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5.1	Hướng dẫn vận hành bàn phím

            Bằng cách vận hành bàn phím, có thể đạt được các chức năng Khởi động / dừng biến tần, Hiển thị dữ liệu khác nhau, Cài đặt / thay đổi thông số, hiển thị cảnh báo, v.v.
5.1.1	Bố cục bàn phím

             Bàn phím vận hành là bộ phận chính mà biến tần chấp nhận lệnh và hiển thị các thông số. Bản vẽ phác thảo của bàn phím hoạt động được hiển thị trong Hình 5-1.
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	Màn hình hiển thị LCD
	

	Công tắc LOC/REM 
	

	Phím chức năng bên trái
	                                           Phím chức năng bên phải

	Đèn báo LED
	

	Phím Shift trái
	                                             Phím Shift phải

	
	                                            Chiết áp kỹ thuật số

	Phím chạy chuyển tiếp
	                                             Phím dừng

	
	                                              Phím Jog



Hình.5-1 Bố cục thao tác bàn phím

5.1.2	Mô tả chức năng bàn phím

Có 9 nút trên bàn phím vận hành của biến tần. Định nghĩa chức năng của mỗi nút được trình bày trong Bảng 5-1.

Bảng 5-1 Mô tả chức năng bàn phím
	Phím
	Tên
	Mô tả chức năng

	
	Phím chức năng bên trái
	Nó thay đổi tùy thuộc vào hiển thị menu hiện tại. Tên của mỗi chức năng được hiển thị ở trên cùng bên trái của bàn phím bên dưới màn hình.

	

	Phím chức năng bên phải
	Nó thay đổi tùy thuộc vào hiển thị menu hiện tại. Tên của mỗi chức năng  được hiển thị ở trên cùng bên phải của bàn phím bên dưới màn hình.

	
	Phím sang trái
	Khi chỉnh sửa trạng thái, bạn có thể chọn bit sửa đổi của dữ liệu cài đặt.  Trong trường hợp sử dụng khóa bàn phím, hãy nhấn và giữ hơn 2 giây để mở khóa bàn phím.

	

	Phím sang phải
	Khi chỉnh sửa trạng thái, bạn có thể chọn bit sửa đổi của dữ liệu cài đặt. Trong giao diện giám sát thông thường, nhấn và giữ hơn 2 giây, sau đó thao tác với các phím trên bàn phím để khóa.

	

	Phím chuyển qua
LOC / REM
	Sử dụng nút này để chuyển đổi giữa chạy thao tác bàn phím tại chỗ (LOCAL) và chạy lệnh bên ngoài (REMOTE).

	

	Phím chạy theo 
chiều thuận
	Trong chế độ vận hành bàn phím, nhấn nút này để chạy biến tần theo chiều 
 thuận

	

	Phím Jog
	Trong chế độ bàn phím, nhấn nút này để thực hiện thao tác chạy jog

	

	Phím dừng
	Khi biến tần ở trạng thái chạy bình thường, nếu lệnh chạy
của biến tần được đặt ở chế độ hợp lệ dừng bàn phím, nhấn nút này, biến tần sẽ dừng theo chế độ đã cài đặt.

	

	Chiết áp kỹ thuật số
	Chức năng tương tự như phím tăng và giảm của bàn phím, xoay sang trái biểu thị giảm và xoay phải biểu thị tăng, Khi được nhấn, nó dùng để chọn chức năng hoặc xác nhận dữ liệu; chiết áp quay có thể chuyển đổi các mục hiển thị trong mục giám sát

	

	Chỉ dẫn LED
	Khi biến tần ở trạng thái chạy bình thường, nếu lệnh chạy
của biến tần được đặt ở chế độ hợp lệ dừng bàn phím, nhấn nút này, biến tần sẽ dừng theo chế độ đã cài đặt.



5.1.3	Màn hình LCD
5.1.3.1	Màn hình LCD khi biến tần hoạt động bình thường
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Hình 5-2 màn hình LCD
Bảng 5-2 Tên và chức năng của từng phần của vùng hiển thị LCD

	Số
	Hiển thị
	Mô tả

	1
	Menu
	

Màn hình hiển thị tương ứng với phímtrên bàn phím và nhấnvào menu.

	
	Trở về
	
Nhấn phím để quay lại menu phía trên.

	2
	Lệnh / L
	Lệnh chạy drive được đưa ra bởi người điều khiển bàn phím.

	
	Lệnh / R
	Lệnh chạy drive không được đưa ra bởi người điều khiển bàn phím.

	3
	Tần số / L
	Tần số chạy của biến tần do người điều khiển bàn phím đưa ra.

	
	Tần số / R
	Tần số chạy của biến tần không do người điều khiển bàn phím đưa ra.

	4
	Chiều ngược
	

Màn hình hiển thị tương ứng với phímtrên bàn phím và nhấn	chuyển đổi giữa chiều thuận  và chiều ngược

	
	Chọn
	
Nhấn để chọn các thông số chế độ và giá trị cài đặt và nhập bước tiếp theo..

	5
	Màn hình hiển thị mục 1
	Hiển thị tên, giá trị và đơn vị của mục giám sát 1. Nội dung hiển thị bởi mục này được xác định bởi o1-01, o1-02.

	6
	Màn hình hiển thị mục 2
	Hiển thị tên, giá trị và đơn vị của mục giám sát 2. Nội dung hiển thị bởi mục này được xác định bởi o1-03, o1-04.

	7
	Màn hình hiển thị mục 3
	Hiển thị tên, giá trị và đơn vị của mục giám sát 3. Nội dung hiển thị bởi mục này được xác định bởi o1-05, o1-06

	8
	Thuận / Ngược
	
Hiển thị thuận hoặc ngược khi nhấn phím để chuyển đổi giữa thuận và ngược.

	9
	IM1-SVC
	Hiện tại chế độ này không có chế độ điều khiển vector PG cho động cơ đầu tiên.

	
	IM1-VC
	Hiện tại chế độ này là chế độ điều khiển vector PG cho động cơ đầu tiên.

	
	IM1-VF
	Hiện tại chế độ là chế độ điều khiển V / F.

	10
	Drive
	"Chế độ drive" được chọn.

	
	Chương trình
	"Chế độ chương trình" được chọn.

	11
	

	Động cơ hiện tại không thể hoạt động.

	
	
	Động cơ có thể hoạt động. Khi nó quay ngược chiều kim đồng hồ, nó chỉ ra rằng động cơ đang xoay thuận					

	
	
	Động cơ có thể hoạt động. Khi nó quay theo chiều kim đồng hồ, nó cho biết động cơ đã được chạy ngược

	12
	Chế độ
	Không có chế độ nào được chọn.

	
	Giám sát
	"Chế độ giám sát" được chọn.

	
	Kiểm tra
	"Chế độ xác minh" được chọn.

	
	Chế độ cơ bản
	"Chế độ chương trình cơ bản" được chọn.

	
	Chế độ cao cấp
	"Chế độ chương trình cao cấp" được chọn.




