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[bookmark: page72]6.1	A：Nhóm thông số cài đặt môi trường
          Cài đặt ban đầu của biến tần có thể được thực hiện bằng cách cài đặt thông số môi trường (thông số A), chẳng hạn như Cài đặt mức truy cập của thông số, Khởi tạo thông số hoặc cài đặt mật khẩu.

6.1.1	A1：Chế độ cài đặt môi trường
	A1-00
	Lựa chọn ngôn ngữ điều hành LCD
	Phạm vi：0～6
	Mặc định của nhà máy：0


          0      ：Trung Quốc
          1～6：Reserved

	A1-01
	Mức truy cập tham số
	Phạm vi：0～2
	Mặc định của nhà máy：2



          0：Giám sát đặc biệt

          Nó có thể đặt hoặc giám sát [A1-01], [A1-02] và [A1-06], cũng như giám sát các thông số U.

          1：Thông số người dùng
          Chỉ có thể đặt hoặc giám sát các thông số trong khoảng [A2-01 ~ A2-42] đã được đặt.

          2：Tất cả các thông số
          Tất cả các tham số có thể được Thiết lập / Giám sát. 

	A1-02
	Lựa chọn chế độ điều khiển biến tần
	Phạm vi：0～2
	Mặc định của nhà máy：0



          0： Điều khiển vectơ không có PG (IM-SVC)
          Điều khiển vector với chế độ PG có thể được sử dụng trong tất cả các ứng dụng có yêu cầu điều khiển tốc độ và điều khiển mô-men xoắn. Đặt chế độ này khi cần điều khiển tốc độ chính xác cao và điều khiển mô-men xoắn. Trong chế độ điều khiển này, các thông số điện của động cơ có thể được đưa vào sau khi thực hiện cài đặt quay hoặc cài đặt tĩnh. Ngay cả khi tín hiệu phản hồi tốc độ của động cơ không được sử dụng, tốc độ và mômen của động cơ có thể phản hồi nhanh chóng. Mômen định mức có thể nhận được khi động cơ chạy ở tốc độ thấp. Phạm vi kiểm soát tốc độ là 1 ： 150.
          1 ： Điều khiển vectơ với PG (IM-VC)
          Điều khiển vectơ với chế độ PG có thể được sử dụng trong tất cả các ứng dụng điều khiển tốc độ thay đổi yêu cầu tốc độ và phản ứng mô-men xoắn nhanh và điều khiển mô-men xoắn hiệu suất cao. Trong chế độ điều khiển này, động cơ chỉ có thể được vận hành khi các thông số điện được đưa vào sau khi thực hiện cài đặt quay hoặc cài đặt tĩnh. Để nhận được tín hiệu phản hồi tốc độ của động cơ, cần phải có thẻ mở rộng phát hiện tốc độ. Bộ biến tần có thể điều khiển độ chính xác cao, thậm chí tốc độ lên đến 0. Phạm vi điều khiển tốc độ là 1 ： 1000.
          2：Điều khiển V / F (IM-VF)
          Chế độ điều khiển V / F được sử dụng cho các ứng dụng không yêu cầu tốc độ phản hồi nhanh và độ chính xác thấp. Nhiều hơn một động cơ có thể được kết nối với một biến tần duy nhất. Chế độ này cũng được sử dụng khi thông số động cơ không rõ ràng hoặc không thể quay để tự học. Nếu động cơ được vận hành sau khi cài đặt tĩnh, dao động tần số thấp có thể bị triệt tiêu để đảm bảo dòng điện thông suốt và tốc độ ổn định. Các lỗi quá dòng và quá áp có thể được ngăn chặn bằng cách cài đặt [L8-01] và [L2-21], và phạm vi điều khiển tốc độ là 1：50.

          3～6：Riêng

	A1-04
	Khởi tạo tham số
	Phạm vi：0～8
	Mặc định của nhà máy：0



          0：Không có hoạt động
          1：Tham số khôi phục giá trị ban đầu 1.
          Đặt [A1-04] là 1 sẽ khôi phục tất cả các thông số về giá trị ban đầu ngoại trừ các thông số [A1-00], nhóm thông số động cơ [E1 ~ E8] và [F1 ~ F5] về giá trị ban đầu và thông số này sẽ tự động trở thành 0 sau hoạt động trên.
          2：Tham số khôi phục giá trị mặc định của nhà sản xuất 2.
          Đặt [A1-04] thành 2 sẽ khôi phục tất cả các tham số về giá trị ban đầu và tham số sẽ tự động trở thành 0 sau khi hoàn thành thao tác trên.
          3：Khởi tạo thông số người dùng.

          Việc sử dụng chức năng này phải kết hợp với chức năng lưu bộ tham số (Tham số liên quan [o2-03]) và sao lưu thông số người dùng của các hạng mục giám sát (Tham số liên quan [U1-19]), và dãy điều khiển đầu cuối  phải hỗ trợ tham số sao lưu. Khi sử dụng nó, trước tiên hãy xác nhận xem có bản sao lưu các thông số người dùng thông qua [U1-19] hay không. Nếu có bản sao lưu, bạn có thể đặt [A1-04] là 3 để khởi tạo các tham số người dùng sao lưu thành các tham số hiện tại. Tham số này sẽ tự động trở thành 0 khi hoàn thành thao tác trên. 
          4～8：Reserved
	A1-06
	Mật khẩu của người dùng
	Phạm vi：0000～9999
	Mặc định của nhà máy：0000


          Chức năng thiết lập mật khẩu người dùng được sử dụng để ngăn chặn những người không có thẩm quyền tư vấn và sửa đổi các thông số của chức năng.

          Khi không cần chức năng mật khẩu người dùng, vui lòng đặt mã chức năng này là 0000.

          Khi cần chức năng mật khẩu người dùng, trước tiên hãy nhập 4 chữ số làm mật khẩu người dùng, nhấn phím để xác nhận, mật khẩu có hiệu lực ngay lập tức.

Thay đổi mật khẩu：
          Nhấn phím        để vào trạng thái xác nhận mật khẩu, nhập chính xác mật khẩu 4 chữ số ban đầu và vào trạng thái chỉnh sửa thông số, chọn [A1-06], nhập mật khẩu mới và nhấn phím để xác nhận. 
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                 Hãy nhớ lưu mật khẩu, nếu mật khẩu bị mất, vui lòng tham khảo ý kiến nhà sản xuất.

Note

6.1.2 A2: Các thông số thường được sử dụng
	A2-01
	Tham số chung 01
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：d1-01

	A2-02
	Tham số chung 02
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：d1-17

	A2-03
	Tham số chung 03
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：-

	A2-04
	Tham số chung 04
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C1-03

	A2-05
	Tham số chung 05
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C1-04

	A2-06
	Tham số chung 06
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C1-05

	A2-07
	Tham số chung 07
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C1-06

	A2-08
	Tham số chung 08
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C3-01

	A2-09
	Tham số chung 09
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C3-04

	A2-10
	Tham số chung 10
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：C3-05

	A2-11
～
A2-42
	Tham số chung 11～42
	Phạm vi：A1-00～o3-02
	Mặc định nhà máy：-


          Hầu hết các biến tần có thể đăng ký 42 tham số. Bạn cũng có thể tự động đăng ký các thông số đã thay đổi gần đây. Các thông số đã đăng ký có thể được hiển thị ở chế độ tóm tắt.

          Đăng ký các tham số chung ： Để đăng ký các tham số mong muốn của người dùng trong [A2-01 ~ A2-42], hãy đảm bảo đặt [A1- 01] (mức truy cập tham số) thành 2 (tất cả các tham số). Sau khi đăng ký các tham số trong [A2-01 ～ A2-42], Nếu bạn đặt [A1-01] (mức truy cập tham số) thành 1 (tham số người dùng), bạn chỉ có thể đặt màn hình [A2-01 ～ A2-42]. 

	A2-43
	 Đăng ký tự động các thông số thường dùng
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          [A2-43] được sử dụng để đặt tính hợp lệ hoặc không hợp lệ của chức năng đăng ký tự động, [A2-17 ~ A2-42] là các tham số phổ biến
          0：Đăng ký tự động không hợp lệ

        [A2-01 ~ A2-42] phải được người dùng đăng ký. Khi người dùng đặt các thông số được sử dụng phổ biến, vui lòng đặt [A2-43] thành 0.
          1：Đăng ký tự động hợp lệ

          Khi [A2-43] được đặt thành 1, Các thông số được thay đổi gần đây nhất của người dùng sẽ được tự động đăng ký trong [A2-17 ~ A2-42]. Các thông số thay đổi mới nhất sẽ được tự động đăng ký bắt đầu từ [A2-17] (tối đa 26). Hơn 26, Các tham số đã lưu trong [A2-42] sẽ được làm mới. Vui lòng sử dụng cài đặt này ở chế độ cơ bản.
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6.1.3	A3：Thông số nhà máy
	A3-01
	 Mật khẩu nhà máy
	Phạm vi：0000～9999
	Mặc định nhà máy：0000


          Nhà sản xuất thiết lập chức năng, người dùng không được phép sửa đổi

6.2	b：Nhóm thông số ứng dụng
6.2.1  b1：Lựa chọn chế độ hoạt động và lựa chọn thời gian

	b1-01
	 Lựa chọn chế độ hoạt động
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：0



          [b1-01] tham số được sử dụng để chọn chế độ hoạt động, có điều khiển tốc độ, điều khiển mô-men xoắn và chế độ lệnh mô-men xoắn ưu tiên. Kết hợp với domino đa chức năng có thể chuyển đổi giữa điều khiển tốc độ và điều khiển mô-men xoắn. Nếu bạn đặt là 1 hoặc 2, Theo các đặc điểm của lệnh mô-men xoắn cũng có thể chuyển đổi giữa điều khiển tốc độ và điều khiển mô-men xoắn, sơ đồ khối chức năng tương ứng như trong Hình 6-1.
          0：Chế độ kiểm soát tốc độ (ASR).
          Khi [b1-01] được đặt thành 0, Sau lệnh tốc độ đã cho, Thông qua việc phát hiện tốc độ phản hồi hoặc lệnh mô-men xoắn (Tốc độ động cơ được tính toán, Và sau đó thực hiện điều chỉnh vòng đóng để nhận lệnh mô-men xoắn) mô-đun cấp độ tiếp theo (vòng lặp hiện tại), Để hoàn thành việc kiểm soát tốc độ
          1：Chiều âm (-) của mômen được ưu tiên.
          So sánh mômen đầu ra với mômen đã cho, Chọn giá trị mômen nhỏ. Ví dụ ： khi mô-men xoắn đầu ra của điều khiển tốc độ lớn hơn mô-men xoắn đã cho, Mô-men xoắn đầu ra là mô-men xoắn đã cho và chạy ở chế độ điều khiển mô-men xoắn.
          2：Ưu tiên chiều dương (+) của mômen xoắn.
          So sánh mômen đầu ra với mômen đã cho, chọn giá trị mômen lớn.

          3：Chế độ kiểm soát mô-men xoắn (ATR).
          Nhập hướng dẫn mô-men xoắn bằng truyền tín hiệu, cài đặt analog và kỹ thuật số, Nhập dòng mô-men xoắn trong vòng lặp hiện tại sau khi chuyển đổi, Để hoàn thành kiểm soát mô-men xoắn
          4：Tiếp điểm chuyển mạch để kiểm soát tốc độ / mô-men xoắn.

          Bằng cách cài đặt tham số trạm đấu nối đa chức năng H1-0x (X = 2 ~ 13) = 57, có thể thực hiện chuyển đổi điều khiển Tốc độ / Mô men xoắn.
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Hình.6-1 Lựa chọn chế độ hoạt động

	b1-02
	 Lựa chọn đầu vào lệnh tốc độ 1
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：0



           0：Bàn phím điều hành
           Khi [b1-02] được đặt thành 0, lệnh của kênh lệnh tốc độ 1 đến từ bàn phím điều hành, cho biết kênh tần số là "L". Đối với phương pháp thay đổi của lệnh tốc độ, vui lòng tham khảo tham số [o2-01].
           1：Điều khiển vòng lặp (Analog đầu vào).
           Khi [b1-02] được đặt thành 1, lệnh tốc độ 1 phụ thuộc vào lệnh tốc độ tương tự của tín hiệu điện áp đầu vào hoặc tín hiệu dòng điện của các trạm đấu dây AI1, AI2 và AI3. Nếu các đầu nối AI1, AI2 và AI3 được sử dụng làm đầu vào tín hiệu điện áp, cách sử dụng vui lòng tham khảo Bảng 6-1





Bảng 6-1 Đầu vào điện áp cho lệnh tốc độ
	Trạm đấu nối
	Cài đặt tham số
	Nhận xét

	
	Mức tín hiệu
	Lựa chọn mức tín hiệu
	Lựa chọn chức năng
	Hệ số tăng
	Phân cực
	

	AI1
	0~10V
	H3-01=0
	H3-02=0
(Lệnh tần số tốc độ chính)
	H3-03
	H3-04
	Vui lòng xác nhận rằng công tắc bật tắt SW1 được đặt ở phía v (điện áp).

	
	-10~10V
	H3-01=1
	
	
	
	

	AI2
	0~10V
	H3-09=0
	H3-10=0
(Lệnh tần số tốc độ chính)
	H3-11
	H3-12
	Vui lòng xác nhận rằng công tắc bật tắt SW2 được đặt ở phía v (điện áp).

	
	-10~10V
	H3-09=1
	
	
	
	

	AI3
	0~10V
	H3-05=0
	H3-06=0
(Lệnh tần số tốc độ chính)
	H3-07
	H3-08
	

	
	-10~10V
	H3-05=1
	
	
	
	


Nếu các trạm đầu nối AI1, AI2 và AI3 được sử dụng làm đầu vào tín hiệu hiện tại, Phương pháp sử dụng vui lòng tham khảo Bảng 6-2

	Trạm đầu nối
	Cài đặt tham số
	Nhận xét

	
	Mức tín hiệu
	Lựa chọn mức tín hiệu
	Lựa chọn chức năng
	Hệ số tăng
	Phân cực
	

	AI1
	0～20mA
	H3-01=2
	H3-02=0
(Lệnh tần số tốc độ chính)
	H3-03
	H3-04
	Vui lòng xác nhận rằng công tắc bật tắt SW1 được đặt ở phía I (dòng điện).

	AI2
	0～20mA
	H3-09=2
	H3-10=0
(Lệnh tần số tốc độ chính)
	H3-11
	H3-12
	Vui lòng xác nhận rằng công tắc bật tắt SW2 được đặt ở phía I (dòng điện).


