de puissance
superieure.

P5.00 " . 1 *
Function Selection |1:Forward Run ;
2: ReverseRun
. 3: Three-Wire
P5.01 DIZTgrmlnaI . Operation Control 2 %
Function Selection | g; Free Stop
8: Fault Reset
LED Digit: DIT Terminal
P5.08 Termir_1a| Feature LED Digit:DI2 Terminal 00 s
Selection 0: Active When Connect
1: Active When disconnect
Pe.0p |AllLowerlimit |44 _1000v 0.00v 0
Value
Al1 Lower Limit
P6.0T | Corresponding 0.00 ~100.00% 0.00% *
Setting
P6.02 |AllUpperlimit |44 _1000v 24.00v e
Value
Al1 Upper Limit
P6.03 | Corresponding 0.00 ~100.00% 100.00% #*
Setting
P6.04 |Al1 FilterTime 0.00 ~10.00s 0.10S *
P8 Display Parameter Group
Function Factory Modific-
i ation
Description Setting Range Default Level Remark
pg.0o0 |ENT Keyboard 0: No Function o
Selection 1: Reverse Control
UP/DOWN
P8.04 | Frequency 0.01~50.00Hz 0.50Hz
ChangeRate
Set Accumulated | 0-65,000h (No effectif set
P8.05 | Power-On Time to 0) 0
Limit
Set Accumulated .
P8.06 | Running Time ?;%‘;,OOOh(No effectif set 0
Limit
ActionWhen . X
pgo7 |Accumulated 0: ContinueRunning o
Power-On Timeiis 1: Fault Alert
Reached
ActionWhen . X
pg.og |Accumulated 0: ContinueRunning o
RunningTimeis 1:Fault Alert
Reached
Display Content LED Units Digit: First
P8.09 Wh‘;”‘hz, display group 340A *
Keyboardis 0—F: Corresponding to DO~
Running
15
LED Tens Digit: Second
Display Content display group
P8.10 X\g;/ir;;?;s LED Hundreds Digit: Third 241A *
Stopped display group .
LED Thousands Digit:
Fourth display group
pg.11 |SpeedDisplay 0.0~5000.0% 1000% |
Coefficient
LED Units Digit: Reserved
LED Tens Digit: Output
Frequency Display
Selection 0: Target
Frequency
P8.12 f
Keypad Display 1: Synchronous Frequency 1020 .
Item Selection 2: Integrator Frequency
LED Hundreds Digit:
Mechanical Speed
Display Selection
0: Target Speed
1: Actual Speed
LED Thousands
Digit: Reserved
P9 Fan Application Parameter Group
Parameter Function Factory Modific-
i ation
Description Setting Range Default Level Remark
P9.00 |SetLevel Position |1~ Total Levels 5 *
P9.01 |Total Levels 1~20 8 ki
Po.02 |Display 50 ~150% 95 *
Coefficient
P03 |Overcurrent 144 55009 1000% | i
Suppression Point
Poq |Overcurrent 14 5009, 100% *
Suppression Gain
Overcurrent
P9.05 | suppression 1ms ~1000ms 30ms ki
Integration
p9.0s |Overcurrent 0 ~100 5 s
Recovery Rate
Effectivein
P9.08 |RestartDelay 0 ~1000Sec 30Sec ¥ case of a fault
5Sec
P9.09 |RestartDelay 0 ~1000Sec %
po.13 ficceleration/ 0: +1level: 1:-1Tlevel *

Deceleration
level

P2.03 | Start-up Frequency 0.00 ~60.00Hz 0.50Hz
P2.04 | Startup Frequency 0.0~50.05 0.0 %
Duration i ) i
P2.05 Pre-start Braking Current 0.0~ 150.0% 60.0% .
P2.06 |Pre-start Braking Time 0.0 ~60.0s 1.0s ¥
Acceleration/Deceleration Reference | o 1o
P2.07 Selection frequenc, 0 *
1-Fixed frequency
P2.10 Stop Mode 0-Deceleration stops 0 %
1-Freestop
P2.29 Powel" failure R?sbart 0-Invalid 0 %
action Selection 1-Valid
Power failure Restart .
P2.30 Waiting Time 0.00~ 120.00s 0.50s *
P2.35 JumpFrequency 0.00~ Max frequency 0.00Hz
P2.36 JumpFrequency 0.00~ Maxfrequency 0.00Hz
Amplitude
P3/P4MotorVectorVF Group
Parameter | Function Description Setting Range Factory Modifcation Remark
Default Level
P3.00 Speed Loop. 0~100 5 *
Proportional Gain 1
P3.01 Speed Looplntegral |4 51 19,005 050 *
Time1
P3.04 Spee‘d Loop. 0 ~100 5 %
Proportional Gain2
P3.05 Speed Looplntegral | 41 10,005 050 *
Time2
P3.08 SvCandVFSwitching 1 5 _ 50 on, 5.00Hz %
Frequency
P3.09 SpeedLoss Protection 0~5000ms Omsz %
Value
Maxi Output
P3.11 ximum Outpu 0.0 ~250.0% 150.0% *
Torque
P3.15 Current Loop D-axis 01~ 100 10 %
Kp
P3.16 |Current LoopD-axis Ti 0.1~ 10.0 1.0 *
Current Loop Q-axis
P3.17 pa 0.1~ 100 1.0 *
Kp
P3.18 | Current LoopQ-axis Ti 0.1~ 10.0 1.0 ¥
P3.19 D-axis Feedforward | g5 _ 500,09 50.0% %
Gain
P3.20 Q-axis Feedforward | 5 _200.0% 50.0% *
Gain
Field Weakening | 0~200%
P3.23 Control Current Upper Limit 80 *
Field Weakening 0~9999 ,
P3.25 | Control Proportional Gain 200 ¥
P3.26 Field Weakenlng. 0~9999 200 #
. Control Integral Gain
0: Straight Line VF curve; Different start
P4.00 Linear VF Curve }‘?tgﬁ Qrves with powers and stop
- Selection I 0 * methods can
->9 be selected
curve; 11:
Setto 0
paqz | ManualTorque Boost 0.0 ~30.0% Modefsetting | % | for
automatic
torque
boost
Torque Boost Cut- o N
P43 off Frequency 0.0~ 100.0% 100.0% ’\
Oscillation .
P4.16 Suppression Gain 0.0~ 10.0 50 "
Oscillation
P4.17 Suppression Filter Time | 1~1000ms 50ms %
Overcurrent
P4.18 Suppression 100%~200% 150% ¥*
Threshold
P4.19 Overcurrent 0~500% 100% %
Suppression Gain
Overcurrent
P4.20 Suppression Filter Time 1~1000ms 20ms *
P430 Stabllizer 0.1%~100.0% 100% i
Proportional Gain
P4.31 | Stabilizer Filter Time 1ms~1000ms 500ms *
Low-Frequency
P4.32 Current Boost 0.0%~200.0% 0,
Amplitude 100.0% | valid
Low-Frequency for
P4.33 Boost Maintain 0 ~100.0% 20.0% % synchron
Frequency -ous
Low-Frequency 0 ~100.0% machine
P4.34 | CurrentBoost Cut- off 60.0% % VF
Frequency
Overcurrent 0.0 ~250.0%
P4.40 | Suppression 200.0%
Threshold
Overcurrent 5%
P4.41 . ~ 500%
Suppression  Gain 0 ~500% o
Overcurrent
P4.42 | Suppression Integral 1 ~1000ms 400ms *
P4.43 | DC Pull-in Time 1 ~9999ms 1ms 7%
P4.44 | Start Frequency ~ 99.00Hz 0.50Hz %*
P4.45 | Start Frequency 0.0 ~ 999.0s 20s *
Duration
P5/P6 Digital and Analog Parameter Group
Parameter . Modificat
Function . Fact -
Setting Range Da:f:l:|yt Love Remark