5.1.3.2	Màn hình LCD hiển thị lỗi và cảnh báo
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Hình 5-3 Màn hình LCD
Bảng 5-3 Tên và chức năng của các bộ phận khác nhau của màn hình LCD khi có lỗi và cảnh báo

	Lỗi
	Cảnh báo

	Số
	Hiển Thị
	Mô tả
	Số
	Hiển Thị
	Mô tả

	1
	Báo lỗi!
	Hiển thị lỗi
	6
	 Cảnh báo lỗi！
	Hiển thị cảnh báo

	2
	EXX
	Hiển thị mã lỗi
	7
	 AXX
	Hiển thị mã cảnh báo

	3
	XX
	Hiển thị tên lỗi
	8
	 XX
	Hiển thị tên cảnh báo

	4
	
NhấnĐể vào
Menu trợ giúp
	Mẹo trợ giúp
	9
	
NhấnĐể vào
Menu trợ giúp
	Mẹo trợ giúp

	5
	Cài lại
	
Khi giải quyết được lỗi này hãy nhấn để cài lại
	10
	Chạy ngược
	Khi báo động xảy ra, Không có chức năng đặt lại, và nó sẽ tự động được đặt lại khi lỗi được khắc phục.
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5.2	Hệ thống phân cấp các chức năng hiển thị bàn phím

[image: ]
5.3	Chế độ drive và chế độ chương trình
Chế độ drive: Chạy biến tần và theo dõi trạng thái hoạt động.

Chế độ chương trình: Xem và cài đặt tất cả các thông số của biến tần. Trong chế độ chương trình, biến tần không thể bắt đầu chạy. Chuyển đổi phương pháp cho các chế độ khác nhau của bàn phím điều hành:

	Chế độ
	Nội dung
	Bàn phím hiển thị
	Mô tả

	Chế độ Drive
	Nguồn được bật, hiển thị giao diện Giám sát
	[image: ]
	Giao diện hiển thị này cho phép người dùng theo dõi các tham số và thay đổi Tần số /Tốc độ các lệnh trong khi ổ đĩa đang chạy. Tham khảo các tham số nhóm o1 để giám sát liên quan nội dung thay đổi. Khi lệnh tần số được hiển thị dưới dạng Tần số / L, tần số / lệnh tốc độ có thể được điều chỉnh thông qua chìa khóa này

	
	Nội dung chế độ giám sát
	
	Các tham số giám sát hiện có (tham số nhóm U) trong biến tần được liệt kê.

	Chương trình
	Kiểm tra nội dung chế độ
	
	Liệt kê tất cả các thông số đã thay đổi cài đặt gốc.

	
	Nội dung chế độ chương trình cơ bản
	
	Các thông số tối thiểu cần thiết để biến tần hoạt động được liệt kê.

	
	Nội dung chế độ chương trình cao cấp
	
	Cho phép người dùng xem và thiết lập tất cả các thông số của drive



5.3.1	Chế độ drive

Các hoạt động sau có thể được thực hiện trong chế độ truyền động:
 Chạy / dừng biến tần;
 Màn hình giám sát trạng thái biến tần;
 Hiển thị nội dung báo động;
 Hiển thị hồ sơ báo động.

5.3.1.1	Chế độ giám sát

Ở chế độ giám sát, Xem giá trị của tất cả các thông số giám sát hiện có trong biến tần.

	Quy trình hoạt động
	Màn hình LCD

	1. Bật nguồn biến tần và hiển thị màn hình.
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2.Nhấn   để lựa chọn chế độ màn hình

	[image: ]

	



3. Nhấn   để nhập vào giao diện danh sách tham số nhóm U. Lúc này, nhóm tham số U1 được chọn.
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4. Nhấn để nhập vào giao diện danh sách tham số nhóm U1. Tại thời điểm này, tham số U1-01 được chọn.
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5. Nhấn để nhập vào giao diện màn hình tham số U1-01. Giám sát ở chế độ chỉ đọc và người dùng không thể sửa đổi.
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5.3.2	Chế độ chương trình

          Trong chế độ chương trình, nó có thể được chia thành các chế độ sau theo cài đặt:
       ☆ Chế độ kiểm tra: Kiểm tra và thiết lập các thông số đã được thay đổi sau khi xuất xưởng;
       ☆ Chế độ chương trình cơ bản: Xem và cài đặt các thông số tối thiểu cần thiết để biến tần chạy;
       ☆ Chế độ chương trình cao cấp: Xem và cài đặt tất cả các thông số của biến tần.
5.3.2.1	Chế độ kiểm tra

          Chế độ kiểm tra hiển thị các thông số đã bị thay đổi do cài đặt gốc như chế độ tự học, chế độ cài đặt thông số và lựa chọn sử dụng. Điều này giúp xác nhận các thông số đã thay đổi khi thay thế drive. Nếu không có thay đổi, chế độ này được hiển thị mà không có thông số trong màn hình dữ liệu. Chế độ hiệu chuẩn không chỉ xác nhận các thông số đã thay đổi mà còn thay đổi các giá trị đã đặt. Các bước cụ thể như sau:
	Quy trình hoạt động
	Màn hình LCD

	1. Bật nguồn của biến tần và hiển thị màn hình khởi động.
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2. Nhấn phímđể vào giao diện chọn chế độ và xoayđể vào kiểm tra chế độ lựa chọn.		
	[image: ]

	
3. Nhấn phím  để nhập danh sách thông số với cài đặt gốc đã thay đổi

Lấy ví dụ về lựa chọn chế độ điều khiển biến tần A1-02. Giá trị của thông số này khác với cài đặt gốc

	[image: ]
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5.3.2.2	Chế độ chương trình đơn giản

          Ở chế độ chương trình đơn giản, bạn có thể xem và cài đặt các thông số tối thiểu cần thiết để biến tần hoạt động. Các bước cụ thể như sau:

	Quy trình hoạt động
	Màn hình LCD

	1. Bật nguồn của biến tần và hiển thị màn hình khởi động.
	[image: ]

	

2. Nhấn phímđể vào giao diện chọn chế độ và xoayđể nhập lựa chọn chế độ chương trình đơn giản
		
	[image: ]

	
3. Nhất phímđể nhập danh sách tham số đơn giản.
	
	[image: ]

	

4. Nhấn phím để vào giao diện cài đặt thông số. Bạn có thể xoayđể cài tham số và lưu chúng bằng cách nhấn nút	.	
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5.3.2.3	Chế độ chương trình cao cấp
          Trong chế độ chương trình cao cấp, Bạn có thể xem và đặt tất cả các thông số cần thiết để biến tần chạy

	Quy trình hoạt động
	Màn hình LCD

	1. Bật nguồn của biến tần và hiển thị màn hình khởi động.
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2. Nhấn phímđể vào giao diện chọn chế độ và xoayđể vào chọn chế độ chương trình cao cấp
		
	

	
3. Nhấn phímđể vào giao diện danh sách tham số. Lúc này, hãy chọn nhóm tham số A
	
	

	
4. Nhấn phím để vào giao diện danh sách tham số nhóm A. Lúc này tham số A1 được chọn
	
	

	
5. Nhấn nút	để vào giao diện danh sách tham số nhóm A1. Tham số A1-00 là được chọn vào lúc này.
	
	

	
6. Nhất nút	để vào giao diện cài đặt thông số. Bạn có thể xoay để chỉnh
		
	



5.3.3	Phương thức chuyển mạch LOCAL / REMOTE

          Khi lệnh chạy được nhập bằng bàn phím thao tác, nó được gọi là LOCAL (local). Khi lệnh chạy được nhập từ bên ngoài bàn phím hoạt động, nó được gọi là REMOTE.
Khi [b1-13] (Lựa chọn thao tác sau khi chuyển lệnh vận hành) được đặt thành 1 (khi chuyển lệnh vận hành, thao tác được thực hiện theo tín hiệu thao tác chuyển mạch), Nếu lệnh vận hành được BẬT sau khi chuyển từ LOCAL sang chế độ REMOTE, Biến tần có thể di chuyển đột ngột và có thể gây thương tích cho người. Trước khi bật máy biến tần, vui lòng đảm bảo rằng không có người xung quanh máy đang quay
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          Phương thức chuyển mạch của LOCAL / REMOTE được chia thành: chuyển đổi bàn phím hoạt động và chuyển đổi chức năng đầu vào tiếp xúc đa chức năng (chuyển mạch LOCAL / REMOTE).
[image: ][image: ]
(1) Chuyển đổi bằng cách sử dụng các phím trên bàn phím. Sự không hợp lệ / hợp lệ của khóa này được đặt bởi [o2-01] (lựa chọn chức năng của phím LOCAL / REMOTE).
(2) Chuyển đổi giữa các đầu nối đầu vào tiếp điểm đa chức năng (X1 đến X12).