           Đầu vào lệnh tần số của AI1, AI2 và AI3 có thể được chọn giữa lệnh tốc độ chính và lệnh tốc độ phụ khi trạm đấu nối điều khiển được cung cấp lệnh tốc độ.

           Các chức năng tương ứng của trạm đấu nối điều khiển AI1, AI2 và AI3 sẽ bị ảnh hưởng bởi các tham số [H3-14] và chức năng trạm đầu nối "lựa chọn analog đầu vào chức năng" khi có hiệu lực. Mối quan hệ tương ứng giữa analog và tốc độ quay được thể hiện trong các chức năng tương ứng của [Nhóm H3]
          2：Truyền tín hiệu

          Khi [b1-02] được đặt là 2, lệnh của kênh hướng dẫn tốc độ 1 được đưa ra thông qua truyền tín hiệu MODBUS. Tại thời điểm này, vui lòng xác nhận trạm đấu nối đã được kết nối với cáp truyền tín hiệu nối tiếp. Để biết cách sử dụng chi tiết, vui lòng tham khảo giao thức truyền tín hiệu MODBUS
          3：Thẻ tùy chọn
          Khi [b1-02] được đặt thành 3, lệnh của kênh hướng dẫn tốc độ 1 được đưa ra thông qua truyền tín hiệu bus bên ngoài. Tại thời điểm này, Vui lòng xác nhận thẻ mở rộng bus tương ứng và hệ thống dây điện đã được lắp đặt. Vui lòng tham khảo "thẻ mở rộng truyền tín hiệu" để biết cách sử dụng chi tiết
          4：Trạm xung đầu vào
          Khi [b1-02] được đặt thành 3, Lệnh của kênh lệnh tốc độ 1 phụ thuộc vào tần số của trạm xung trên trạm đấu nối của HDI. Khi sử dụng nó, vui lòng nhập theo dõi xung với mục giám sát [U1-25] để xác nhận tần số xung chính xác đã được nhận

          Tỷ lệ đầu vào của trạm xung được đặt bởi tham số [H6-02] xác định tần số xung của lệnh ở tốc độ 100%.


Khi kênh hướng dẫn tốc độ do người dùng đặt không phải là bàn phím, việc lựa chọn kênh hướng dẫn tốc độ bị giới hạn bởi phím chuyển kênh hướng dẫn "L / R" trên bàn phím. Nếu bàn phím hiển thị "speed / R", kênh hướng dẫn tốc độ tương ứng sẽ có hiệu lực. Nếu bàn phím hiển thị "tần số / L", lệnh tốc độ hiện tại là bàn phím. Có thể chuyển đổi bằng phím "L / R".
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Note
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	b1-03
	 Lựa chọn 1 lệnh chạy đầu vào
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0



             0：Bàn phím điều hành
             Khi [b1-03] được đặt thành 0, Bàn phím sẽ cho biết kênh lệnh hiện tại là "L" (Cho biết quyền lệnh nằm trên bàn phím). Tại thời điểm này, biến tần có thể được khởi động và dừng thông qua bàn phím
             1：Trạm đấu nối vòng điều khiển (Analog đầu vào).
             Khi [b1-03] được đặt thành 1, có thể thực hiện bắt đầu và dừng hoạt động thông qua trạm đấu nối vòng điều khiển. Phương thức đầu vào của hướng dẫn hoạt động như sau:

· Điều khiển 1 hai dây (chiều thuận/ dừng, chiều ngược / dừng);
· Điều khiển 2 hai dây (chạy/ dừng, chiều thuận / dừng);
· Bộ điều khiển 1 ba dây (Chạy / dừng, chiều thuận/ngược).

             Để biết chi tiết hoạt động, Vui lòng tham khảo phần giới thiệu chức năng của trạm đấu nối đa chức năng [Nhóm H1].
            2：Truyền tín hiệu

            Khi [b1-03] được đặt thành 2, Hướng dẫn vận hành được đưa ra thông qua truyền tín hiệu MODBUS. Vui lòng xác nhận trạm đấu nối đã được kết nối với cáp truyền tín hiệu nối tiếp. Để biết cách sử dụng chi tiết, vui lòng tham khảo giao thức truyền tín hiệu MODBUS.
             3：Thẻ tùy chọn
             Khi [b1-03] được đặt thành 3, Hướng dẫn vận hành được đưa ra thông qua truyền tín hiệu bus bên ngoài. Vui lòng xác nhận rằng thẻ mở rộng bus tương ứng và hệ thống dây điện đã được lắp đặt. Vui lòng tham khảo "thẻ mở rộng truyền tín hiệu" để sử dụng chi tiết
Khi kênh hướng dẫn do người dùng đặt không phải là bàn phím, việc lựa chọn kênh hướng dẫn bị giới hạn bởi phím chuyển kênh hướng dẫn "L / R" trên bàn phím. Nếu bàn phím hiển thị "lệnh / R", kênh hướng dẫn thao tác tương ứng sẽ có hiệu lực. Nếu bàn phím hiển thị "lệnh / L", thì lệnh đang chạy hiện tại đúng là bàn phím. Có thể chuyển đổi bằng phím "L / R". 
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    Note

	b1-04
	 Lựa chọn đầu vào lệnh Jog
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0



              0：Bàn phím vận hành
               Khi [b1-04] được đặt thành 0, bàn phím sẽ đưa ra lệnh Jog. Bàn phím vận hành jog không bị hạn chế bởi phím chuyển kênh hướng dẫn "L / R".
              1： Trạm đấu nối vòng điều khiển (trình tự điều khiển đầu vào).

              Khi [b1-04] được đặt thành 1, Lệnh chạy được đưa ra bởi trạm đấu nối vòng điều khiển. Khi "Lệnh FJOG" được bật, lệnh chạy theo chiều thuận có hiệu lực; Khi "Lệnh RJOG" được bật, Lệnh chạy ngược có hiệu lực
              2：Truyền tín hiệu.
              Khi [b1-04] được đặt thành 2, lệnh Jog được đưa ra bởi MODBUS. Vui lòng xác nhận trạm đấu nối được kết nối với cáp nối tiếp. Để biết cách sử dụng chi tiết, vui lòng tham khảo giao thức truyền tín hiệu MODBUS
              3：Thẻ tùy chọn
              Khi [b1-04] được đặt thành 3, lệnh Jog được đưa ra bởi Bus bên ngoài. Vui lòng xác nhận rằng thẻ mở rộng bus tương ứng và hệ thống dây điện đã được lắp đặt. Vui lòng tham khảo "thẻ mở rộng truyền tín hiệu" để biết cách sử dụng chi tiết
	b1-05
	 Lựa chọn đầu vào lệnh mô-men xoắn
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0



              0：Trạm đấu nối vòng điều khiển (đầu vào analog).
              Khi [b1-05] được đặt thành 0, Lệnh mô-men xoắn hiện tại được cung cấp bởi tín hiệu điện áp analog đầu vào hoặc tín hiệu dòng điện của các đầu nối AI1, AI2 và AI3.
              1：Tryuyền tín hiệu.

              Khi [b1-05] được đặt thành 1, Lệnh mô-men xoắn hiện tại được đưa ra bởi MODBUS. Vui lòng xác nhận trạm đấu nối được kết nối với cáp nối tiếp. Để biết cách sử dụng chi tiết, vui lòng tham khảo giao thức truyền tín hiệu MODBUS
              2：Thẻ tùy chọn
              Vui lòng xác nhận rằng thẻ mở rộng bus tương ứng và hệ thống dây điện đã được lắp đặt. Vui lòng tham khảo "thẻ mở rộng giao tiếp" để biết cách sử dụng chi tiết
              

                3：Bàn phím.
                Khi [b1-05] được đặt thành 3, Lệnh mô-men xoắn hiện tại được cung cấp bởi tham số [d4-01]. Bàn phím đã cho thường được sử dụng để gỡ lỗi hoặc chạy thử. 
[image: ]Khi kênh lệnh mô-men xoắn do người dùng chọn không phải là bàn phím, lệnh mô-men xoắn được chọn cuối cùng sẽ bị ảnh hưởng bởi "sự đảo ngược cực của lệnh mô-men xoắn bên ngoài" Lưu ý hướng dẫn" trong [Nhóm H1 ] chức năng trạm đấu nối



     Note


	b1-06
	 Lựa chọn chế độ dừng
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0



               0：Dừng tự do.
               Điện áp đầu ra phải được dừng ngay lập tức sau lệnh vận hành TẮT/lệnh Jog, như thể hiện trong Hình 6-2.
               1：Giảm tốc dừng

               Sau khi cài đặt giảm tốc  [b2-01] theo thời gian giảm tốc, điện áp đầu ra dừng lại, như trong Hình 6-3
               2：Dừng giảm tốc hãm DC.

               Giảm tốc đến thời gian giảm tốc đã đặt là [b2-01] và vào chế độ phanh dừng. Điều khiển vectơ, dòng hãm được xác định bởi [b2-02] và thời gian được xác định bởi [b2-03] . Điều khiển V / F, dòng hãm được xác định bởi [b2-04] và thời gian được xác định bởi [b2 -03] .Xem Hình 6-4
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     Hình 6-2 Dừng không tải	           Hình.6-3 Giảm tốc dừng            Hình .6-4 dừng giảm tốc hãm DC
	b1-08
	Chế độ chạy ngược bị cấm lựa chọn
	Phạm vi：0～2   
	Mặc định nhà máy：0


            Chức năng này có hiệu lực đối với tất cả các chế độ điều khiển. Trong điều khiển vectơ, Nó được chọn để cấm hoạt động theo hướng ngược lại hoặc ngược hướng của lệnh. Trong khu vực tốc độ thấp, do hạn chế của mô-men xoắn ngược, các đặc tính kiểm soát tốc độ có thể xấu đi, Vui lòng đặt ở chế độ chạy không hạn chế ở tình huống này. Khi chức năng cấm chạy ngược có hiệu lực, nó được xếp chồng lên với tốc độ chạy tối thiểu. Khi [b1-08] được đặt thành 2, nếu nhập lệnh ngược lại, nó sẽ chạy ở tốc độ chạy tối thiểu.
               0：Không có hạn chế.
              Hoạt động bình thường, cả âm và dương là ok

              1： Cấm chạy ngược chiều hướng dẫn
              Biến tần bị cấm chạy theo hướng ngược lại với hướng dẫn vận hành. Không được phép chạy theo chiều ngược lại cho đến khi biến tần được dừng. Ngay cả khi lệnh vận hành theo chiều thuận và lệnh thao tác ngược được trao đổi, Nếu biến tần không dừng, Hướng bị cấm sẽ không thay đổi. Xem Bảng 6-3

Bảng 6-3 Điều khiển vectơ và điều khiển VF đang chạy [b1-18 = 1]

Điều khiển vector：

	
	Lệnh tốc độ＞0
	Lệnh tốc độ＜0
	Điều khiển vector

	Bắt đầu chuyển tiếp 
	Chạy chuyển tiếp
	giới hạn ở + tốc độ tối thiểu
	Ở phía ngược lại, giới hạn mô-men xoắn âm bằng 0

	
	
	
	

	Bắt đầu ngược lại
	Chạy ngược
	giới hạn ở - tốc độ tối thiểu
	ở phía dương, giới hạn mômen dương bằng 0
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Điều khiển V/F:
	
	Lệnh tôc độ＞0
	Lệnh tốc độ＜0

	Bắt đầu chuyển tiếp
	Chạy chuyển tiếp
	giới hạn ở + tần số tối thiểu

	Bắt đầu ngược lại
	Chạy ngược
	giới hạn ở - tần suất tối thiểu



            2： Cấm hoạt động theo hướng ngược lại. Bất kể hướng của lệnh vận hành, cấm động cơ chạy theo hướng ngược lại với hướng thứ tự pha. Chiều quay của biến tần là dương khi thứ tự pha của điện áp đầu ra UVW là 120 ° theo thứ tự pha. Theo hướng dẫn tốc độ ngược, tốc độ vận hành được giới hạn ở + mức thấp nhất. Cả vector và VF sẽ giới hạn khoảng hoạt động thành [+ lệnh tốc độ thấp nhất, lệnh tốc độ cao nhất] .Xem Bảng 6-4.

Bảng 6-4 ： Điều khiển vectơ và điều khiển VF đang chạy [b1-18 = 2]
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	b1-09
	Lựa chọn vận hành tốc độ giới hạn dưới (vectơ vòng kín hợp lệ)	
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：2



               0：Chạy theo lệnh tốc độ.
               Ngay cả khi lệnh tần số thấp hơn giá trị đặt [E2-02], Bộ chuyển đổi sẽ tuân theo lệnh tần số để điều khiển tốc độ động cơ
               1：Dừng tự do.