Description

Po.14 |FanControl Lock 6000 #
Function .
Selection 0: Disabled
1: Enabled
Hundreds Digit: Reverse
Enable (Oor 1)
Thousands Digit: Maximum
Reverse level1to F
FA Pr ion Fi ion Par Group
Parameter Functi Fact Modification
unction : actory Level
Description Setting Range Default Remark
Overvoltage
PA.00 Suppression  [110% ~150% 135% *
Point
PA.O1 Overvoltage 5009, 100% *
Suppression Gain
Overvoltage
PA.02 Suppression Filter |1 ~1000ms 10ms Es
Time
Units Digit:
0: The fan runs after the inverter is|
powered on
1: Shutdown is related to
temperature, and running means
PA.04 Fan Control running. . 1 ¥*
2: Fan stops when the system is
stopped; during operation, it runs
based on temperature.
Tens Digit - Enable Speed
Regulation:
0: Off 1: On
Bus Undervoltage . o o
PA.10 Protection Point 40.0~100.0% 60.0% ”
Output Power . o o
PATIcorrection Coefficient 0 ~1000% 100% "
Power-On Ground | 0: Off N
PA18 Fault Detection 1: On 0 b
Phase Loss Protection 0 means Off
PA.20 Software Detection | 0.0~999.9% 15.0% % Input phase
Level oss
Motor Overload
PA26 Protection Coefficient 200~2500% 100.0% é’“‘L
Fault Auto-Recovery ]
PA27 Count 0~5 0 ¥
Fault Auto-Recovery
PA28 Interval Time 0.1~100.0s 1.0S ¥*
PDC icati ti Group
Parameter | Function Description Setting Range Factory | Modification Remark
Default Level
Pd.00 |LoRa Frequency Band| 1~60 0 *
PD.O1 485 Communication [ 1 _ 547 ] «
Address
2: 4800bps
Communication Baud| 3: 9600bps
PD02 Rate Selection 4: 19200bps 3 *
5: 38400bps
: (N, 8, 1)No parity,
PD.03 |Modbus Data Format|i: (E 8, 1)Evenparity, 2 1 %
(0, 8, 1)0dd parity,
PD.OS Communication 0~500ms 0 N
Response Delay
Communication "
PD.06 Timeout Fault Time 0.1~1000s 10 -
S 0: Alarmand free stop
pD07 | CommunicationFault| K 1 *
IAction Mode Selection) 1+ No alarmand continue
running
Group C-— MonitoringParameters Goup
: ot : Factory  |Modification
Parameter | Function Description Setting Range Defauit Level Remark
C0-00 Output Frequency | 0.01Hz - hd
C0-01 Given Frequency 0.01Hz - .
C0-02 Bus Voltage 0.1V - 0
C0-03 Output Voltage v B .
C0-04 Output Current 0.01A - °
€0-05 Output Power | 0.1Kw - *
C0-07 DI Status - .
C0-08 DO Status - °
C0-09 Al Voltage 0.01v/0.01mA - .
C0-10 Gear Position _ N
C0-12 |Inverter Temperature | °C - .
C0-14 Mechanical Speed | RPM - 3
€0-23 Current Pgwer—On 0.1H - .
Runtime
C0-24 |Accumulated Runtime| H - 3
C0-25 |Inverter Power Rating| 0.1KW - .
C0-26 |Inverter Rated Voltage| 1V - .
C0-27  |Inverter Rated Current| 0.1A - .
C0-28 Software Version | - - .