          Nếu bất kỳ [H1-02 ～ H1-13] nào được đặt thành 2, chuyển đổi LOCAL / REMOTE có thể được thực hiện bằng cách BẬT / TẮT trạm.

5.3.4	Phương pháp chuyển mạch chiết áp kỹ thuật số của mục giám sát 1

(1) Trong giao diện giám sát ban đầu, nội dung được giám sát bởi mục giám sát 1 là lệnh tần số / tốc độ quay đã cho, lệnh Tần số / tốc độ quay được đưa ra bởi bàn phím vận hành, chiết áp kỹ thuật số được xoay và tần số / tốc độ quay lệnh được tăng hoặc giảm. Sau khi đặt lại các mục được theo dõi bởi mục giám sát 1, hãy xoay chiết áp kỹ thuật số và chuyển sang giao diện giám sát lệnh Tần số / Tốc độ xoay. Giá trị tương ứng sẽ tăng hoặc giảm. Sau hai giây trễ, nội dung của mục giám sát 1 sẽ quay trở lại mục giám sát đã đặt.
(2) Khi điều khiển hoạt động vòng kín PID hợp lệ và kênh tham chiếu PID được chọn làm bàn phím vận hành và mục giám sát 1 được giám sát dưới dạng giá trị tham chiếu không phải PID, hãy xoay chiết áp kỹ thuật số, mục giám sát 1 sẽ chuyển đến tham chiếu PID và mục giám sát 1 sẽ quay trở lại mục giám sát đã đặt sau 2 giây.
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5.4	Lưu đồ chạy thử

5.4.1	Lưu đồ chính

           Lưu đồ chính giải thích phương pháp thay đổi hoạt động của động cơ được kết nối bằng cài đặt tối thiểu. Phương pháp cài đặt có thể khác nhau tùy theo các điều kiện ứng dụng và yêu cầu kiểm soát khác nhau. Nếu không yêu cầu điều khiển chính xác cao, vui lòng sử dụng các thông số cài đặt ban đầu của biến tần. 





































Bắt đầu

                                                  

ở đó đặt khi hoặc trước khi thiết lập Bảng điều khiển mô hình nhà máy chính
Cài đặt biến tần theo hướng dẫn trong chương 1-3



	

Tuân thủ các biện pháp an toàn và bật nguồn




Cài đặt số kiểu máy [A3-03]




Điện áp dòng chủ chính xác [A3-02 U1-08]




	-------------------------------------------------------------
Cài đặt chế độ điều khiển [A1-02]



Đặt nhóm b thành lựa chọn lệnh đặt thiết bị đầu cuối đa chức năngnhóm H thành tham số H
Đặt thông số lệnh nhóm D
Đặt thông số tăng giảm tốc nhóm C.
Đặt thông số bảo vệ nhóm L








                         0:SVC                                     	2:V/F
                         1:VC                                Chế độ điều khiển 1:VC
                                                                                   A1-02 = ?

                              Hình 5.6	Hình 5.5






    
Điều chỉnh các thông số riêng lẻ




Đảm bảo các thông số được đặt chính xác trong quá trình điều khiển





Chuẩn bị trước khi vận hành được hoàn thành




	Hình 5-4 Lưu đồ chính

5.4.2	Biểu đồ luồng điều khiển V / F
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        Từ hình

       5-4



Cho dù cần phải thực hiện
điều chỉnh tĩnh

 
Cho dù chọn đường cong 
V / F (C6)


                                                                                     Có cần tăng mô-men xoắn 
                                                                                            hay không (C6)

                                                                                          Có đóng lệ phí không

(b1-22)

     
                                                                                 Thực hiện hoạt động không tải để 
                                                                                  xác nhận xem trạm đấu đa năng 
                                                                                  quay có bình thường  không.



Kết nối động cơ có tải


Hoạt động kéo điện




Xác nhận rằng hệ thống 
cơ học cho dù bình thường


           Đến hình

        5-4


                          Hình 5-5 Biểu đồ điều khiển V / F
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5.4.3	Biểu đồ luồng điều khiển vector
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                                                               Từ hình

                                                                      5-4  


Lựa chọn chế độ vận hành

[b1-01]

                                                                 Thực hiện điều chỉnh

	
Cho dù với cảm biến tốc độ
	
	

Có

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	Kiểm tra xem U / V / W của đầu ra biến tần có phù hợp với kết nối động cơ U / V / W hay không
	

	Không
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	Xác nhận rằng hướng quay của động cơ phù hợp với hướng của cảm biến tốc độ
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                                                         Thực hiện hoạt động không 
                                                         tải để xác định xem hoạt động, 
                                                         xoay và đa chức năng 
                                                        có bình thường không



Kết nối động cơ với tải


Thao tác kéo tải chạy bộ

                                     
                                                           Xác nhận hệ thống cơ học
                                                               cho dù bình thường
                                                                     
                                                                        Đến hình 5.4



Hình 5-6 Biểu đồ luồng điều khiển vectơ
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5.5	Tự điều chỉnh

5.5.1  Tự điều chỉnh

          Khi được đặt thành điều khiển vectơ, các thông số điện như điện trở động cơ và độ tự cảm là bắt buộc, và thuật toán được trang bị chức năng tự điều chỉnh. Với chức năng này, biến tần có thể phát hiện các thông số cần thiết cho các điều khiển vector này và thiết lập chúng tự động. Tự điều chỉnh phải được thực hiện trước khi biến tần được điều khiển bởi nhà máy (hoặc bảng điều khiển chính) hoặc sau khi thay thế động cơ truyền động; nếu không thì cái trước không thể điều khiển động cơ chạy và drive không bình thường.

          Có hai chế độ điều chỉnh để tự điều chỉnh: điều chỉnh chế độ tĩnh và điều chỉnh chế độ quay đầy đủ. Cài đặt chế độ tĩnh chỉ phát hiện các thông số phi tuyến của biến tần và điện trở phía sơ cấp của động cơ; điều chỉnh chế độ đầy đủ xác định tất cả các thông số cần thiết để điều khiển động cơ.

          Trong chế độ điều khiển V / F, do biến tần đã được cài đặt sẵn các thông số động cơ tiêu chuẩn tại nhà máy, nên nó có thể hoạt động ngay cả khi không cài đặt tĩnh. Tuy nhiên, để phát huy hết hiệu suất của biến tần, nên kết nối động cơ với biến tần và thực hiện cài đặt chế độ tĩnh bao gồm kết nối giữa biến tần và động cơ. Điều này có thể giải quyết vấn đề của dao động tần số thấp và tần số trung bình trong điều khiển V / F trong hầu hết các trường hợp, làm cho đường bao dòng điện trơn tru và ổn định trong quá trình tăng và giảm tốc.