               Khi lệnh tần số cao hơn giá trị đặt [E2 -02], Biến tần sẽ bắt đầu hoạt động của động cơ. Sau khi động cơ chạy, khi tần số thấp hơn [E2-02], Phong tỏa cơ sở được thực hiện và động cơ trở nên chạy tự do.
              2：Chạy ở tốc độ thấp nhất.
              Sau đầu vào của lệnh vận hành, Nếu lệnh tần số đầu vào thấp hơn giá trị đặt của [E2-02], Bộ biến tần sẽ vận hành động cơ theo tần số đặt của [E2-02]. 
	b1-10
	Lựa chọn đầu vào lệnh tốc độ 2
	Phạm vi：0～4
	  Mặc định nhà máy：0


              0 ： Bàn phím điều hành.
              1 ： Trạm đấu nối vòng điều khiển (analog đầu vào).
              2  :   Truyền tín hiệu
              3 ： Thẻ tùy chọn
              4 ： Trạm xung đầu vào
              Để sử dụng cụ thể, vui lòng tham khảo mô tả chi tiết của [b1-02] (Lựa chọn lệnh tốc độ 1). Khi chức năng "chuyển đổi hướng dẫn quyền chỉ dẫn" của trạm đấu nối đầu vào đa chức năng được bật, việc cài đặt tham số này có hiệu lực 
	b1-11
	Lựa chọn đầu vào lệnh chạy 2
	Phạm vi：0～3
	  Mặc định nhà máy：0


               0：Bàn phím điều hành.
               1：Trạm đấu nối vòng điều khiển (analog đầu vào)
               2：Truyền tín hiệu
               3：Thẻ tùy chọn
              Vui lòng tham khảo mô tả chi tiết của [b1-03] (Lựa chọn hướng dẫn vận hành 1) để sử dụng cụ thể. Khi chức năng "chuyển đổi lệnh vận hành" của trạm đấu nối đầu vào đa chức năng được bật, việc cài đặt tham số này có hiệu lực.
	b1-13
	Lựa chọn chạy sau khi chạy chuyển đổi lệnh                      
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0



               0：Sau khi đổi lệnh vận hành đúng, Ngay cả khi nhập lệnh vận hành khác, Nó sẽ không chạy (Tắt tín hiệu vận hành trước, sau đó nhập lại tín hiệu vận hành để bắt đầu chạy).
               1： Sau khi chuyển đổi lệnh vận hành, chạy theo một tín hiệu hoạt động khác
               Khi [b1 -13] được đặt thành 1, Khi chuyển lệnh vận hành đúng sang REMOTE, nếu lệnh vận hành đã được nhập vào, động cơ sẽ khởi động cùng lúc khi chuyển đổi, hãy chú ý đến an toàn cá nhân.
Lệnh vận hành có thể được chuyển đổi bằng phím "L / R" trên bàn phím, "lựa chọn LOCAL/ REMOTE" đầu vào bằng trạm đấu nối đa chức năng và các chức năng "chuyển đổi lệnh vận hành đúng". Vui lòng tham khảo thông số [o2-01] và [H1-02] để được giới thiệu chi tiết
 
	b1-14
	Lựa chọn lệnh chạy chế độ chương trình
	         Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0



Chế độ chương trình bao gồm chế độ xác minh, chế độ chương trình đơn giản và chế độ chương trình cấp cao. Khi cài đặt các thông số ở chế độ chương trình, vì lý do an toàn, Biến tần sẽ không chấp nhận hướng dẫn vận hành. Khi nhận hướng dẫn vận hành từ bên ngoài trong chế độ chương trình, hãy đặt [b1-14] thành 1 khi nhận hướng dẫn vận hành từ bên ngoài trong chế độ chương trình.
              0：Không hoạt động
              Nếu được chuyển đổi sang chế độ chương trình, không có hướng dẫn chạy nào được chấp nhận.

              1：Hoạt động
              Ngay cả khi chuyển đổi sang chế độ chương trình, sẽ chấp nhận các hướng dẫn đang chạy.

              2：Không thể chuyển đổi sang chế độ chương trình
              Không thể chuyển đổi bộ chuyển đổi sang chế độ chương trình khi chạy
 
	b1-15
	Lựa chọn chiều thuận và chiều ngược
	Phạm vi：0、1
	 Mặc định nhà máy：0



              0：Tiêu chuẩn
              1：Thực hiện chạy ngược pha (Chuyển hướng quay (chiều thuận / chiều ngược)).
              Tham số này được sử dụng để thiết lập trình tự pha đầu ra của biến tần. Bằng cách chuyển đổi thứ tự pha, chiều quay của động cơ có thể được chuyển đổi. (Hoạt động trạm đấu nối, nhích trạm đấu nối, PLC chạy không hợp lệ)
 
	b1-16
	Lựa chọn hoạt động khi nguồn BẬT / TẮT
	Phạm vi：0、1   
	 Mặc định nhà máy：0


   
              0：Bị cấm (Việc quay động cơ cũng bị cấm ngay cả khi nguồn điện được kết nối và hướng dẫn vận hành được nhập).

              1：Cho phép (Chẳng hạn như khi bật nguồn, Nhập hướng dẫn vận hành, Sau đó bắt đầu thao tác).
              Tham số này được sử dụng để thiết lập hoạt động bắt đầu khi lệnh vận hành được nhập từ bên ngoài sau khi nguồn điện được kết nối. Khi [b1-16] được đặt thành 0, ngay cả khi nguồn điện được kết nối và đầu vào lệnh vận hành, quay động cơ vẫn bị cấm. Khi [b1-16] được đặt thành 1, chẳng hạn như khi bật nguồn và nhập lệnh vận hành, thao tác sẽ bắt đầu. 

	b1-17
	Bắt đầu điều kiện lựa chọn khi điều khiển vectơ với PG
	Phạm vi：0、1  
	Mặc định nhà máy：0



              0：b2-01≤Tốc độ động cơ＜E2-02, Không nhận được đầu vào hướng dẫn chạy nào。
              1：b2-01≤Tốc độ động cơ＜E2-02, Nhận đầu vào hướng dẫn chạy.
 Tham số này được sử dụng để chọn các điều kiện bắt đầu với điều khiển vector PG và thường không cần thay đổi.
	b1-18
	Lựa chọn điều khiển hiệu quả cao
	Phạm vi：0、1
	 Mặc định nhà máy：0


             0：Không sử dụng.
             1：sử dụng.
             Tự động điều chỉnh dòng điện kích từ để hoạt động đạt hiệu quả cao dưới tải nhẹ hoặc không tải. Tuy nhiên, nếu lệnh tốc độ đáp ứng theo bước, thời gian tăng tốc tự động được giới hạn trong 0,5 giây. Quá trình tự động điều chỉnh dòng điện kích từ, hiệu suất đáp ứng bị ảnh hưởng. Nếu tải nhẹ yêu cầu phản hồi động nhanh, không chọn điều khiển hiệu quả.

	b1-20
	Lựa chọn kích từ trước (Chỉ chế độ điều khiển vectơ)
	Phạm vi：0、1
	 Mặc định nhà máy：0



Để cải thiện hiệu suất khi khởi động, Bạn có thể chọn sử dụng chức năng kích từ trước. Chức năng này được kết hợp với trạm đấu nối đa chức năng. Bằng cách cài đặt tham số H1-0x (X = 2 ~ 13) = 52, có thể bật chức năng kích từ trước. Khi kích từ trước được bật, thuật toán sẽ phản hồi chức năng kích từ trước của trạm đấu nối. Quá trình kích từ trước được bắt đầu trực tiếp khi nhập lệnh vận hành. Nếu máy bị dừng, máy phải được thực hiện theo chế độ dừng.
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              Sau khi dừng, máy sẽ tiếp tục thực hiện kích từ trước. Tất cả bộ hãm Run / JOG / DC đều cao hơn kích từ trước và chức năng này không hợp lệ trong chế độ điều khiển V / F.
              0：kích từ trước AC

              Nó chỉ có hiệu quả đối với chế độ điều khiển vector với cảm biến tốc độ. Nếu động cơ quay trong quá trình kích từ trước, tần số dòng điện đầu ra sẽ thay đổi theo tốc độ động cơ, nhưng không có mômen đầu ra. Chức năng kích từ trước AC, như trong Hình 6-5.
              1：kích từ DC (Kích từ trước DC chỉ có thể được chọn ở chế độ SVC).
              Kích từ trước DC có thể được chọn trong điều khiển véc tơ, Nhưng chỉ trong chế độ điều khiển véc tơ không có cảm biến tốc độ. Trong kích từ trước, ngay cả khi động cơ quay, Dòng điện kích từ vẫn là chức năng kích từ trước DC, như thể hiện trong Hình 6-6
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               Hình .6-5 kích từ trước AC                                                 Hình.6-6 kích từ trước


	b1-22
	Lựa chọn chế độ bắt đầu
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0

	b1-22
	Khởi động lại thời gian trễ
	Phạm vi：0.100～10.000s
	Mặc định nhà máy：0.100s



             Thông số [b1 -23] chỉ có giá trị đối với chế độ điều khiển V / F. [b1-22] đặt chế độ khởi động động cơ, [b1-23] đặt dừng bộ biến tần và đặt thời gian khởi động trì hoãn ngắn nhất sau khi nhận được lệnh vận hành. Trong thời gian trì hoãn khởi động lại, ngay cả khi tín hiệu đang chạy BẬT, bộ chuyển đổi sẽ không khởi động động cơ. Khi khởi động động cơ công suất lớn, nếu khởi động ngay sau khi dừng, vì động cơ có từ thông dư, khởi động tự do có thể bị lỗi, có thể tăng thời gian trì hoãn khởi động để khởi động tự do bình thường trở lại. Khi động cơ dừng tự do ở tốc độ [E2-01] hoặc [E2-10], lần khởi động tiếp theo sẽ bắt đầu từ tần số thấp nhất ngay cả khi khởi động tự do được chọn. Nếu động cơ ở chế độ V / F hoặc chế độ điều khiển véc tơ không có cảm biến tốc độ và động cơ được chọn khởi động tự do, tốc độ hiện tại của động cơ sẽ được dự đoán tự động khi khởi động và động cơ sẽ khởi động sau khi quá trình phát hiện hoàn tất. Trong chế độ điều khiển véc tơ với cảm biến tốc độ và chọn khởi động tự do, động cơ có thể được khởi động trực tiếp bằng cách phát hiện tốc độ hiện tại thông qua cảm biến tốc độ.

               0：Khởi động tự do
               Khi động cơ ở trạng thái quay tự do sau khi dừng tự do, Nếu lệnh vận hành BẬT, động cơ sẽ bắt đầu từ tốc độ hiện tại, và quá trình khởi động trơn tru và không tạo ra mô-men xoắn tác động, như thể hiện trong Hình 6-7
              1：Khởi động ở tần số thấp nhất
              Động cơ có quay hay không, nếu lệnh vận hành BẬT, Động cơ bắt đầu từ tốc độ hoạt động tối thiểu [E2-02]. Nếu động cơ quay tự do rồi khởi động động cơ ở tần số thấp nhất thì sẽ xuất hiện dòng điện lớn tại thời điểm khởi động. Trong chế độ V / F, Nếu biên độ dòng điện lớn hơn [L8-01] được thiết lập, mức kích hoạt sẽ nhanh chóng giới hạn dòng điện để ngăn bảo vệ quá dòng khởi động. Nếu thời gian giới hạn kích hoạt quá lâu, Nó có thể dẫn đến quá tải. Vui lòng khởi động động cơ sau khi động cơ dừng quay để tránh tác động của dòng điện lớn lên các linh kiện và rút ngắn tuổi thọ của biến tần. Quá trình bắt đầu được hiển thị trong Hình 6-8.
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            Hình.6-7 khởi động tự do                                      Hình .6-8 khởi động ở tần số thấp nhất

6.2.2  b2：Bộ hãm và giảm tốc
	b2-01
	Tốc độ dừng (Chế độ điều khiển vectơ)
	Phạm vi：0～300r/min
	Mặc định nhà máy：30r/min

	
	Tần số dừng (chế độ điều khiển V / F)
	Phạm vi：0.0～10.0Hz
	Mặc định nhà máy：1.0Hz

	b2-02
	Dòng điện hãm DC
	Phạm vi：20.0～500.0%
(Dòng kích từ định mức
Tương đương 100%)
	Mặc định nhà máy：100.0%

	b2-03
	Thời gian hãm DC
	Phạm vi：0.0～10.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	b2-04
	Điện áp hãm DC
	Phạm vi：0.0～20.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%


              Nếu chế độ dừng [b1- 06] được đặt là không dừng tự do, Động cơ sẽ giảm tốc độ dừng hoặc tần số dừng theo thời gian giảm tốc đã đặt và chuyển sang chế độ hãm một chiều nếu chế độ dừng được yêu cầu.    Biểu đồ trình tự có thể tham khảo mô tả của chế độ dừng [b1-06].

Trong chế độ điều khiển vectơ, dòng hãm dc được đặt qua [b2-02], được đặt là 100% của dòng kích từ động cơ và thời gian hãm dc được đặt qua [b2-03].

Trong chế độ điều khiển V / F, điện áp hãm một chiều được đặt qua [b2- 04] và thời gian hãm một chiều được đặt qua [b2-03]. Điện áp trong quá trình hãm một chiều được đặt dưới dạng phần trăm so với điện áp danh định của động cơ [e4-02]
Khi sử dụng bộ hãm một chiều, vui lòng tính đến đầy đủ dòng điện hãm yêu cầu và tình trạng làm việc của động cơ để tránh các thành phần công suất hãm một chiều bị hỏng do quá nhiệt, tải không cân bằng.

	6.2.3      b3：Cân bằng
	b3-01
	Lựa chọn phương pháp cân bằng tải
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0





                0: Không sử dụng
                1: Sử dụng 
	b3-02
	Cân bằng tốc độ khởi động
	Phạm vi：0.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	b3-03
	Tỷ lệ cân bằng tốc độ chuyển đổi
	Phạm vi：0.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	b3-04
	Tỷ lệ cân bằng tải
	Phạm vi：0.0～50.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	b3-05
	Cân bằng mô men xoắn khởi động
	Phạm vi：0.0～90.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%



             Các thông số của cân bằng tải được sử dụng trong trường hợp khi mô-men xoắn của hai động cơ cần được cân bằng. Trong cân bằng tải, cả tốc độ và mô-men xoắn đều bị hạn chế. Chỉ có tốc độ và mô-men xoắn đáp ứng được nhu cầu, cân bằng tải sẽ được thực hiện. Các đặc tính cân bằng tải được thể hiện trong Hình 6-9.

              [b3-02]：Cân bằng tốc độ khởi động ： trên tốc độ này, cân bằng tốc độ sẽ được kích hoạt. 

              [b3-03]：Tỷ lệ cân bằng tốc độ chuyển đổi ： trên tốc độ này, tốc độ quay vòng được điều khiển theo tỷ lệ phần trăm của lệnh tốc độ đầu vào làm giá trị tham chiếu. Ở tốc độ này, cân bằng tốc độ được kiểm soát bởi giá trị tuyệt đối của tốc độ quay lớn nhất [E2-01] làm giá trị tham chiếu. Ở tốc độ tối đa, nếu cân bằng tốc độ được thực hiện, thì [b3-03] được đặt là 0,0%. 
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              Ngược lại, [b3-03] được đặt là 100,0% khi điều khiển cân bằng được thực hiện ở tốc độ cao nhất trong trường tốc độ đầy đủ.
              [b3-04]：Tỷ lệ cân bằng tải： bằng cách sử dụng cơ sở xác định trong [b3-03] (Tốc độ hướng dẫn hoặc E2-01 * b3-03 / 100) bằng cách nhân tốc độ cân bằng. Nhận tốc độ quay, và sau đó nhận được tỷ lệ cân bằng ở mô-men xoắn 100,0%.