          Việc tự điều chỉnh phải được thực hiện trong chế độ điều khiển véc tơ (có cảm biến tốc độ và không có cảm biến tốc độ). Nếu các thông số điện của động cơ đã biết và không thể thực hiện cài đặt quay, hãy nhập thông số vào thông số [Nhóm E7] và sau đó thực hiện cài đặt tĩnh; nếu không, hãy thực hiện cài đặt xoay. Nếu các thông số điện của động cơ được đặt thành [nhóm E7] bằng chức năng tải xuống bằng tay hoặc tải lên, động cơ không thể hoạt động do các thông số phi tuyến bên trong của biến tần chưa được thiết lập, vì vậy cần thực hiện cài đặt tĩnh để chạy. Nếu chế độ tự điều chỉnh đầy đủ đã được thực hiện trong điều khiển véc tơ, nhưng đường kết nối nguồn từ động cơ đến biến tần thay đổi trong quá trình sử dụng, thì nên thực hiện điều chỉnh tĩnh để hoàn tất việc xác định các thông số dây động cơ, đặc biệt trong chế độ điều khiển vector không cảm biến tốc độ. Nếu không, độ lệch tĩnh điều khiển tốc độ động cơ tăng lên, nếu kết nối thay đổi quá nhiều, hoặc thậm chí thay đổi mô hình toán học của động cơ gây ra hậu quả nghiêm trọng hơn

          Sau khi thay đổi tần số sóng mang [E3-01], chế độ điều khiển véc tơ phải được đặt tĩnh để cho phép hoạt động vì các tham số phi tuyến của biến tần tương ứng với sóng mang hiện tại cần được phát hiện lại. Chế độ điều khiển V / F có thể được vận hành nhưng nên cài đặt tĩnh. Nếu điều chỉnh chế độ đầy đủ được thực hiện, thì không cần xem xét việc điều chỉnh các chế độ khác khi chuyển chế độ điều khiển và ngược lại; nếu các thông số mô hình được sửa đổi, nó tương đương với việc khởi tạo nhà máy phải tuân theo toàn bộ quá trình chạy thử nghiệm. 

Thực hiện tự điều chỉnh quay ở chế độ đầy đủ. Nếu không thể ngắt tải trọng trên trục truyền động, quá trình tự điều chỉnh quay có thể được thực hiện, nhưng nó sẽ có một số ảnh hưởng. Nếu tải là bánh răng có quán tính nhỏ, hiệu suất điều khiển có thể không bị ảnh hưởng. Nếu mômen tải vượt quá 30% mômen định mức của động cơ có thể gây ra sai lệch thông số động cơ quá lớn hoặc thậm chí hoàn toàn. Nếu không thể ngắt tải và mômen tải quá lớn, bạn có thể chọn cùng loại, cùng nhà sản xuất và cùng lô động cơ trục rỗng để thực hiện quay ở chế độ đầy đủ và tải xuống biến tần tương ứng thông qua tải lên và chức năng tải xuống. Tất cả các giải pháp trên có thể làm giảm độ chính xác của điều khiển do sự khác biệt về thông số, do đó, chế độ tự điều chỉnh đầy đủ nên được thực hiện càng xa càng tốt từ máy móc tải.




[image: ]



[bookmark: page62]











5.5.2	Điều chỉnh lưu đồ
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Hình 5-7 Lưu đồ điều chỉn
5.5.3	Chuẩn bị trước khi tự điều chỉnh

Trước khi thực hiện tự điều chỉnh, hãy đặt giá trị danh định của động cơ (giá trị được ghi trên bảng tên của động cơ), tần số sóng mang, dải tốc độ cho phép, v.v. trong [nhóm E2 ~ E4]. Trước khi cài đặt thông số, các thông số trên bảng tên động cơ trong chế độ điều khiển véc tơ đều bằng 0, và các thông số liên quan cần được cài đặt theo bảng tên; các thông số trên bảng tên động cơ có cùng công suất với biến tần được đặt trước trong chế độ điều khiển V / F và có thể có sự khác biệt với động cơ truyền động thực tế. Lúc này, các thông số của bảng tên cần được đặt chính xác. Các thông số liên quan được thể hiện trong Bảng 5-4:

Bảng 5-4 Dữ liệu phát hiện điều chỉnh chế độ xoay đầy đủ

	
	Mã chức năng
	
	Tên
	
	Phạm vi

	
	
	
	
	
	

	
	E4-01
	
	Công suất định mức động cơ cảm ứng
	
	0～Công suất định mức biến tần

	
	E4-02
	
	Điện áp định mức động cơ cảm ứng
	
	0～Điện áp định mức biến tần 120%

	
	E4-03
	
	Dòng điện định mức động cơ cảm ứng
	
	0～Dòng điện định mức biến tần 150%

	
	E4-04
	
	Tốc độ định mức động cơ cảm ứng
	
	0～60000r/min

	
	E4-05
	
	Số cực động cơ cảm ứng
	
	2～12Pole

	
	E4-06
	
	Tần số định mức động cơ cảm ứng
	
	0～(Tốc độ định mức * số cực /120Hz+5Hz)

	
	E4-07
	
	Loại làm mát động cơ cảm ứng
	
	0: Quạt làm mát tự nhiên

	
	
	
	
	
	1: Quạt làm mát cưỡng bức

	
	
	
	
	
	



5.5.4	Phương thức vận hành tự điều chỉnh chế độ xoay hoàn toàn

Trong quá trình tự điều chỉnh ở chế độ đầy đủ, các thông số nhóm E7 sẽ tự động được phát hiện. Lúc này, quá trình quay và tự điều chỉnh được thực hiện sau khi tách tải khỏi động cơ. Nếu động cơ có hộp giảm tốc hoặc mômen tải nhất định đang tự điều chỉnh, nếu tải và động cơ không được tháo rời, quá trình tự điều chỉnh có thể không được hoàn thành bình thường và ngay cả khi quá trình tự điều chỉnh hoàn thành bình thường, thì thông số chính xác có thể không cao. Cần phải tách bộ giảm tốc hoặc tải ra khỏi động cơ càng nhiều càng tốt; ở chế độ điều khiển V / F, ngay cả khi thực hiện chế độ tự điều chỉnh quay đầy đủ, quá trình điều chỉnh cũng giống như chế độ tự điều chỉnh DC. Để biết chi tiết, hãy tham khảo dự án tự điều chỉnh chế độ DC.

Các bước vận hành tự điều chỉnh chế độ xoay hoàn toàn:

(1) Động cơ được tách cơ học khỏi tải và được kết nối với biến tần. Nếu đó là điều khiển véc tơ với cảm biến tốc độ, thì cần phải có dây cảm biến tốc độ và chuỗi pha của cảm biến tốc độ được thống nhất với chiều quay của động cơ.
(2) Khi bật nguồn biến tần, hãy đặt các thông số liên quan của [nhóm E2 ~ E4] theo nhãn động cơ và điều kiện hoạt động.Set [E4-09] (Induction motor tuning mode selection) and select the rotary full mode setting.
(3) Trở lại giao diện ban đầu (như trong Hình 5-8), nhấn và giữ phím JOG để bật hoạt động tự điều chỉnh. Lúc này, bàn phím hiển thị giao diện thao tác cài đặt (như hình 5-9). Sau một vài phút (biến tần và cũng có sự khác biệt về công suất động cơ tại các thời điểm khác nhau. Khi quá trình tự điều chỉnh kết thúc, bàn phím trở lại giao diện ban đầu và quá trình tự điều chỉnh kết thúc

	Màn hình LCD
	Nội dung

	

	Sau khi thiết lập [E4-09], chọn điều chỉnh chế độ đầy đủ, và quay lại giao diện ban đầu, giao diện LCD sẽ hiển thị.

	Hình 5- 8 Giao diện ban đầu LCD







	Màn hình LCD
	Nội dung

	

	Giữ phím JOG trong vài giây để bật tính năng tự động điều chỉnh
hoạt động và động cơ đầu tiên quay giao diện hiển thị bàn phím của
quá trình điều chỉnh chế độ đầy đủ.

	Hình.5-9	Giao diện hoạt động điều chỉnh LCD



(5) Nhập thông số [Nhóm E7] để kiểm tra xem từng dữ liệu cài đặt có được cập nhật hay không, như thể hiện trong Bảng 5-5.

Bảng 5-5 Xoay dữ liệu phát hiện điều chỉnh chế độ đầy đủ

	Mã chức năng
	Tên
	Phạm vi

	E7-01
	Điện trở phía sơ cấp của động cơ cảm ứng
	mΩ

	E7-02
	Điện trở thứ cấp của động cơ cảm ứng
	mΩ

	E7-03
	Cảm ứng rò rỉ động cơ điện cảm
	mH

	E7-04
	Động cơ cảm ứng điện cảm lẫn nhau
	mH

	E7-05
	Cảm ứng động cơ điện cảm bão hòa bồi thường 1
	%

	E7-06
	Cảm ứng động cơ điện cảm bão hòa bồi thường 2
	%

	E7-07
	Cảm ứng động cơ mất điện dẫn sắt
	mho

	E7-08
	Hệ số tổn hao động cơ cảm ứng 1
	%

	E7-09
	Hệ số tổn hao động cơ cảm ứng 2
	%


	
Chế độ tự điều chỉnh hoàn toàn phải được thực hiện khi động cơ và máy móc có tải được tách khỏi  trục không tải. Tốc độ của động cơ tự điều chỉnh được tăng lên 80% tốc độ định mức của động cơ.Hãy chú ý đến sự an toàn. Nếu có tải, đôi khi tự điều chỉnh sẽ không hoạt động bình thường. Khi bắt đầu tự điều chỉnh chế độ, do thực hiện thử nghiệm một chiều, cuộn dây ba pha của động cơ làm cho trục động cơ quay do lệch đối xứng cơ. Biên độ quay này tỉ lệ nghịch với độ đối xứng của dây quấn ba pha. Lúc này, điện áp đặt vào động cơ. Nguy cơ điện giật; Thử nghiệm DC được thực hiện trong khoảng 1 phút (công suất khác nhau thay đổi theo thời gian) ở chế độ tự điều chỉnh đầy đủ.  Sau đó, động cơ bắt đầu quay. Trước khi kết thúc tự điều chỉnh màn hình, cố gắng không đến gần động cơ để tránh xảy ra tai 
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5.5.5	Phương thức vận hành tự điều chỉnh chế độ tĩnh

Chế độ tự điều chỉnh tĩnh phát hiện điện trở sơ cấp của động cơ và các thông số phi tuyến của biến tần. Khi phát hiện được thực hiện, một mô-men xoắn nhỏ được tạo ra. Khi không tải hoặc phanh cơ được mở, động cơ sẽ quay chậm.

Các bước vận hành tự động điều chỉnh chế độ tĩnh:

(1) Kết nối động cơ với biến tần

(2) Khi bật nguồn biến tần, hãy đặt các thông số liên quan của [nhóm E2 ~ nhóm E4] theo nhãn động cơ và điều kiện hoạt động.
(3) Đặt [E4-09] (Chọn chế độ điều chỉnh động cơ cảm ứng) và chọn cài đặt chế độ tĩnh.
(4) Quay lại giao diện ban đầu (như trong Hình 5-10), nhấn và giữ phím JOG để bật hoạt động tự điều chỉnh. Lúc này, bàn phím hiển thị giao diện thao tác cài đặt (như hình 5-11). Sau một vài phút (biến tần và Công suất động cơ cũng có sự khác biệt tại các thời điểm khác nhau. Khi quá trình tự điều chỉnh kết thúc, bàn phím trở lại giao diện ban đầu và quá trình tự điều chỉnh kết thúc. 
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	Bằng cách cài đặt E4-09, sau khi cài đặt chế độ tĩnh được chọn, khi quay lại giao diện ban đầu, giao diện LCD sẽ hiển thị.

	Hình. 5-10 Giao diện ban đầu LCD
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	Nội dung

	[image: ]
	Nhấn giữ phím JOG trong vài giây để bật hoạt động tự điều chỉnh, giao diện hiển thị bàn phím của quá trình thiết lập chế độ tĩnh động cơ thứ nhất

	Hình 5-11 Giao diện hoạt động điều chỉnh LCD



(5) Nhập thông số [E7 group] để kiểm tra xem dữ liệu cài đặt liên quan có được cập nhật hay không, như thể hiện trong Bảng 5-6. 
Bảng 5-6 Dữ liệu phát hiện điều chỉnh chế độ tĩnh

	Mã chức năng

	Tên
	Đơn vị

	E7-01

	Điện trở phía sơ cấp của động cơ cảm ứng
	mΩ



Ở chế độ tĩnh, động cơ được đặt một điện áp trong quá trình thử nghiệm DC. Hãy cẩn thận để không bị điện giật. Trong cài đặt chế độ tĩnh, một mô-men xoắn nhỏ cũng sẽ được tạo ra. Trong trường hợp tải nhẹ, động cơ sẽ quay chậm theo chiều thuận và chiều ngược lại. Khi tự điều chỉnh được thực hiện trong khi máy được kết nối với tải, động cơ có thể không quay hoặc ảnh hưởng đến độ chính xác của các thông số phát hiện.
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5.5.6	Động cơ thứ 2 tự điều chỉnh

Biến tần được trang bị một biến tần để chuyển đổi chức năng sử dụng hai động cơ, tức là chức năng động cơ thứ hai. Khi sử dụng động cơ thứ hai, hãy sử dụng công tắc tơ hoặc rơ le để chuyển đổi dây nguồn và dây cảm biến tốc độ giữa biến tần và động cơ. Thiết bị đầu cuối đầu vào đa chức năng có thể chuyển trước các thông số bên trong của biến tần sang động cơ thứ hai. tham số. Sau đây là giới thiệu về phương pháp hoạt động của động cơ thứ hai tự điều chỉnh.

Nếu chỉ có động cơ thứ hai tự điều chỉnh, thì động cơ thứ hai không thể hoạt động vì các thông số điện của động cơ và các thông số phi tuyến của biến tần thu được bằng cài đặt động cơ thứ nhất không được thiết lập. Động cơ thứ hai phải được điều chỉnh sau khi động cơ thứ nhất được đặt.

Khi sử dụng động cơ thứ hai, thông số lựa chọn chức năng [F1-03] phải được đặt thành "Sử dụng động cơ thứ 2" và xếp hạng tương ứng phải được đặt trong Bảng 5-7 có tham chiếu đến bảng tên của động cơ thứ 2 và phải được kích hoạt sau đó. Động cơ thứ hai được kích hoạt (H1-0X (X = 2 đến 13) = 37) để động cơ thứ hai vận hành động cơ thứ hai.