              [b3-05]：Cân bằng mô men xoắn bắt đầu： bắt đầu kích hoạt điều khiển cân bằng trên mô-men xoắn này, và không cân bằng dưới mô-men xoắn này.
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Hình 6-9 Đặc tính điều khiển cân bằng

6.2.4	b4：Bù tổn thất
	b4-01
	Lựa chọn bù tổn thất cơ học  
	  Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0

	b4-02
	Bù đắp tổn thất cơ học
	  Phạm vi：0～100%
	Mặc định nhà máy：0%

	b4-03
	Độ dốc tổn thất cơ học
	  Phạm vi：0～100%
	Mặc định nhà máy：0%



             Việc bù tổn thất cơ học chỉ có hiệu lực trong chế độ điều khiển véc tơ.

              Khi bảo vệ mô-men xoắn hoặc kiểm soát độ dốc được thực hiện, Lệnh mô-men xoắn sau khi bù tổn thất cơ học có thể được thêm vào lệnh mô-men xoắn. Phần bù tổn thất cơ học được thể hiện trong Hình 6-10.

              [b4-02]：Bù tổn thất cơ, là phần trăm cài đặt của bù tổn hao cơ và mômen định mức (Khi tốc độ động cơ bằng 0).

              [b4-03]：Độ dốc tổn thất cơ học, mô tả mô-men xoắn tỷ lệ với tốc độ động cơ, đặt với mô-men xoắn ở tốc độ cao nhất. 

Trong điều khiển mô-men xoắn, lệnh mô-men xoắn đầu vào không được bù và giá trị giám sát lệnh mô- men xoắn không được bù. Phần bù tổn thất cơ học không phải là một mô-men xoắn được thêm vào lệnh mô-men xoắn để điều khiển mô-men xoắn, mà là một tham số bù được đặt để giải quyết mô-men xoắn bổ sung gây ra bởi sự mất mát khi thực hiện bảo vệ mô-men xoắn và điều khiển độ dốc. Mô-men xoắn thu được bằng cách hội tụ mô-men xoắn bù tổn thất cơ học được xác định bởi thông số này với mô-men xoắn đầu ra của bộ điều khiển tốc độ được sử dụng để bảo vệ quá mô-men xoắn, kiểm soát độ dốc, phát hiện mô-men xoắn
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Note
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b4-01
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	Hình 6-10 Bù tổn thất
	
	



6.2.5	b5：Chức năng PID

	b5-01
	Lựa chọn điều khiển hoạt động vòng kín
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


             0：Điều khiển hoạt động vòng kín PID không hợp lệ
             1： Kiểm soát hoạt động vòng kín PID hợp lệ
            Chỉ [b5-02 = 1] mới có thể mở hàm PID.
	b5-02
	Lựa chọn kênh đã cho PID
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：0


         
             0：Bàn phím điều hành
              PID đưa ra được đặt bởi [b5-07] và cũng có thể được điều chỉnh bằng chiết áp bàn phím.

              1：Trạm đấu nối mạch điều khiển (Ngõ vào Analog).
              Giá trị tham chiếu PID được cung cấp bởi AI1, AI2, AI3. Để biết các cài đặt cụ thể, vui lòng tham khảo cài đặt liên quan của trạm đấu nối X.
              2：Truyền tín hiệu (MODBUS)

              Giá trị tham chiếu PID được cung cấp bởi truyền tín hiệu MODBUS. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo chương MODBUS..
               3：Thẻ tùy chọn (Một thẻ tùy chọn là bắt buộc)

              Giá trị tham chiếu PID được cung cấp bởi thẻ mở rộng bên ngoài (thẻ CANOPEN, thẻ PROFIBUS-DP). Để biết các cài đặt cụ thể, vui lòng tham khảo phần liên quan của thẻ tùy chọn.
               4：Đầu vào chuỗi xung.

               Giá trị tham chiếu PID được cung cấp bởi một đầu vào xung bên ngoài.

	b5-03
	Lựa chọn kênh phản hồi PID
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0



              0：Trạm đấu nối mạch điều khiển (Ngõ vào Analog).
              1：Truyền tín hiệu (MODBUS)
              2：Thẻ tùy chọn (Một thẻ tùy chọn là bắt buộc)
              3：Đầu vào chuỗi xung.
	b5-04
	Thời gian hay đổi PID
	 Phạm vi：0.00～650.00s
	     Mặc định nhà máy：0.00s

	b5-05
	Thời gian lọc kênh phản hồi PID
	 Phạm vi：0.00～60.00s
	     Mặc định nhà máy：0.00s

	b5-06
	Thời gian lọc đầu ra PID
	 Phạm vi：0.00～60.00s
	     Mặc định nhà máy：0.00s


             
               Thời gian thay đổi đã cho của PID đề cập đến thời gian cần thiết để giá trị đã cho của PID thay đổi từ 0,0% đến 100,0%. Khi cài đặt PID thay đổi, giá trị cài đặt PID thay đổi tuyến tính theo thời gian thay đổi nhất định, điều này làm giảm tác động thay đổi đột ngột nhất định đối với hệ thống.

Tín hiệu đã cho bên ngoài và tín hiệu phản hồi thường được chồng lên với một số nhiễu nhất định. Kênh được lọc bằng cách đặt thời gian lọc là [b5-05]. Thời gian lọc càng lâu thì khả năng chống nhiễu càng mạnh, nhưng phản hồi trở nên chậm hơn; thời gian lọc càng ngắn thì phản hồi càng nhanh nhưng khả năng chống nhiễu càng yếu..

               Thời gian lọc đầu ra PID là thời gian lọc cho đầu ra vòng kín (Tần số hoặc mô-men xoắn). Thời gian lọc đầu ra càng lớn, phản hồi đầu ra càng chậm.

	b5-07
	PID đã cho cài đặt kỹ thuật số
	 Phạm vi：0.0%～100.0%     
	 Mặc định nhà máy：50.0%



Chức năng này thực hiện cài đặt kỹ thuật số bảng điều khiển.
	b5-08
	Hệ số độ lợi Kp
	Phạm vi：0.0～100.0
	Mặc định nhà máy：20.0

	b5-09
	Tích phân Ki    
	Phạm vi：0.01s～10.00s
	Mặc định nhà máy：2.00s

	b5-10
	Độ lợi vi sai Kd
	Phạm vi：0.000s～10.000s
	Mặc định nhà máy：0.000s

	b5-11
	Reserved
	
	


           
                Độ lợi tỉ lệ Kp càng lớn thì phản ứng càng nhanh, nhưng quá lớn sẽ gây ra dao động.

                Chỉ sử dụng điều chỉnh hệ số độ lợi Kp, Độ lệch không thể được loại bỏ hoàn toàn. Để loại bỏ độ lệch dư, Độ lợi tích phân Ki có thể được sử dụng để cấu thành điều khiển PI. Ki càng lớn thì phản ứng đối với sự biến thiên càng nhanh, Nhưng nó càng lớn thì khả năng dao động càng cao.

                Chu kỳ lấy mẫu T là chu kỳ lấy mẫu của lượng phản hồi. Bộ điều chỉnh PID hoạt động một lần mỗi chu kỳ lấy mẫu và chu kỳ lấy mẫu càng lớn, phản hồi càng chậm.
	b5-12
	Giới hạn độ lệch
	 Phạm vi：0.0～100.0%，        
	Mặc định nhà máy：0.0%


                Trong vòng lặp kín, Độ lệch tối đa cho phép theo điểm đặt, như thể hiện trong Hình 6-11, khi lượng phản hồi nằm trong phạm vi này, bộ điều chỉnh PID ngừng điều chỉnh. Việc sử dụng hợp lý tính năng này giúp điều phối xung đột giữa độ chính xác và tính ổn định của đầu ra hệ thống.
[image: ]
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Hình 6-11 Sơ đồ giới hạn độ lệch

	b5-13
	Giới hạn vi sai PID
	        Phạm vi：0.00～100.00%      
	  Mặc định nhà máy：0.10%


            
                Trong bộ điều chỉnh PID, chức năng của bộ vi sai tương đối nhạy và có thể dễ dàng gây ra dao động hệ thống. Vì lý do này, vai trò của sự phân biệt PID thường bị giới hạn trong một phạm vi nhỏ; [b5-13] được sử dụng để đặt phạm vi của đầu ra vi sai PID.
	b5-14
	Quy định vòng kín
	         Phạm vi：0、1   
	 Mặc định nhà máy：0


              0：Hiệu quả tích cực. Khi mức tăng được đưa ra, tốc độ động cơ được yêu cầu tăng.
              1：Phản ứng. Khi mức tăng được đưa ra, tốc độ động cơ được yêu cầu phải giảm.
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	Hình 6-12 Sơ đồ điều chỉnh vòng kín
	
	
	Hình 6-13 Sơ đồ các đặc tính ± của kênh phản hồi



	b5-15
	Hệ số độ lợi Kp2
	Phạm vi：0.0～100.0
	Mặc định nhà máy：20.0

	b5-16
	Thời gian tích hợp Ti2	
	Phạm vi：0.01s～10.00s	
	Mặc định nhà máy：2.00s

	b5-17
	Thời gian vi sai Td2
	Phạm vi：0.000s～10.000s
	Mặc định nhà máy：0.000s



Trong một số ứng dụng, một tập hợp các tham số PID không thể đáp ứng các yêu cầu của toàn bộ quy trình hoạt động và các tham số PID khác nhau cần được sử dụng trong các tình huống khác nhau. Nhóm mã chức năng này được sử dụng để chuyển đổi giữa hai bộ PID. Hai bộ thông số có thể được chuyển đổi qua các đầu nối DI, hoặc chúng có thể được chuyển đổi tự động theo độ lệch.

	b5-18
	Tính chất tích phân PID
	Phạm vi ： Chữ số đơn vị ： 0、1
                   Chữ số hàng chục ： 0、1
	Mặc định nhà máy：00



              Chữ số đơn vị: Tách tích phân

              0:Không hợp lệ; 

              1:Hợp lệ

              Nếu cài đặt tách tích phân được bật, thì khi bật giữ tích phân DI kỹ thuật số đa chức năng (chức năng 32), hoạt động tích phân PID sẽ dừng lại. Tại thời điểm này, chỉ các hàm tỷ lệ và đạo hàm của PID là có hiệu quả. Khi lựa chọn phân tách tích phân không hợp lệ, phân tách tích phân không hợp lệ bất kể DI kỹ thuật số đa chức năng có hợp lệ hay không.

              Chữ số hàng chục: có dừng tích hợp sau khi đầu ra đến giới hạn hay không

              0:Tích hợp liên tục;

              1:Dừng tích hợp

              Sau khi đầu ra hoạt động PID đạt đến giá trị tối đa hoặc tối thiểu, bạn có thể chọn dừng tích hợp. Nếu bạn chọn dừng tích hợp, tích hợp PID sẽ dừng tính toán tại thời điểm này, điều này có thể giúp giảm quá tải PID.

	b5-19
	Reserved
	
	

	b5-20
	Tần số đặt trước PID
	 Phạm vi：0.0% ～100.0%
	         Mặc định nhà máy：0.0%

	b5-21
	Thời gian giữ tần số đặt trước PID
	 Phạm vi：0.00～650.00s
	         Măc đình nhà máy：0.00s


               Mã chức năng này cho phép điều chỉnh vòng kín nhanh chóng đi vào giai đoạn ổn định.
Sau khi bắt đầu hoạt động vòng kín, tần số sẽ tăng tốc đến tần số đặt trước của vòng kín [b5-20] theo thời gian tăng tốc và sau khi chạy một khoảng thời gian [b5-21] tại điểm tần số này, tần số hoạt động theo vòng kín

                                                      Output
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Hình.6-14 Sơ đồ hoạt động tần số đặt trước vòng kín

	b5-22
	PID đảo ngược tốc độ tối đa
	Phạm vi：0～Max speed
	      Mặc định nhà máy：0


               Trong một số trường hợp, chỉ khi tần số đầu ra PID là âm (Tức là biến tần đảo chiều), PID mới có thể điều khiển đại lượng đã cho và đại lượng phản hồi về cùng trạng thái, nhưng một số trường hợp cũng không cho phép tần số đảo ngược quá cao, [b5-22] được sử dụng để xác định giới hạn trên của tốc độ lùi

	b5-24
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 1
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V

	b5-25
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 2
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V

	b5-26
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 3
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V

	b5-27
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 4
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V

	b5-28
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 5
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V

	b5-29
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 6
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V

	b5-30
	Vòng khép kín nhiều giai đoạn 7
	Phạm vi：0.00～10.00V
	Mặc định nhà máy：0.00V



             Trong kênh đã cho của vòng kín, ngoài 7 kênh được xác định bởi [b5-02], giá trị điện áp được cung cấp bởi vòng kín nhiều giai đoạn được xác định bởi [b5-24 ~ b5-30] cũng có thể được sử dụng làm tham chiếu vòng lặp. Điều khiển tham chiếu vòng kín nhiều đoạn có mức ưu tiên cao hơn kênh đã cho được xác định trong [b5-02

              Tham chiếu vòng kín nhiều giai đoạn Lựa chọn điện áp phần 1 ~ 7 có thể được chuyển đổi linh hoạt bằng các thiết bị đầu cuối bên ngoài, xem [H1-02 ~ H1-13] chức năng đầu cuối 61 ～ 63.

	b5-31
	Điều kiện chuyển đổi tham số PID
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0.00V



             0 ： Không chuyển đổi
             1 ： Chuyển qua trạm đấu nối X
             2 ： Tự động chuyển đổi dựa trên độ lệch

	b5-32
	Độ lệch chuyển đổi thông số PID 1
	Phạm vi：0.0%～b5-33
	Mặc định nhà máy：20.0%

	b5-33
	Độ lệch chuyển đổi thông số PID 2
	Phạm vi：b5-32～100.0%
	Mặc định nhà máy：80.0%



               Khi chọn chuyển mạch tự động, giá trị tuyệt đối của độ lệch giữa tham chiếu và phản hồi nhỏ hơn độ lệch chuyển đổi thông số PID 1 [b5-32], nhóm thông số lựa chọn PID 1. Khi giá trị tuyệt đối của độ lệch giữa tham chiếu và phản hồi lớn hơn độ lệch chuyển mạch PID 2 [b5-33], nhóm thông số lựa chọn PID 2. Khi độ lệch giữa tham chiếu và phản hồi nằm giữa độ lệch chuyển mạch 1 và độ lệch chuyển mạch 2, các thông số PID là nội suy tuyến tính giá trị của hai nhóm thông số PID.

	b5-34
	Giá trị tối đa dương của độ lệch đầu ra hai lần
	 Phạm vi：0.00%～100.00%
	   Mặc định nhà máy：1.00%

	b5-35
	Giá trị tối đa đối lập của hai lần độ lệch đầu ra
	 Phạm vi：0.00%～100.00%
	   Mặc định nhà máy：1.00%


              [b5- 34] và [b5-35] tương ứng với giá trị lớn nhất của giá trị tuyệt đối của độ lệch đầu ra trong quá trình quay thuận và quay ngược.

	b5-36
	Tính toán tắt máy PID
	Phạm vi：0～1
	Măc định nhà máy：0


            
               0 ： Không hoạt động khi tắt máy
             1 ： Hoạt động trong khi tắt máy

6.3	C：Nhóm tham số điều khiển và gỡ lỗi
6.3.1	C1：Thời gian tăng tốc / giảm tốc

	C1-01
	Lựa chọn thời gian tăng tốc / giảm tốc
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0


             0：Thời gian tăng tốc/giảm tốc độ 1
             1：Thời gian tăng tốc/giảm tốc độ 2
             2：Thời gian tăng tốc/giảm tốc độ 3
             3：Thời gian tăng tốc/giảm tốc độ 4
           Thời gian tăng tốc được sử dụng để đặt thời gian cần thiết để tần số đầu ra tăng tốc từ 0 Hz đến tần số đầu ra cao nhất [E2-01]; Thời gian giảm tốc được sử dụng để đặt thời gian cần thiết để tần số đầu ra giảm tốc từ tần số đầu ra cao nhất [E2-01] xuống 0Hz..