Bảng 5-7 Các thông số bảng tên động cơ thứ hai
	Mã chức năng
	Tên
	Phạm vi

	F2-01
	Công suất định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	0 ～ Công suất định mức biến tần

	F2-02
	Điện áp định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	0 ～ Điện áp định mức biến tần 120%

	F2-03
	Dòng định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	0 ～ Dòng định mức biến tần 150%

	F2-04
	Tốc độ định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	0 ～ 60000r / phút

	F2-05
	Số cực của động cơ cảm ứng thứ hai
	2 ～ 12 cực

	F2-06
	Tần số định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	0 ～ (Tốc độ định mức * số cực / 120Hz + 5Hz)

	F2-07
	Loại làm mát động cơ cảm ứng thứ 2
	0 ： Quạt làm mát tự nhiên
1 ： Quạt làm mát cưỡng bức



Động cơ thứ hai phải được đặt thành động cơ thứ nhất, tức là tính toán các thông số phi tuyến của biến tần (chỉ cần cài đặt tĩnh), động cơ thứ hai có thể được điều chỉnh; thời gian động cơ thứ hai sẽ không được thực hiện. Giai đoạn thuận và nghịch tần số thấp của quá trình điều chỉnh động cơ đầu tiên; điều chỉnh động cơ thứ hai không hỗ trợ điều chỉnh tĩnh, nghĩa là khi tham số cho phép điều chỉnh [E4-09] khác 0, cài đặt chế độ đầy đủ được thực hiện miễn là đầu vào lệnh cho phép điều chỉnh; V / F Không hỗ trợ điều chỉnh động cơ thứ hai.
Các bước hoạt động tự điều chỉnh động cơ thứ hai:
[bookmark: page66](1) Đặt tham số cho phép [F1-03 = 1] và đặt các tham số đầu cuối đa chức năng (H1-0X (X = 2 đến 13) = 37).
(2) Đặt các thông số liên quan của [Nhóm E] (thông số tương ứng với động cơ thứ nhất, tham khảo mô tả hoạt động cài đặt chế độ đầy đủ).
(3) Đặt các thông số liên quan đến [Nhóm F] (thông số tương ứng với động cơ thứ hai, tham khảo cài đặt thông số động cơ thứ nhất).
(4) Đặt [E4-09] (lựa chọn chế độ điều chỉnh động cơ cảm ứng), nhấn phím JOG để thực hiện điều chỉnh động cơ đầu tiên cho đến khi quá trình điều chỉnh kết thúc. Quá trình điều chỉnh đề cập đến phương pháp hoạt động tự động điều chỉnh chế độ quay hoàn toàn hoặc phương pháp hoạt động tự động điều chỉnh chế độ tĩnh.
(5) Đặt [E4-09] (lựa chọn chế độ điều chỉnh động cơ cảm ứng), bật domino ở trạng thái hoạt động, nhấn phím JOG để thực hiện điều chỉnh động cơ thứ hai và quá trình điều chỉnh động cơ thứ hai như được hiển thị ở trên, nhập màn hình bàn phím thời gian động cơ thứ hai. Giao diện được hiển thị trong Hình 5-12.
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	Đặt [E4-09] (Lựa chọn chế độ điều chỉnh động cơ cảm ứng), sau khi đầu nối kích hoạt ở trạng thái hoạt động, nhấn và giữ nút JOG, giao diện hiển thị bàn phím của quá trình điều chỉnh động cơ thứ hai

	Bảng 5-8 Các thông số điện thu được khi cài đặt động cơ thứ hai


(6)	Nhập thông số [Nhóm F7] để kiểm tra xem dữ liệu cài đặt liên quan có được cập nhật hay không, như thể hiện trong Bảng 5-8. 
Bảng 5-8 Các thông số điện thu được khi cài đặt động cơ thứ hai
	Chức năng
	Tên
	Đơn vị

	F4-01
	Điện trở phía sơ cấp của động cơ cảm ứng thứ 2
	mΩ

	F4-02
	Điện trở thứ cấp của động cơ cảm ứng thứ 2
	mΩ

	F4-03
	Điện cảm rò rỉ động cơ cảm ứng thứ 2
	mH

	F4-04
	Điện cảm lẫn nhau của động cơ cảm ứng thứ 2
	mH

	F4-05
	Bù bão hòa điện cảm động cơ cảm ứng thứ 2 1
	%

	F4-06
	Bù bão hòa điện cảm động cơ cảm ứng thứ 2 2
	%

	F4-07
	Độ dẫn điện mất sắt của động cơ cảm ứng thứ 2
	mho

	F4-08
	Hệ số tổn hao động cơ cảm ứng thứ 2 1
	%

	F4-09
	Hệ số tổn thất động cơ cảm ứng thứ 2 2
	%


Khi động cơ thứ hai được sử dụng, động cơ thứ hai được đặt và động cơ thứ nhất được đặt là liên tục. Vui lòng làm theo các bước trên nghiêm ngặt. Sau khi hoàn thành điều chỉnh, hệ thống bên ngoài (Công tắc tơ hoặc rơ le) có thể được kết hợp với thiết bị đầu cuối đa chức năng (H1-0X (X = 2 đến 13) = 37) để chuyển đổi giữa động cơ thứ nhất và động cơ thứ hai.
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5.5.7	Sự bất thường trong tự điều chỉnh

(1) Khi tín hiệu hiển thị không hợp lệ.
Như trong Hình 5 -13, cài đặt thông số trên bảng tên động cơ [E4] không bình thường, cài đặt thông số dải chạy của động cơ [E2] không bình thường và kích hoạt biến tần (56: Drive Enable) trong chức năng đầu cuối không được bật. Tại thời điểm này, Sửa đổi cài đặt và khởi động lại quá trình tự động điều chỉnh..
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	Khi cài đặt các thông số của biến tần, khi cài đặt thông số không bình thường, bàn phím sẽ hiển thị “Tín hiệu kích hoạt chưa được kích hoạt”, cần thiết lập lại các thông số và khôi phục giao diện bình thường. Ngoài ra, khi kích hoạt ổ đĩa không được bật trong chức năng đầu cuối, "tín hiệu cho phép không được kích hoạt" cũng được hiển thị, điều này yêu cầu ổ đĩa được bật

	Hình 5-13 Tín hiệu kích hoạt màn hình LCD không được bật


[bookmark: page67]

(2)Khi E20 được hiển thị
Như thể hiện trong Hình 5-14, đầu vào lệnh dừng điều chỉnh, đầu vào lệnh dừng lỗi, lỗi dữ liệu lấy mẫu điều chỉnh, lỗi tính toán dữ liệu điều chỉnh, v.v. có thể xảy ra. Tại thời điểm này, mô hình biến tần có thể được đặt bất thường, công suất động cơ được phát hiện là bất thường, thông số trên bảng tên động cơ [E4] được đặt bất thường, hệ thống dây điện giữa biến tần và động cơ không bình thường và liệu động cơ hoặc phanh điện từ có bị nhả không , và liệu động cơ có được kết nối với tải nặng ở chế độ đầy đủ hay không. Tại thời điểm này, quá trình tự điều chỉnh được thực hiện trở lại sau khi sự bất thường được xác định và giải quyết.
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	Khi nhấn nút STOP trong quá trình điều chỉnh hoặc khi phát hiện lỗi điều chỉnh, cảnh báo lỗi tự điều chỉnh sẽ hiển thị và quá trình điều chỉnh bị gián đoạn.

	Hình 5-14 Màn hình LCD E20


(3) Không thể kết thúc cài đặt sau khi thời gian cài đặt vượt quá 10 phút.
Nguyên nhân có thể là bất thường rôto động cơ, cuộn dây stato động cơ và thép từ tính bất thường, và tên động cơ đã đặt và động cơ được phát hiện là khác nhau nghiêm trọng. Lúc này mới phát hiện động cơ hoạt động bình thường hoặc thay động cơ để điều chỉnh.
(4) Khi các cảnh báo khác được hiển thị
Trong quá trình tự điều chỉnh, có thể tạo ra các loại lỗi khác để tạo ra cảnh báo. Trong trường hợp này, hãy tham khảo phần xử lý lỗi để loại trừ nguyên nhân bảo vệ và thực hiện lại việc tự điều chỉnh.

5.6	Gỡ lỗi
5.6.1	Gỡ lỗi điều khiển tốc độ trong chế độ điều khiển vector

5.6.1.1	Điều chỉnh quán tính kiểm soát tốc độ

Điều khiển véc tơ của biến tần dòng EN700 thông qua sự kết hợp của điều khiển chuyển tiếp nguồn và điều khiển hủy trong điều khiển tốc độ để đảm bảo hiệu suất đáp ứng điều khiển tốc độ. Bằng cách thiết lập quán tính trong hệ thống truyền động động cơ được điều khiển, có thể thực hiện điều khiển tốc độ chất lượng cao.
Trong tham số [C3-05], bằng cách điều chỉnh tổng quán tính của rôto động cơ và quán tính cơ tải, quán tính tương đương trên trục động cơ được chuyển đổi, và sau đó 20 đến 100% tham gia vào việc điều khiển tốc độ. Trong đó, khi dây đai được kết nối, phần cơ của tải không được tính và chỉ tính quán tính của phần rôto của động cơ và phần puly nối với trục động cơ và việc truyền bánh răng có thể do khe hở răng của bánh răng quá mức hoặc bằng mối nối dây đai. Dữ liệu được đặt nhỏ hơn giá trị thực hoặc điều khiển chuyển tiếp nguồn cấp dữ liệu và điều khiển hủy bỏ bị hủy [C3 -06 = 0, C3-07 = 0]. Khi cài đặt mômen quán tính, nếu bạn chưa biết mômen quán tính tương đương của động cơ hiện tại thì có thể đặt giá trị nhỏ hơn quán tính quy đổi, sau đó tăng từ từ để điều chỉnh (Cài đặt mômen quán tính quá lớn có thể gây rung động động cơ), các thông số tương ứng với mômen quán tính được nêu trong Bảng 5-9: 


[image: ]Đơn vị cài đặt của [C3-05] là gm2 và giá trị thu được bằng kgm2 có thể nhân với 1000 làm giá trị đặt; và quán tính được thiết lập, không phải GD2




5.6.1.2	Độ lợi cân xứng và điều chỉnh hằng số thời gian tích phân trong điều khiển tốc độ

Động cơ điều khiển được vận hành ở trạng thái kết nối cơ học và tỷ lệ độ lợi điều khiển tốc độ [C3- 01] và hằng số thời gian tích phân điều khiển tốc độ [C3-04] được điều chỉnh để đạt được trạng thái hoạt động tối ưu (Duy trì giá trị xuất xưởng trong hầu hết các ứng dụng ) có thể). Các thông số tương ứng được thể hiện trong Bảng 5-10: 
Bảng 5-10 Tham số điều khiển tốc độ
	Chức năng
	Tên
	Phạm vi
	Đơn vị

	C3-01
	Tăng tỷ lệ kiểm soát tốc độ 1
	3～50
	

	C3-02
	Tăng tỷ lệ kiểm soát tốc độ 2
	3～100
	

	C3-04
	Kiểm soát tốc độ hằng số thời gian tích phân
	20～10000
	ms


	Chức năng
	Tên
	Phạm vi
	Đơn vị

	C3-05
	Hệ thống kiểm soát tốc độ quán tính
	0～65535
	gm²

	C3-06
	Lựa chọn hủy kiểm soát tốc độ
	0：không hoạt động
1：Hoạt động
	

	C3-07
	Lựa chọn chuyển tiếp nguồn cấp dữ liệu điều khiển tốc độ
	0：không hoạt động
1：Hoạt động
	



Nếu tốc độ được đặt thành tốc độ hoạt động thích hợp để điều khiển tốc độ không đổi, thì nguyên tắc điều chỉnh độ lợi là:

(1) Nếu dao động tốc độ xảy ra do dao động tải ở phía máy có tải, hãy tăng độ lợi cân xứng điều khiển tốc độ để tăng tốc độ phản hồi và cải thiện độ chính xác động điều khiển tốc độ.
(2) Nếu tốc độ cũng dao động trong quá trình vận hành tốc độ không đổi, hãy giảm hằng số thời gian tích phân điều khiển tốc độ và tăng tốc thời gian hội tụ độ lệch.
(3) Nếu dao động tốc độ xảy ra, làm cho puli của hệ thống truyền động rung hoặc hộp số kêu to, giảm độ lợi tỷ lệ điều khiển tốc độ, tăng hằng số thời gian tích phân điều khiển tốc độ và làm chậm cường độ điều khiển tốc độ.
Nếu bước lệnh tốc độ thay đổi, nguyên tắc điều chỉnh độ lợi là:

(1) Khi phản hồi tốc độ chậm, hãy tăng độ lợi cân xứng điều khiển tốc độ để tăng tốc độ phản hồi và cải thiện độ chính xác động của điều khiển tốc độ.
(2) Khi xảy ra hiện tượng vượt quá tốc độ quá mức, độ lợi cân xứng được điều khiển tương ứng với tốc độ giảm.
(3) Khi tốc độ dao động, giảm độ lợi cân xứng điều khiển tốc độ, tăng hằng số thời gian tích phân điều khiển tốc độ và làm chậm cường độ điều khiển tốc độ.
5.6.2	Gỡ lỗi ổn định V / F trong chế độ điều khiển

Trong chế độ điều khiển V / F, nếu động cơ quay không tải hoặc tải nhẹ khi động cơ truyền động đang chạy, trong một số trường hợp, các yếu tố cố hữu của động cơ có thể gây ra hoạt động không ổn định như rung. Trong trường hợp này, bạn có thể điều chỉnh bằng cách cài đặt [C6-03] (Lượng ổn định). Khi điều chỉnh lượng ổn định, giữ cho động cơ quay và đảm bảo quay ổn định. Tăng từ từ giá trị ổn định từ 0,0%. Các thông số tương ứng được thể hiện trong Bảng 5-11
Bảng 5-11 Tham số lượng ổn định
	Chức năng
	Tên
	Phạm vi
	Đơn vị

	C6-03
	Lượng ổn định
	0.0～100.0%
	%






image48.png
—Mode— _ Drive IMI-SVC FWD
Frequency/Speed command

r/min 12
Output frequency/Speed
r/min 0

Output current

A 0.0
[Vl Command/L Frq/L






image49.png
—Mode— O IMI-SVC  FWD

Self-learning operation

Output current

. X. X

Main circuit DC voltage
XXX. X

Command/L Frg/L





image50.png




image51.png
—Mode— O IM2-SVC  FWD

Self-learning operation

Output current

N X. X
Main circuit DC voltage
v XXX. X

JWIBNO] Command/L Frq/L Rev






image52.png
—Mode— 9 Drive IMI-SVC FWD
Frequency/Speed command

r/min 12
Output frequency/Speed

r/min 0
Output current

7 0.0

Command/L Frq/L [






image53.png
—Mode — Drive IMI-SVC FWD

E20

uning fault

Enter < for help

Command/L  Frq/L






image2.png
Y @@,
o

YA





image3.png





image4.png





image5.png





image6.png





image7.png





image8.png





image9.png





image10.png





image11.png





image12.png





image13.png
12 11 10 9 8

L T T

—Mode— D Drive IMI-SVC FWD

Frequency/Speed command

v/min 12 =17
Output frequency/Speed

t/min 0+—6
Output current

o 0.045

Command/L Frg/L

i ! !