            Biến tần có thể thiết lập tối đa 4 loại thời gian Tăng / Giảm tốc [C1 -03 / C1-04 ~ C1-09 / C1-10]. Thông số này được sử dụng để đặt thời gian tăng / giảm tốc trong quá trình vận hành bình thường và thời gian tăng / giảm tốc do nhà máy thiết lập. Nó là giá trị đặt của [C1-03], [C1-04]






	C1-02
	Lựa chọn thời gian tăng tốc / giảm tốc jog
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0


           0：Thời gian tăng tốc/ giảm tốc 1
              1：Thời gian tăng tốc/ giảm tốc 2
              2：Thời gian tăng tốc/ giảm tốc 3
              3：Thời gian tăng tốc/ giảm tốc 4
Tham số này được sử dụng để đặt thời gian tăng / giảm tốc trong quá trình hoạt động jog. Thời gian tăng / giảm tốc do nhà máy thiết lập là giá trị đặt của [C1-03] và [C1-04].

	C1-03
	Thời gian tăng tốc 1
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C1-04
	Thời gian giảm tốc 1
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C1-05
	Thời gian tăng tốc 2
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：0.3s

	C1-06
	Thời gian giảm tốc 2
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：0.3s

	C1-07
	Thời gian tăng tốc 3
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C1-08
	Thời gian giảm tốc 3
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C1-09
	Thời gian tăng tốc 4
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C1-10
	Thời gian giảm tốc 4
	Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s



             Các tham số [C1-03 / C1-04 ~ C1-09 / C1-10] xác định bốn bộ thời gian tăng / giảm tốc, Tính theo đơn vị 0,1 giây, có thể được chọn bằng chức năng chọn thời gian tăng / giảm tốc của trạm đấu nối đa chức năng ở các thời điểm tăng / giảm tốc khác nhau. Chuyển đổi giữa (Chế độ công việc, chế độ chương trình và điều khiển đa tốc độ không hỗ trợ chuyển đổi trạm đấu nối), Mức độ ưu tiên cao hơn thông số [C1-01]. Để biết cụ thể, xem bảng 6-5

Bảng 6-5 Bảng lựa chọn thời gian tăng tốc / giảm tốc
 
	Trạm đấu nối đầu vào đa chức năng
	Các thông số hợp lệ

	Lựa chọn thời gian tăng / giảm tốc 2 trạm đấu nối
	Lựa chọn thời gian tăng / giảm tốc 1 trạm đấu nối
	Thời gian tăng tốc
	Thời gian giảm tốc

	0 (Open)
	0 (Open)
	Xác định bởi C1-01
(Mặc định là C1-03)
	Xác định bởi C1-01
(Mặc định là C1-04)s

	0 (Open)
	1 (Close)
	C1-05
	C1-06

	1 (Open)
	0 (Open)
	C1-07
	C1-08

	1 (Open)
	1 (Open)
	C1-09
	C1-10


            
	C1-11
	Thời gian dừng khẩn cấp
	              Phạm vi：0.0～3600.0s
	Mặc định nhà máy：10.0s



              [C1 -11] được sử dụng để đặt thời gian giảm tốc khi trạm đấu nối dừng khẩn cấp. Trạm đấu nối đầu vào không cần duy trì trạng thái đóng, nhưng dừng khẩn cấp được kích hoạt ngay cả khi thời gian ở trạng thái đóng chỉ là một khoảnh khắc.

               Ngoài ra, khi "Dừng khẩn cấp" được chọn làm chế độ dừng tại thời điểm phát hiện lỗi và chế độ dừng là dừng giảm tốc, nó được sử dụng làm thời gian giảm tốc sau khi phát hiện lỗi.

  6.3.2	C2：Đặc tính S       
	C2-01
	Lựa chọn sử dụng tăng tốc và giảm tốc đường cong S
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


              0：Không sử dụng

              1：Sử dụng 1.

              2：Sử dụng 2.

              Khi đường cong chữ S được sử dụng để tăng và giảm tốc, tác động của máy khi bắt đầu / dừng có thể được giảm bớt. Người sử dụng có thể chọn đường cong tăng / giảm tốc phù hợp theo tham số [C2-01].
             Khi [C2-01] được đặt thành 0, Tăng tốc / Giảm tốc tuyến tính được chọn; khi [C2-01] được đặt thành 1 hoặc 2, tăng / giảm tốc đường cong S và hai đặc tính S khác nhau được chọn.
[bookmark: page88]
	C2-02
	Thời gian tăng của đường cong S 1
	Phạm vi：0.0～60.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C2-03
	Thời gian đến gia tốc đường cong S 1
	Phạm vi：0.0～60.0s
	 Mặc định nhà máy：30.0s

	C2-04
	Thời gian rơi của đường cong S 1
	Phạm vi：0.0～60.0s
	 Mặc định nhà máy：30.0s

	C2-05
	Thời gian đến chậm đường cong S1
	Phạm vi : 0.0～60.0s
	 Mặc định nhà máy：30.0s



             Tham số [C2 -02 ~ C2-05] xác định đặc tính S của đường cong S 1. Độ dốc của tần số đầu ra tương ứng với đầu của đường cong S tăng dần từ 0, Độ dốc của tần số đầu ra của phần tăng lên là không đổi, và độ dốc của tần số đầu ra của phần cuối giảm dần về 0, như thể hiện trong Hình 6-15 ：



	n
	S Word acceleration
	

	
	
	arrival time
	S word fall time

	
	Speed setting
	C2-03
	C2-04

	
	
	
	

	
	d1-01
	
	

	
	S word rise time
	
	S Word deceleration

	
	
	
	arrival time

	
	C2-02
	
	C2-05

	
	
	
	

	
	
	
	t
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	S word acceleration time
	S word deceleration time
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	C1-03
	
	C1-04
	


Hình 6-15 Đường cong gia tốc và giảm tốc từ S
   
	C2-06
	Thời gian tăng của đường cong S 2
	Phạm vi：0.0～60.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C2-07
	Thời gian đến gia tốc đường cong S 2
	Phạm vi：0.0～60.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C2-08
	Thời gian rơi của đường cong S 2
	Phạm vi：0.0～60.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s

	C2-09
	Thời gian đến chậm của đường cong S2
	Phạm vi：0.0～60.0s
	Mặc định nhà máy：30.0s


          
              Tham số [C2-06 ~ C2-09] xác định đặc tính S của đường cong S 2. Người dùng có thể điều chỉnh thời gian tương ứng để đạt được đặc tính đường cong S mong muốn.
   6.3.3	C3：Kiểm soát tốc độ       
	C3-01
	Tăng tỷ lệ kiểm soát tốc độ 1 
	      Phạm vi：3～50   
	          Mặc định nhà máy：15

	C3-02
	Tăng tỷ lệ kiểm soát tốc độ 2
	      Phạm vi : 3～100
	          Mặc định nhà máy：15



Các tham số [C3-01] và [C3- 02] có thể được sử dụng để thiết lập tăng tỷ lệ của bộ điều chỉnh tốc độ. Đồng thời, các tham số trạm đấu nối đa chức năng H1-0X (X = 2 ~ 13) = 29 có thể được kết hợp để chọn các mức tăng tỷ lệ khác nhau. Để đáp ứng các yêu cầu của các điều kiện làm việc khác nhau của động cơ, khi trạm đấu nối đa chức năng ở trạng thái hoạt động, tỷ lệ tăng điều khiển tốc độ 2 được chọn; nếu không thì tỷ lệ tăng điều khiển tốc độ là 1.
Bằng cách thay đổi mức tăng theo tỷ lệ, kiểm soát tốc độ có thể được điều chỉnh một cách hiệu quả, và tần số cắt vòng lặp tốc độ có thể được cải thiện. Tuy nhiên, nếu điều chỉnh quá lớn có thể gây ra hiện tượng rung lắc do va đập. Đồng thời, hệ thống truyền dẫn và bản thân bộ phận truyền dẫn có thể ảnh hưởng đến tốc độ phản hồi của bộ điều khiển tốc độ, do đó, nó nên được tích hợp. Xem xét các yếu tố khác nhau để điều chỉnh hiệu suất phản hồi, thường không sửa đổi và sử dụng cài đặt gốc.

	


[image: ]
Note

    


	C3-03
	Lựa chọn tăng tỷ lệ khi chạy
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


 
              0: tăng tỷ lệ kiểm soát tốc độ 1.

              1：tăng tỷ lệ kiểm soát tốc độ 2.

              2：lựa chọn chế độ đặc biệt.
[bookmark: page89]Có thể sử dụng mức tăng tỷ lệ điều khiển tốc độ khác với hoạt động bình thường khi chạy. Chuyển đổi giữa tăng tỷ lệ 1 và tăng tỷ lệ 2 bằng cách cài đặt thông số lựa chọn tăng tỷ lệ thuận. Khi [C3-03] được đặt thành 2, Nó được sử dụng cho Chế độ đặc biệt cho các mục đích cụ thể, vui lòng không đặt nó cho người không am hiểu kỹ thuật
Có thể sử dụng tăng tỷ lệ điều khiển tốc độ khác nhau so với hoạt động bình thường khi Chạy. Chuyển đổi giữa tăng tỷ lệ 1 và tăng tỷ lệ 2 bằng cách cài đặt thông số lựa chọn tăng tỷ lệ chạy. Khi [C3-03] được đặt thành 2, nó được sử dụng cho Chế độ đặc biệt cho các mục đích cụ thể, vui lòng không đặt nó cho người không phải là kỹ thuật.
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  Note

	C3-04
	Hằng số thời gian tích phân kiểm soát tốc độ
	     Phạm vi：20～10000ms
	     Mặc định nhà máy：40ms


             Thời gian tích hợp của bộ điều chỉnh tốc độ được xác định. Bằng cách cài đặt tốc độ để điều khiển hằng số thời gian tích phân, Thời gian tích phân càng ngắn, Sai lệch tốc độ được điều chỉnh càng nhanh, Nhưng thời gian tích phân quá ngắn có thể khiến đầu ra của bộ điều chỉnh không ổn định, làm cho động cơ dao động. Nói chung, không cần thiết phải điều chỉnh hằng số thời gian tích hợp của bộ điều chỉnh vòng tốc độ và sử dụng giá trị mặc định của nhà máy.
	C3-05
	Hệ thống kiểm soát tốc độ quán tính
	 Phạm vi：0～65535gm²
	      Mặc định nhà máy：10gm²


              Quán tính được đặt bằng gm² và được sử dụng trong điều khiển tốc độ. Thông thường, quán tính đầu vào là 20% đến 100% tổng của quán tính tải trên trục động cơ và quán tính của động cơ. Nếu là bộ truyền động đai thì chỉ tính tổng quán tính của rôto động cơ và quán tính của puli.
              Trong trường hợp truyền bánh răng, Nếu khe hở bánh răng quá lớn, bánh răng sẽ kêu để giảm quán tính cài đặt. Đối với hệ thống truyền động dây đai, Nếu rung động quá lớn, quán tính cài đặt cũng bị giảm. Trong trường hợp không biết quán tính của động cơ, có thể tăng dần mômen quán tính đặt cho đến khi gây ra rung động của động cơ.
	C3-06
	Lựa chọn hủy kiểm soát tốc độ
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy: 1


0：không sử dụng
1：sử dụng.
	C3-07
	Lựa chọn tiếp tục điều khiển tốc độ
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy: 1


0：không sử dụng
1：sử dụng.Sử dụng chức năng [C3-06], [C3-07] có thể cải thiện độ chính xác điều khiển động của điều khiển tốc độ và cải thiện hiệu suất phản hồi của điều khiển tốc độ. Tuy nhiên, nếu chức năng này được chọn, nếu bộ điều chỉnh và tham số mômen quán tính được đặt không chính xác, nó có thể gây ra dao động.
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 Note

	C3-08
	Cấu trúc biến đổi theo tỷ lệ                    đạt được tốc độ bắt đầu thay đổi
	Phạm vi：0.01～100.00%
	Mặc định nhà máy：5.00%（SVC）
                                   0.01%（VC）


             Đặt độ lệch tốc độ khi độ lợi tỷ lệ của cấu trúc biến đổi bắt đầu thay đổi. Khi độ lệch tốc độ lớn hơn giá trị đặt này, độ lợi sẽ không thay đổi.
	C3-09
	Cấu trúc biến đổi tối thiểu
tỷ lệ tăng tỷ lệ
	Phạm vi：0～100%
	Mặc định nhà máy：20%（SVC）
                                 100%（VC）


Đặt tỷ lệ khuếch đại tỷ lệ tối thiểu trong khi tăng tỷ lệ cấu trúc thay đổi. Cấu trúc biến đổi điều chỉnh độ lợi tỷ lệ, như thể hiện trong Hình 6-16.
[image: ]
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Hình.6-16 Cấu trúc hay biến đổi Độ lợi
6.3.4	C4：Tham số liên quan đến điều khiển vectơ
	C4-01
	Giá trị giới hạn mô-men xoắn truyền động theo chiều thuận
	Phạm vi：0～200%
	Mặc định nhà máy：150%

	C4-02
	Giá trị giới hạn mômen tái tạo theo chiều thuận
	Phạm vi：-200～0%
	Mặc định nhà máy：-150%