1 2 3





image14.png







image15.png








image16.png





image17.png





image18.png
3 -

4 —

—Mode — IMI-SVC FWD
[Faultalarm | R
EXX ———2

[XXXXXXXXNKX ]

Enter < for help

—Mode— O Drive IM1-SVC FWD

88—t

9 —=t

Fault w -6
AXX  =—7—7
Enter < for help

Command/L  Frq/L

=10





image19.png






image20.png





image21.png
Mode—_ Dive IMISVE WD)

Freeney Speed command

CommandT Tl

min 12
Sy
S =0

o e iISYC

o] [Chontor— buve sV o)

[P e v o)

Ntontor— Dave ISV FwD)]

3 Moniormodc]

@ Check mode

4 Basic program mode
Qsenior program mode

UL Faul tracking
Ut rcond

020uipn fequency R seod
osRaened

12:/ain

*

B CommeniiTrat

[ e ]

B o 1o D

[ ot Frat

Check— S Duve ISV

e[S 5 o mive )

—Cheek—_5 Dme vESVE )]

@ Monitor mode
orer g

Farmeicr W00

403 induction moto e curent

gt et o —
O1Coled loop operation ool

S T —r,
g 01

B Commenin Fry

[ Ry

[ Ny ]

o= Dive IMESVC

o) Basic—_ Dive IMISVC WD)

huc—_5 Dive IMLSVC )]

@ Monitor mode
@ Check mode

g Senior program mode

108 Desserion me |
pesd comrlpro

¥ Groupparsmeter dserpion—|
OAceserionme

0030.[d s

ou000-36000

B ConmandTrat

CommandL Fry.

Command1_Try1_ S

S 5 b C ] [ 5 b Ve )

o5 Dive IISVC WD)

Senor—_5 Dive IMISVE WD)

@ Monitor mode
7 Check mode
4§ Basic program mode

(9> bArpieas
Control s deuggin parnctes

(| & Command sting

[ 5 oove mirsve 1)
3 i

oo

19 A2 Common parametes
Jert—

[ 01-Paramete acces lever
O laverr conrol mode seetion

[ 03 Reserved |

e ——

R Cond . o D

D Connonil byl S| [ Conmundl ol SR




image22.png
“Mode—_ Drive IMISVC_FWD)
Freqency Sped command |

Oupur Feauency Speed
cimin 0
s 00

(RS it T |

1=

“Monitor— Drive IMISVC_FWD)

@ Check mode
& Basic program mode

Senior program mode
B Cormmand .y SR

—Check— 5 Dive IMISVC WD)
@ Monitor mode

7 Cleck n

§ Basic program mode

s

or program mot

CommandL_FraL

Basic—_ Duve IMISVC_FWD)
@ Monitor mode
“heck mode

EJSenior program mode

B Conori . ot
vO

Seor—_5 Dive IMISVC WD)

@ Monitor mode.

£ Check mode

§ Basic program mode

R Conmandl Frl S





image23.png
—Mode—_ Drive IMI-SVC FWD)]
Tropsency Spestcommant-

12
e %
Gapercie 50






image24.png
—Monitor— Drive IMISVC_FW)
QM
@ Check mode

4 Basic program mode

QSenior program mode

M Command/L Frgl [SEREI|






image25.png
—Monitor—" Drive IM1-SVC_FWD)
U Group parameter series

U2 Fault tracking
U3:Faultrecord
U4:Maintenance monitoring
US:Application program monitor

B Command L fryl SRR






image26.png
onitor— Drive IM -

UC

oUp parameter serics.

02:Output frequency/Rotate speed
03:Output current

04:Control mode

05:Reserved

R CommandL Frql (SN






image27.png
=Monitor="> Drive M

VC FWD|

U Group parameter ser
01:Frequency/Specd command

12/sin

[ Command . Frol [SEEE





image28.png
~Mode—_ D Drive IMI-SVC_FWD

Frequency/Speed command A
rimin 12
Output frequency/Speed

vinin 0
Output current

y 0.0

TESH Command . Frol. (00





image29.png






image30.png
—~Check—_* Drive IMI-SVC_FWD)
Q Monitor mode

7 Ch
& Basic program mode

O Senior program mode

B CommuandL FrqL






image31.png
—Check—_* Drive IMI-SVC FWD)
Parameter 001010

E4-01:Induction motor rated cpacity
E4-02:Induction motor rated voltage
E4-03:Induction motor rated current
E4-04:Induction motor rated speed

B CommandL Fryl SRS





image32.png
~Mode— 9 Drive IM1-
Frequency Specd command
vmin 2

Output frequency Speed 0
Output current
0.0

A

T Command . Frot [







image33.png
—Basic— D Drive IMI-SVC FWD

@ Monitor mode
@ Check mode

enior program mode

S CommandL FroL (SIS






image34.png
—Basic—_* Drive IMI-SVC_FWD)
eter

C1-04: Deceleration time |
C1-05:

C1-06:Deceleration time 2
C3-01:Speed control proportional

B Command L Frql S







image35.png
—Basic—_* Drive IMI-SVC_FWD)
C1 Group parameter description—
03:Acceleration time |

0030.0 s





image36.png
—Mode—_ Drive IMI-SVC_FWD]
Frequency Speed command |

“Output current

A 0
[ Cormrond T 7 |

~Senior—_* Drive IMI-
@, Monitor mode

@ Check mode

& Basic program mode

VC FWD)

 Drive M1

Parameter lise —————————]
b:Application parameter

«:Control and debugging parameters
d:Command setting

E:Motor parameter

BN Command L Frol  [SEEND)

—Senior—_ Drive IM1!

A group parameter Tt
mon paramelers

A3Manufacturer pa

VC_FWD)

[ Command L Frol (SN

.

o= Drive IMI-SVC_FWD)
AT group parsmeter T —————]

O1:Parameter access lever

02:Inverter control mode selection
03:Reserved
04:Parameter initalization

Lo ST |

nior=_ Drive IMI-SVC FWD]
AT group parameter lst
0.

0Chinese

Range 0-6

B Command | Frql  (SEEND)











image37.png




image38.png




image39.png




image1.png




image40.png




image41.png




image42.png
 J




image43.png




image44.png
Note




image45.png
“Trude khi dong co mi st dung
dang chay hoje sau khi thay thé
dingco

Ché g ty dong
didu chinh diy di

Co

i duge wién khai
cho dong co

Cothé
tich dong
cor kho ti

Khong

Khong

Co cing mit
dang tham
chiéu két qui
didu chinh

Khing l

D4 dai i i

il dingcovi

b tin thay dbi
itnbitu

Trién khai ty ding diéu
chinh ché dg DC

Khong

Khing hétcheic
il binh Khong
ring gim the

Thio binh ring v thuc
Hién o ding didu chinh
80 diy di

“Tricn Khai ch d e ding didu chinh by
@i

Khng théchay, tich ding co kb i mjt
cich co hoe, €8 gin thyc hicn t dong diéu
chinh o ché d) diy di

i dit binh 6
thuing két >
thic

Dit thing s nhom E7 theo i Luru §: Vige sao chép diliu cia cie ding co
ligu cia dong co Khic s& lam gidm g chinh xic cia diéu khién do
su khic bigt vé hiéu suit ciia dng co. No nén

¢ duge tich bigt khoi tii vé mit co ho cing nhi
cing 9t dé thye hién ty dong didu chinh & ché o
“Trin ki e dimg i chinh ché diydi
e

| Kt thic





image46.png
—Mode— _ Drive IMI-SVC FWD
Frequency/Speed command

r/min 12
Output frequency/Speed
r/min 0

Output current

A 0.0
[Vl Command/L Frq/L






image47.png
—Mode— O IMI-SVC  FWD

Self-learning operation

Output current

N X. X
Main circuit DC voltage
v XX

Command/L Frg/L