	C4-03
	Giá trị giới hạn mô-men xoắn truyền động ngược
	Phạm vi：-200～0%
	Mặc định nhà máy：-150%

	C4-04
	Giá trị giới hạn mômen tái tạo ngược
	Phạm vi：0～200%
	Mặc định nhà máy：150%



              Có thể đặt riêng phía bộ truyền động chạy thuận & chạy ngược và phía tái tạo chạy thuận & chạy ngược. Khi lệnh mô-men xoắn vượt quá cài đặt này, giới hạn ở giá trị đặt; Khi kết hợp với trạm đấu nối đầu vào đa chức năng, giới hạn mô-men xoắn ở các góc phần tư khác nhau có thể được xác định chung, như thể hiện trong Hình 6-17.Giá trị giới hạn mô-men xoắn được đặt ở trên dựa trên mô-men xoắn danh định của động cơ và có thể được cài đặt lên đến 200%. Khi công suất động cơ phù hợp với công suất biến tần, cài đặt không được vượt quá cài đặt gốc. 
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Hình 6-17 Giới hạn mô-men xoắn
	C4-05
	Lựa chọn chế độ lệnh mô-men xoắn
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


               0：% hướng dẫn.
               1：Hướng dẫn giá trị tuyệt đối.
Cài đặt này được sử dụng để chọn các đặc tính của lệnh mô-men xoắn trong dải công suất không đổi. Khi lệnh% được đặt, Ngay cả khi lệnh mô-men xoắn không đổi, trong trường công suất phát không đổi, vì công suất đầu ra không đổi nên Mô-men xoắn tỷ lệ nghịch với tốc độ. Nếu tăng tốc độ thì mômen quay giảm. Nếu lệnh giá trị tuyệt đối được đặt, Trong trường công suất phát không đổi, Nếu mômen không đổi, mômen đầu ra sẽ không thay đổi, nhưng giới hạn mômen cũng giảm khi đặc tính công suất không đổi. Như thể hiện trong Hình 6-18 
Hình 6-18 Chế độ lệnh mô-men xoắn
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	C4-06
	Giá trị đặt lệnh Flux
	Phạm vi：20.0～150.0%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	C4-07
	tỷ lệ tăng cường Flux lúc khởi động
	Phạm vi：100.0～150.0%
	Mặc định nhà máy：100.0%



              Giá trị đặt lệnh Flux được sử dụng để đặt giá trị lệnh của kích thước Flux được sử dụng trong điều khiển vectơ. Trong trường hợp bình thường, Nó được đặt thành 100,0%, Tương ứng với từ thông danh định của động cơ. Không có yêu cầu đặc biệt nào mà không cần sửa đổi và giữ nguyên giá trị mặc định
              Tốc độ tăng cường từ thông khi khởi động được sử dụng để đặt từ thông được tăng cường bởi động cơ khi khởi động và được sử dụng khi tăng mômen khởi động. Một phần của Flux động cơ quá mạnh để hoạt động, vì vậy không có yêu cầu đặc biệt nào mà không cần sửa đổi, giữ nguyên giá trị mặc định.

	C4-08
	Tỷ lệ cân đối kiểm soát dòng điện
	Phạm vi：0.0～9.9
	Mặc định nhà máy：4.0

	C4-09
	Hằng số thời gian tích phân điều khiển dòng điện  
	Phạm vi：0.0～9.9ms
	Mặc định nhà máy：3.3ms

	C4-10
	Mức tăng chuyển tiếp nguồn cấp dữ liệu kiểm soát dòng điện
	Phạm vi：0～200
	Mặc định nhà máy：0


              [C4-08 ~ C4-10] là tham số liên quan đến điều khiển hiện tại, thường được sử dụng theo giá trị ban đầu và đã đáp ứng hầu hết các yêu cầu điều khiển hiện tại. Nhóm thông số này có thể được sử dụng tự do trong quá trình điều chỉnh, điều khiển véc tơ và điều khiển V / F. Các điều kiện khác không hợp lệ. Không điều chỉnh nếu không có sự hướng dẫn của kỹ sư hỗ trợ kỹ thuật.


  6.3.5   C6：Các thông số đặc biệt V / F           
	C6-01
	Chế độ tăng mô-men xoắn
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


             0：Tăng thủ công   
             1：Tăng tự động
             Tham số này chọn chế độ tăng mô-men xoắn trong chế độ điều khiển V / F. Tăng tốc bằng tay và tăng tự động có thể được lựa chọn tùy theo đặc tính của động cơ và tải. Khi được đặt thành tăng bằng tay, hãy tăng điện áp đầu ra theo mức tăng mô-men xoắn đã đặt. Khi đặt mức tăng tự động, mức tăng có thể được tự động điều chỉnh theo đặc tính tải và thông số mức tăng mô-men xoắn đã đặt không hợp lệ. Khi thực hiện tăng tự động, vì các thông số phi tuyến của biến tần và điện trở phía sơ cấp là bắt buộc, cài đặt tĩnh được thực hiện trước khi sử dụng. Tăng mô-men xoắn, được hiển thị trong Hình 6-19.

[image: ]

Hình 6-19 Tăng mô men xoắn
	C6-02
	Lượng tăng cường mô-men xoắn
	        Phạm vi：0.0～20.0%
	           Mặc định nhà máy：0.0%


            
              Lượng mô-men xoắn tăng lên trong quá trình nâng thủ công được đặt tương ứng với tỷ lệ điện áp danh định được đặt trên nhãn động cơ. Khi mômen khởi động không đủ, hãy Tăng cài đặt này để tăng dòng khởi động và tăng mômen khởi động. Tuy nhiên, Nếu khối lượng nâng tăng lên khiến động cơ không vượt quá dòng định mức và không khởi động được động cơ thì Cần mở rộng công suất biến tần để dẫn động động cơ chống quá tải hoặc chuyển sang chế độ điều khiển véc tơ. Không nên tăng mômen tăng tùy tiện, dẫn đến dòng điện quá mức ở tần số thấp, dẫn đến thiết bị nguồn tải không đều, dẫn đến quá nhiệt

	C6-03
	Lượng ổn định
	Phạm vi：0.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%


             
           Nếu vòng quay của động cơ không ổn định, việc điều chỉnh giá trị cài đặt có thể giúp quá trình chạy trơn tru. Khi động cơ quay với tần số không ổn định, Lượng ổn định được tăng dần cho đến khi động cơ quay ổn định. Tuy nhiên, nếu số lượng ổn định được đặt quá lớn, Nó có thể gây ra sự không ổn định của vòng quay động cơ. Trong hầu hết các trường hợp, nếu chế độ điều khiển V / F được thực hiện, cài đặt tĩnh sẽ được thực hiện và động cơ chạy trơn tru, vì vậy giá trị ban đầu được đặt thành 0 ở đây.

	C6-04
	Giá trị giới hạn mô-men xoắn bên drive
	Phạm vi：0～150%         
	          Mặc định nhà máy：150%

	C6-05
	Giá trị giới hạn mômen xoắn phía tái tạo
	Phạm vi：-150～0%
	          Mặc định nhà máy：-150%


          Trong chế độ điều khiển V / F, giới hạn mô-men xoắn có thể được áp dụng gián tiếp riêng biệt cho phía dẫn động và phía tái sinh bằng các thông số trên. Tuy nhiên, độ chính xác của tính toán không được bù đắp nên độ chính xác của mômen giới hạn không cao. Nếu yêu cầu giới hạn mô-men xoắn chính xác cao, vui lòng chuyển sang chế độ điều khiển vector.

	C6-06
	Chọn để sử dụng giá trị giới hạn mô-men xoắn phía drive
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không sử dụng
          1：Sử dụng.

	C6-07
	Chọn để sử dụng giá trị giới hạn mô-men xoắn phía tái tạo
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không sử dụng
          1：Sử dụng.

	C6-08
	Chọn đường cong V/F
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


          0：Đường thẳng.
          1：Đường cong giảm thứ hai.
          2：Polyline
          Lựa chọn đường cong V / F, được hiển thị trong Hình 6-20.
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	Hình 6-20 Lựa chọn đường cong V / F
	



	C6-09
	Điện áp điểm ngắt của đường đa giác V / F
	Phạm vi：0～400V
	Mặc định nhà máy：0V

	C6-10
	Tần số điểm ngắt của đường đa giác V / F
	Phạm vi：0～maximum speed
	Mặc định nhà máy：0r/min



6.4	d：Nhóm tham số cài đặt lệnh
6.4.1	d1：Tốc độ quay đặt trước
	d1-01
	Tốc độ quay đặt trước
	Phạm vi: -tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy: 12r/min(SVC hoặc 0r/min(VC)

	d1-02
	Tốc độ quay đặt trước 2
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-03
	Tốc độ quay đặt trước 3
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-04
	Tốc độ quay đặt trước 4
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-05
	Tốc độ quay đặt trước 5
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-06
	Tốc độ quay đặt trước 6
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-07
	Tốc độ quay đặt trước 7
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-08
	Tốc độ quay đặt trước 8
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-09
	Tốc độ quay đặt trước 9
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-10
	Tốc độ quay đặt trước 10
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-11
	Tốc độ quay đặt trước 11
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-12
	Tốc độ quay đặt trước 12
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-13
	Tốc độ quay đặt trước 13
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-14
	Tốc độ quay đặt trước 14
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-15
	Tốc độ quay đặt trước 15
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d1-16
	Tốc độ quay đặt trước 16
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min



          Biến tần có thể chuyển đổi ở 17 phân đoạn tốc độ bằng 16 tốc độ quay đặt trước và 1 tốc độ jog đặt trước. Với đầu vào X đa chức năng, sử dụng thời gian Tăng / Giảm tốc hiệu quả hiện tại và có thể chuyển đổi các tốc độ khác nhau trong khi vận hành. Phạm vi tham số [d1 ~ d17] là từ tốc độ cao nhất đến tốc độ cao nhất và tốc độ tối đa được xác định bởi [E2-01]. Thông qua đầu vào X đa chức năng, các tốc độ khác nhau cũng có thể được chuyển đổi trong quá trình vận hành và sử dụng thời gian tăng / giảm tốc hợp lệ hiện tại. Phạm vi tham số [d1 ~ d17] là từ tốc độ tối đa âm đến tốc độ tối đa dương, tốc độ tối đa được xác định bởi [E2-01].

Phương pháp thiết lập hoạt động đa tốc độ

          Đặt các tham số tương ứng của [H1-02 ～ H1-12] thành 8, 9, 10 và 11 theo số lượng lệnh đa tốc độ đã đặt. Khi sử dụng lệnh tần số chạy bộ, hãy đặt tham số tương ứng trong [H1-02 ～ H1-12] thành 12.
Khi chỉ định các tốc độ đặt trước 1 đến 3 cho các trạm analog đầu vào, hãy chú ý đến những điều sau：

          Tốc độ 1：

          Nếu trạm đấu nối analog đầu vào AI1 được đặt ở tốc độ đầu tiên, hãy đặt [b1-02] thành 1. Nếu [d1-01] được đặt ở tốc độ đầu tiên, hãy đặt [b1-02] thành 0

          Tốc độ 2：

          Nếu trạm đấu nối analog đầu vào AI2 được đặt ở tốc độ thứ 2, hãy đặt [H3-10] (Lựa chọn chức năng của trạm đấu nối AI2) thành 2 (lệnh tần số phụ 1). Nếu [d1-02] được đặt ở tốc độ thứ 2, hãy đặt [H3- 10] thành 99 (chế độ chạy thẳng). Khi đầu vào 0 đến 10V làm trạm đấu nối analog đầu vào AI2, hãy đặt [H3-09] thành 0 và đặt công tắc bật tắt S1 trên trạm  cuối mạch điều khiển sang phía V (điện áp).
          Tốc độ 3：

          Đặt trạm đấu nối analog đầu vào AI3 thành tốc độ thứ ba, đặt [H3-06] (lựa chọn chức năng của trạm đấu nối AI3) thành 3 (lệnh tần số phụ 2). Đặt [d1-03] thành tốc độ thứ 3, đặt [H3-06] thành 99 (Chế độ trực tiếp).
	Mô tả
	Lệnh đa tốc độ 1 Tương ứng tham số của H1-02 ~ H1-12 là 8
	Lệnh đa tốc độ 2
Tương ứng
tham số của
H1-02 ~ H1-12 là 9.
	Lệnh đa tốc độ 3
Tương ứng
tham số của
H1-02 ~ H1-12 là 10
	Lệnh đa tốc độ 4
Tương ứng
tham số của
H1-02 ~ H1-12 là 11
	Lệnh jog Tương ứng tham số của
H1-02 ~ H1-12 là 12

	Tốc độ quay đặt trước 1
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 2
	ON
	OFF
	OFF
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 3
	OFF
	ON
	OFF
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 4
	ON
	ON
	OFF
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 5
	OFF
	OFF
	ON
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 6
	ON
	OFF
	ON
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 7
	OFF
	ON
	ON
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 8
	ON
	ON
	ON
	OFF
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 9
	OFF
	OFF
	OFF
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 10
	ON
	OFF
	OFF
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 11
	OFF
	ON
	OFF
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 12
	ON
	ON
	OFF
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 13
	OFF
	OFF
	ON
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 14
	ON
	OFF
	ON
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 15
	OFF
	ON
	ON
	ON
	OFF

	Tốc độ quay đặt trước 16
	ON
	ON
	ON
	ON
	OFF

	Lệnh tần suất jog
	-
	-
	-
	-
	ON
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                    Lệnh tần số jog được ưu tiên hơn bất kỳ lệnh đa tốc độ nào.

Note
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Hình.6-21 Biểu đồ thời gian cho lệnh đa tốc độ / lựa chọn tần số Jog

	d1-17
	Đặt trước tốc độ jog
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ～ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：24r/min



6.4.2	d2：Chế độ vận hành chương trình

	d2-01
	Lựa chọn chế độ vận hành chương trình
	Phạm vi：Chữ số hàng đơn vị ： 0 ～ 3
                  Chữ số hàng chục ： 0 ～ 2
                  Chữ số hàng trăm：0、1
	Mặc định nhà máy：000



          Sử dụng 1 địa điểm,10 địa điểm và 100 địa điểm để đặt chế độ chạy chương trình, chế độ khởi động lại sau khi ngắt, đơn vị thời gian chạy và chế độ lưu trữ tắt nguồn, như sau：

          Chữ số hàng đơn vị：lựa chọn chế độ vận hành

          0：Không được sử dụng. Chương trình không hoạt động.

          1：Thời gian ngừng hoạt động sau một chu kỳ. Biến tần tự động dừng sau khi hoàn thành một chu kỳ và cần đưa ra lệnh chạy lại để bắt đầu
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RUN Command


STOP Command

Hình.6-22 Chu kỳ đơn PLC sau khi tắt máy
[bookmark: page95]



2：Giữ giá trị cuối cùng sau một chu kỳ đơn

          Như trong Hình 6-23, Sau khi biến tần hoàn thành một chu kỳ, nó sẽ tự động giữ tần số và hướng chạy của đoạn cuối cùng cho đến khi đầu vào lệnh dừng, biến tần dừng ở chế độ dừng đã đặt.
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RUN Command


STOP Command

Hình.6-23 Chế độ giữ vòng lặp đơn PLC

          3：Hoạt động vòng lặp.

          Sau khi Biến tần hoàn thành một chu kỳ, Biến tần sẽ tự động bắt đầu chu kỳ tiếp theo cho đến khi có lệnh dừng, sau đó dừng ở chế độ dừng đã đặt.
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RUN Command


STOP Command

Hình 6-24 PLC Tuần hoàn liên tục

          a1～a16：Cho biết thời gian tăng tốc của mỗi giai đoạn

          d1～d16：Thời gian giảm tốc cho từng giai đoạn

          f1～f16：Cho biết tần suất của mỗi giai đoạn
          Chữ số hàng chục ： Lựa chọn chế độ khởi động lại hoạt động ngắt

          0：Bắt đầu lại từ đoạn đầu tiên

          Hoạt động bị dừng bởi lệnh dừng, Lỗi hoặc mất điện, Và bắt đầu từ giai đoạn đầu tiên sau khi khởi động lại.

          1：Tiếp tục chạy từ tần số pha của thời điểm gián đoạn.

          Khi dừng hoạt động do lệnh dừng hoặc lỗi, biến tần sẽ tự động ghi lại thời gian mà pha hiện tại đã chạy, rồi tự động đi vào pha sau khi bắt đầu, và tiếp tục hoạt động thời gian còn lại ở tần số được xác định bởi pha. , Chẳng hạn như mất điện, và sau đó khởi động biến tần. Thao tác sẽ tiếp tục từ đoạn đầu tiên.
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Hình.6-25

          2：Nó tiếp tục chạy từ tần số hoạt động tại thời điểm gián đoạn.

          Khi ngừng hoạt động bởi lệnh dừng hoặc sự cố, biến tần không chỉ tự động ghi lại thời gian chạy của giai đoạn hiện tại mà còn ghi lại tần số chạy của thời gian dừng. Sau khi khởi động, nó sẽ trở lại tần số chạy của thời gian dừng và tiếp tục hoạt động của công đoạn còn lại.
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          Chữ số hàng trăm： Tùy chọn lưu trữ giảm nguồn

          0：không lưu.

          Khi tắt nguồn, chương trình không được ghi nhớ. Sau khi bật nguồn, nó bắt đầu chạy từ phân đoạn đầu tiên.

          1：Lưu trữ trạng thái chạy của thời gian sập nguồn; bao gồm giai đoạn chạy, tần suất chạy và thời gian chạy.


          Trạng thái chạy chương trình bộ nhớ khi tắt nguồn, bao gồm thời gian tắt nguồn, tần suất chạy và thời gian chạy. Sau khi bật nguồn, theo chương trình xác định mười, hoạt động bị gián đoạn và chế độ khởi động lại được chạy
	
	d2-02
	Lựa chọn đơn vị thời gian chạy chương trình
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0

	
	
	
	
	

	
	         0：Giây(s).
	

	
	         1：Phút (min).
	

	   
	         2：Giờ (hour).
	

	
	         Đơn vị này chỉ hợp lệ cho định nghĩa thời gian pha chạy chương trình.




	



	d2-03
	Thời gian chạy chương trình 1
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-04
	Thời gian chạy chương trình 2
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-05
	Thời gian chạy chương trình 3
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-06
	Thời gian chạy chương trình 4
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-07
	Thời gian chạy chương trình 5
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-08
	Thời gian chạy chương trình 6
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-09
	Thời gian chạy chương trình 7
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-10
	Thời gian chạy chương trình 8
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-11
	Thời gian chạy chương trình 9
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-12
	Thời gian chạy chương trình 10
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-13
	Thời gian chạy chương trình 11
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-14
	Thời gian chạy chương trình 12
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-15
	Thời gian chạy chương trình 13
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-16
	Thời gian chạy chương trình 14
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-17
	Thời gian chạy chương trình 15
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-18
	Thời gian chạy chương trình 16
	Phạm vi：0.0～3600.0
	Mặc định nhà máy：0.0


          Các tham số [d2-03 ~ d2-18] xác định thời gian chạy của mỗi lần chạy chương trình đang chạy giai đoạn 1 đến giai đoạn 16. Thời gian của mỗi lần chạy bao gồm thời gian tăng tốc và giảm tốc.

	d2-19
	Cài đặt hoạt động chương trình 1
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-20
	Cài đặt hoạt động chương trình 2
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-21
	Cài đặt hoạt động chương trình 3
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-22
	Cài đặt hoạt động chương trình 4
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-23
	Cài đặt hoạt động chương trình 5
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-24
	Cài đặt hoạt động chương trình 6
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-25
	Cài đặt hoạt động chương trình 7
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-26
	Cài đặt hoạt động chương trình 8
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-27
	Cài đặt hoạt động chương trình 9
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-28
	Cài đặt hoạt động chương trình 10
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-29
	Cài đặt hoạt động chương trình 11
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-30
	Cài đặt hoạt động chương trình 12
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-31
	Cài đặt hoạt động chương trình 13
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-32
	Cài đặt hoạt động chương trình 14
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-33
	Cài đặt hoạt động chương trình 15
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0

	d2-34
	Cài đặt hoạt động chương trình 16
	Phạm vi：chữ số hàng đơn vị：0～2
                  Chữ số hàng chục：0～3
	Mặc định nhà máy：0.0
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          Chữ số đơn vị ： Cài đặt tốc độ quay

          0：Tốc độ quay sẵn X (X=1～16).

           i=1 to 16, defined by [d1-01～d1-16].

          1：Lệnh tốc độ dòng điện.

          Chạy theo lệnh tốc độ hiện tại, chẳng hạn như bàn phím, truyền dữ liệu MODBUS và thẻ tùy chọn.

          2：Đã đặt trước


          Chữ Số hàng chục ： Lựa chọn thời gian tăng tốc và giảm tốc

          0：Thời gian tăng tốc và giảm tốc 1.

          1：Thời gian tăng tốc và giảm tốc 2.

          2：Thời gian tăng tốc và giảm tốc 3.

          3：Thời gian tăng tốc và giảm tốc 4.

          Cài đặt thời gian tăng / giảm tốc được đặt bởi [C1-03 đến C1-10].
6.4.3	d3：Điều chỉnh lệnh tốc độ
	d3-01
	Lựa chọn lệnh giới hạn độ lệch tốc độ
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không sử dụng.
          1：Sử dụng.
	d3-02
	Độ lệch tối đa theo chiều dương
	Phạm vi：0.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：5.0%

	d3-03
	Độ lệch tối đa theo chiều âm
	Phạm vi：-100.0～0.0%
	Mặc định nhà máy：-5.0%



          Khi chức năng này được sử dụng, Tốc độ chạy của động cơ và tốc độ lệnh của đầu ra tăng / giảm tốc sẽ bị giới hạn bởi khoảng thời gian được xác định bởi độ lệch theo chiều dương và âm. Trong điều khiển tốc độ, khi mômen tải lớn hơn giá trị mômen giới hạn và giảm tốc độ, nếu giảm tải và gây ra gia tốc nhanh, nếu bật chức năng này thì hiện tượng này có thể được ngăn chặn và có thể thiết lập theo đến thời gian tăng / giảm tốc. Độ dốc khôi phục tốc độ. Đồng thời, nếu sử dụng chức năng này, việc tăng giảm tốc sẽ bị hạn chế, ảnh hưởng đến hiệu suất phản ứng động
	d3-04
	Tốc độ nhảy 1
	Phạm vi ： 0 ～ Tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d3-05
	Tốc độ nhảy 2
	Phạm vi ： 0 ～ Tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d3-06
	Tốc độ nhảy 3
	Phạm vi ： 0 ～ Tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	d3-07
	Tốc độ nhảy 4
	Phạm vi ： 0 ～ Tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min



          Trong truyền động cơ học, Để tránh điểm cộng hưởng, có thể thiết lập thông số chức năng nhảy và quá trình nhảy, như được chỉ ra trong Hình 6-27.
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	Hình 6-27 chức năng nhảy
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	d3-08
	Biên độ nhảy tốc độ
	Phạm vi：0～300r/min
	Mặc định nhà máy：0r/min



	d3-09
	Lựa chọn bộ nhớ tốc độ dòng điện
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：1



          0：Không có bộ nhớ

          1：bộ nhớ

          Tham số này được sử dụng để chọn có lưu lệnh tần số hiện tại khi nguồn bị cắt hay không, chủ yếu được sử dụng với các chế độ cài đặt tần số khác ngoài cài đặt tần số kỹ thuật số, chẳng hạn như giao tiếp ：, thẻ mở rộng, tăng giảm tốc tiếp điểm, v.v.
[bookmark: page99]

          Khi [d3-09] được đặt thành 0, Lệnh tần số của biến tần sẽ được đặt lại về lệnh tần số đặt trước của [d1-01] khi tắt nguồn và sau đó cấp lại nguồn; khi [d3-09] được đặt thành 1, Nguồn sẽ bị ngắt. Khi lệnh tần số hiện tại được lưu tự động, biến tần sẽ được bật lại và lệnh tần số sẽ giữ nguyên giá trị đã lưu..

	d3-10
	Lựa chọn tiếp điểm chức năng tăng tốc và giảm tốc
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：2


          0：Không sử dụng
          1：Sử dụng
	d3-11
	Giới hạn trên chức năng tăng tốc và giảm tốc tiếp điểm
	Phạm vi ： Tốc độ giới hạn dưới MRH ~ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：
300r/min

	d3-12
	Giới hạn dưới chức năng tăng tốc và giảm tốc tiếp điểm
	Phạm vi ： -Tốc độ tối đa đến tốc độ giới hạn trên MRH
	Mặc định nhà máy：
0r/min



          Khi [d3-10] được đặt thành 1, tiếp điểm có thể thực hiện điều khiển tăng / giảm tốc. Tại thời điểm này, nếu kênh lệnh đang chạy được chọn làm đầu cuối mạch điều khiển, tốc độ có thể được điều chỉnh thông qua chức năng tiếp điểm "Lệnh UP" và "Lệnh DOWN" của đầu cuối đầu vào đa chức năng.

          Tốc độ sẽ được tăng tốc theo đầu vào lệnh UP đến tốc độ giới hạn trên được xác định bởi [d3-11], và giảm tốc theo lệnh DOWN đến hướng tốc độ thấp hơn được xác định bởi [d3-12]; khi không có lệnh UP, DOWN hoặc lệnh UP và DOWN có giá trị đồng thời, tốc độ không đổi.

          Khi tốc độ không nằm giữa cài đặt [d3-11] và [d3-12], nó sẽ tự động tăng tốc và giảm tốc đến các giá trị được đặt bởi [d3-11] và [d3-12]. Khi [d3-12] được đặt thành giá trị âm, nó cũng có thể hoạt động bằng cách quay ngược tiếp điểm.

          Chức năng tăng giảm tốc tiếp xúc có mức ưu tiên cao hơn các lệnh tần số khác
[image: ]
Hình 6-28 Tốc độ giới hạn dưới tăng tốc và giảm tốc              Hình 6- 29 Tốc độ giới hạn dưới của tăng và   được đặt thành giá trị dương.                                                                         giảm tốc là âm

	d3-13
	Kích thước bước điều chỉnh tăng tốc và giảm tốc tiếp điểm
	Phạm vi：1～300
(sử dụng trạm lên/xuống đặc biệt
	Mặc định nhà máy：3r/min



          Tham số [d3 -13] được sử dụng để thiết lập kích thước bước điều chỉnh của chức năng tăng giảm tốc tiếp điểm, qua đó người dùng có thể thay đổi tốc độ điều chỉnh tăng giảm tốc tiếp điểm.

	6.4.4  d4：Kiểm soát mô-men xoắn
	d4-01
	Lệnh mô-men xoắn đã cho
	Phạm vi：-200～200%
	Mặc định nhà máy：0%






          Khi [b1-05] được đặt thành 3, kênh chỉ thị mô-men xoắn hiện tại được cung cấp bởi số bàn phím, Nghĩa là, chỉ thị mô-men xoắn được xác định bởi [d4-01]. Đặt 100%, tương ứng với mômen định mức của động cơ. Khi con số được đưa ra, nó thường được sử dụng trong giai đoạn chạy thử.
	6.4.5    d5：Độ lệch vận tốc



	d5-01
	Độ lệch tần số 1
	Phạm vi：-100.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	d5-02
	Độ lệch tần số 2
	Phạm vi：-100.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	d5-03
	Độ lệch tần số 3
	Phạm vi：-100.0～100.0%
	  Mặc định nhà máy：0.0%



[image: ]          Tần số lệch  được xác định bởi [d5 -01 ~ d5-03] chủ yếu được sử dụng làm giá trị hiệu chỉnh của vận tốc. Ba loại tần số lệch có thể được thêm vào và giảm bớt cho lệnh tần số. Người dùng chọn tần số lệch thông qua chức năng "tần số lệch 1 ngăn xếp", "tần số lệch 2 ngăn xếp" hoặc "tần số lệch 3 ngăn xếp" của domino đa chức năng. Khi đầu vào của nhiều domino hợp lệ cùng một lúc, giá trị lệch đã chọn sẽ được thêm vào

Hình.6-30 Sơ đồ độ lệch tần số
6.5	E：Nhóm thông số động cơ

	6.5.1
	E1：Loại động cơ
	
	

	
	
	
	
	

	
	E1-01
	Chọn loại động cơ
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0

	
	          0：Động cơ cảm ứng thông thường
	
	

	
	          1：Động cơ cảm ứng điều chỉnh tốc độ tần số biến đổi.
	

	   
	          2：Reserved
	
	

	
	          3：Reserved
	
	

	6.5.2 E2：Phạm vi hoạt động của động cơ
	E2-01
	Tốc độ hoạt động tối đa của động cơ
	Phạm vi：300～14700r/min
	Mặc định：1500r/min






          Đặt giá trị tuyệt đối của tốc độ tối đa của động cơ, Bộ biến tần sẽ sử dụng giá trị này làm tham chiếu để điều khiển tốc độ, Phạm vi cài đặt nói chung là 1 ～ 4 lần tốc độ danh định của động cơ được sử dụng, nếu chỉ được sử dụng dưới định mức tốc độ của động cơ, tốc độ lớn nhất sẽ được đặt thành tốc độ định mức của động cơ hoặc tốc độ đồng bộ tương ứng với tần số định mức

	E2-02
	Tốc độ chạy tối thiểu của động cơ.
	Phạm vi：12～tốc độ tối đa (SVC)
	Mặc định：12r/min

	
	
	Phạm vi：0～tốc độ tối đa (VC)
	Mặc định：0r/min



          Cài đặt giá trị tuyệt đối của tốc độ nhỏ nhất của động cơ. Ngay cả khi giá trị tuyệt đối của lệnh tốc độ đầu vào thấp hơn tốc độ, động cơ bị giới hạn ở tốc độ và tần số đầu ra không bị giới hạn bởi tham số này trong trường hợp điều khiển mô-men xoắn.
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	6.5.3
	E3：Thiết lập tần số sóng mang
	



	E3-01
	Thiết lập tần số sóng mang
	Phạm vi：1.0～10.0kHz
	Mặc định của nhà máy ： Theo loại



          Đặt tần số sóng mang điều biến PWM biến tần. Trong điều khiển véc tơ, do sự đồng bộ của chu kỳ điều khiển mômen với sóng mang, sự thay đổi của đặc tính điều khiển tần số sóng mang cũng sẽ thay đổi, đặc biệt khi sóng mang thấp hơn 2KHz, chu kỳ điều khiển mômen sẽ dài hơn, dẫn đến đặc tính điều khiển kém. Vì vậy, nếu không có nhu cầu đặc biệt, hãy sử dụng nhà mạng mặc định. Khi sóng mang lớn hơn sóng mang mặc định, dòng điện định mức sử dụng của bộ biến tần phải giảm vì sự gia tăng tổn hao, tức là việc sử dụng giảm công suất.
	
	Công suất
	
	Tần số sóng mang tối đa
	
	Tần số sóng mang tối thiểu
	Giá trị xuất xưởng

	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	

	
	3.7～30KW
	10kHz
	
	1kHz
	6kHz

	
	37～55KW
	8kHz
	
	1kHz
	6kHz

	
	75～160KW
	4kHz
	
	1kHz
	6kHz

	
	Above 200KW
	3kHz
	
	1kHz
	6kHz


[image: ]

[image: ]Sau khi chạy thử, người vận chuyển thay đổi cần thực hiện lại thiết lập tĩnh, nếu không các đặc tính điều khiển có thể xấu đi.




6.5.4	E4：Bảng tên các thông số của động cơ cảm ứng
	E4-01
	Công suất định mức động cơ cảm ứng
	Phạm vi ： 0 ～ Công suất định mức của biến tần
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	E4-02
	Điện áp định mức động cơ cảm ứng
	Phạm vi ： 0 ～ 120% điện áp định mức biến tần
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	E4-03
	Dòng điện định mức động cơ cảm ưng
	Phạm vi ： 0 ～ 150% dòng định mức biến tần
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	E4-04
	Tốc độ định mức động cơ cảm ứng
	Phạm vi ： 0 ～ 60000r / phút
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Thông số [E4-01 ~ E4-06] là các thông số trên bảng tên của động cơ cảm ứng, phải được đặt theo thông số được ghi trong bảng tên động cơ hoặc tài liệu thiết kế. Các thông số này phải được cài đặt trước khi sử dụng trong quá trình tự điều chỉnh và vận hành, nếu không cài đặt điều khiển véc tơ sẽ không chạy được, khi cài đặt thông số bảng tên chúng ta nên chú ý đến chế độ kết nối của động cơ để nhập chính xác tên nơi.

	E4-07
	Loại làm mát động cơ cảm ứng
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0



          0：quạt làm mát tự nhiên

          1：Quạt làm mát cưỡng bức.

          Thông số này được thiết lập theo chế độ làm mát của động cơ. Trong chế độ điều khiển vector không cảm biến tốc độ, việc cài đặt quạt làm mát cưỡng bức sẽ bù các thông số của động cơ, nhưng nếu chế độ tự làm mát được đặt, nó sẽ không được thực hiện.


	E4-09
	Lựa chọn phương pháp điều chỉnh động cơ cảm ứng
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không có đơn đặt hàng cố định.

          1：Cài đặt chế độ tĩnh.

          2：Xoay cài đặt chế độ đầy đủ.
[bookmark: page102]          Thiết lập cài đặt. Nó có thể được vận hành mà không cần thiết lập cài đặt trong chế độ điều khiển V / F. Nếu cài đặt chỉ được yêu cầu để thực hiện cài đặt tĩnh, điện áp trạm đấu nối động cơ có thể nhận được điện áp đầu ra chính xác sau khi cài đặt tĩnh; Điều khiển véc tơ phải được điều chỉnh trước khi nó có thể chạy. Các thông số điện của động cơ đầu vào [Nhóm E7] có thể được chọn để thực hiện điều chỉnh tĩnh hoặc có thể chọn cài đặt chế độ quay đầy đủ. Không thể đạt được hiệu suất điều khiển mong đợi bằng cách nhập thủ công các thông số điện của động cơ. Bạn nên thực hiện cài đặt xoay chế độ đầy đủ. Nên ngắt kết nối điều chỉnh toàn chế 
độ càng nhiều càng tốt. Nếu mômen tải không bằng 0, các thông số sẽ bị ảnh hưởng. Nếu mômen tải lớn hơn 30% mômen định mức của động cơ, các thông số thu được bằng cách xoay cài đặt chế độ đầy đủ có thể sai hoặc điều chỉnh không thành công. Nếu kết nối động cơ bị thay đổi sau khi chọn cài đặt chế độ đầy đủ, cài đặt tĩnh sẽ được thực hiện lại. Nếu động cơ là động cơ có tần số thay đổi, thì nên thực hiện điều chỉnh ở nhiệt độ phòng..

6.5.5	E7：Thông số điện động cơ cảm ứng
	E7-01
	Điện trở bên chính của động cơ
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Đặt điện trở phía sơ cấp của động cơ cảm ứng và điện trở dây dẫn giữa biến tần và động cơ. Nếu kết nối thay đổi, bạn cần đặt lại hoặc thực hiện lại cài đặt tĩnh để sửa điện trở phía chính.

	E7-02
	Điện trở thứ cấp của động cơ cảm ứng
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Đặt giá trị quy đổi của điện trở phía thứ cấp của động cơ cảm ứng thành phía sơ cấp. Khi không thể thực hiện tự động điều chỉnh vòng quay và thiết lập thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, nên đặt giá trị chuyển đổi là 25 ℃.
	E7-03
	Rò rỉ cuộn dây động cơ cảm ứng
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Khi điện cảm rò của động cơ cảm ứng được đặt và cần thiết lập tự điều chỉnh quay theo cách thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, thì điện cảm rò phía sơ cấp và giá trị trung bình của điện cảm rò phía thứ cấp quy đổi cho phía sơ cấp là bộ.

	E7-04
	Động cơ cảm ứng
cảm ứng lẫn nhau
	Phạm vi：Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Đặt độ tự cảm lẫn nhau của động cơ cảm ứng. Khi không thể thực hiện tự động điều chỉnh vòng quay và cần phải đặt thủ công theo sổ tay thiết kế động cơ, hãy đặt giá trị mặc định hoặc giá trị điện cảm khi từ thông được định mức.
	E7-05
	Bù bão hòa điện cảm động cơ cảm ứng 1
	Phạm vi：0.0～50.0%
	Mặc định nhà máy 0.0%

	E7-06
	Bù bão hòa điện cảm động cơ cảm ứng 2
	Phạm vi：0.0～50.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%



          Đặt hệ số bù bão hòa điện cảm của động cơ cảm ứng. Khi không thể thực hiện tự động điều chỉnh vòng quay và cần phải thiết lập thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, điện cảm lẫn nhau ở 90% và 70% từ thông danh định được đặt thành% đối với tốc độ tăng ở 100 %.
	E7-07
	Cảm ứng động cơ mất điện dẫn             
	Phạm vi：0.0～600.0mho
	Mặc định nhà máy：0.0mho



          Đặt độ dẫn điện của động cơ cảm ứng. Khi không thể thực hiện điều chỉnh tự động quay và cần phải cài đặt thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, Hãy đặt giá trị tương đương của độ dẫn điện
	E7-08
	Hệ số tổn hao động cơ cảm ứng 1
	Phạm vi：0.0～200.0%
	Mặc định nhà máy 0.0%

	E7-09
	Hệ số tổn hao động cơ cảm ứng 2
	Phạm vi：0.0～200.0%
	Mặc định nhà máy 0.0%



          Tham số này là hệ số tổn thất cơ và điện thu được bằng phép đo tự động điều chỉnh. Không cần thiết phải đặt chế độ tự động điều chỉnh xoay khi không thể thực hiện.
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6.6	F：Nhóm thông số động cơ thứ 2

6.6.1	F1：Lựa chọn và kích hoạt loại động cơ thứ 2
	F1-01
	Lựa chọn loại động cơ thứ 2
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0


          0：Động cơ cảm ứng thông thường.
          1：Động cơ cảm ứng điều khiển tần số.
          2：Đã đặt trước.
          3：Đã đặt trước.

	F1-03
	Lựa chọn sử dụng động cơ thứ 2
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0



6.6.2	F2：Thông số bảng tên động cơ cảm ứng thứ 2
	F2-01
	Công suất định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi ： 0 ～ Công suất định mức của biến tần
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	F2-02
	Điện áp định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi： 0 ～ Điện áp định mức biến tần 120%
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	F2-03
	Dòng định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi: 0 ~  dòng điện định mức biến tần 150%
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	F2-04
	Tốc độ định mức động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi：0～60000r/min
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy

	F2-05
	Số cực động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi：2～12Pole
	Mặc định nhà máy：4Pole

	F2-06
	tần số định mức động cơ cảm ứng thứ hai
	Dải ： 0 ～ (Tốc độ định mức * cực / 120Hz + 5Hz)
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



           Các thông số trên là thông số trên bảng tên của động cơ cảm ứng. Chúng phải được nhập theo xếp hạng trên bảng tên động cơ hoặc tệp thiết kế. Các thông số này được sử dụng trong quá trình tự động điều chỉnh và vận hành. Chúng phải được đặt trước. Điều khiển vectơ không được đặt và không thể hoạt động. Khi cài đặt thông số bảng tên, hãy chú ý đến chế độ kết nối của động cơ và nhập đúng bảng tên.

	F2-07
	Loại làm mát động cơ cảm ứng thứ hai
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Quạt tự làm mát

          1：Quạt làm mát cưỡng bức


          Thông số này được thiết lập theo chế độ làm mát của động cơ. Trong chế độ điều khiển vector không cảm biến tốc độ, việc cài đặt quạt làm mát cưỡng bức sẽ bù các thông số động cơ và nếu chế độ tự làm mát được đặt, nó sẽ không được thực hiện

6.6.3	F4：Các thông số điện động cơ cảm ứng thứ 2
	F4-01
	2 điện trở chính của động cơ cảm ứng
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Đặt điện trở phía sơ cấp của động cơ cảm ứng và điện trở dây dẫn giữa biến tần và động cơ. Nếu kết nối thay đổi, bạn cần đặt lại hoặc thực hiện lại cài đặt tĩnh để sửa điện trở phía chính.
	F4-02
	Điện trở thứ cấp của động cơ cảm ứng thứ hai
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy
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          Đặt giá trị quy đổi của điện trở phía thứ cấp của động cơ cảm ứng thành phía sơ cấp.
Khi không thể thực hiện tự động điều chỉnh vòng quay và thiết lập thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, nên đặt giá trị chuyển đổi là 25 ℃.
	F4-03
	Điện cảm rò rỉ động cơ cảm ứng thứ hai
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Khi điện cảm rò rỉ của động cơ cảm ứng được đặt và cần thiết lập tự điều chỉnh quay theo cách thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, thì điện cảm rò phía sơ cấp và giá trị trung bình của điện cảm rò phía thứ cấp quy đổi cho phía sơ cấp là bộ

	F4-04
	Động cơ cảm ứng thứ hai điện   cảm lẫn nhau
	Phạm vi ： Công suất động cơ khác nhau đối với các phạm vi cài đặt khác nhau
	Mặc định nhà máy ： xác định theo loại máy



          Đặt độ tự cảm lẫn nhau của động cơ cảm ứng. Khi không thể thực hiện tự động điều chỉnh vòng quay và cần phải đặt thủ công theo sổ tay thiết kế động cơ, hãy đặt giá trị mặc định hoặc giá trị điện cảm khi từ thông được định mức.

	F4-05
	Bù bão hòa  điện cảm 1 động cơ cảm ứng thứ 2 
	Phạm vi：0.0～50.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	F4-06
	Bù bão hòa  điện cảm 2 động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi：0.0～50.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%



          Đặt hệ số bù bão hòa điện cảm của động cơ cảm ứng. Khi không thể thực hiện tự động điều chỉnh vòng quay và cần phải thiết lập thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, điện cảm lẫn nhau ở 90% và 70% từ thông danh định được đặt thành% đối với tốc độ tăng ở 100 %.

	F4-07
	Động cơ cảm ứng thứ hai mất độ dẫn
	Phạm vi：0.0～600.0mho
	Mặc định nhà máy： 0.0mho



          Đặt độ dẫn điện của động cơ cảm ứng. Khi không thể thực hiện điều chỉnh tự động quay và cần phải cài đặt thủ công theo hướng dẫn thiết kế động cơ, hãy đặt giá trị tương đương của độ dẫn từng phần.

	F4-08
	Hệ số tổn hao 1 động cơ cảm ứng thứ 2 
	Phạm vi：0.0～200.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%

	F4-09
	Hệ số tổn hao 2 động cơ cảm ứng thứ 2
	Phạm vi：0.0～200.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%



          Tham số này là hệ số tổn hao cơ và điện được đo tự động bằng cách tự động điều chỉnh. Không cần thiết đặt chế độ tự động điều chỉnh xoay khi không thể thực hiện.

[bookmark: page105]6.6.4	F6：Thông số điều chỉnh bổ sung động cơ thứ 2
	F6-02
	Tăng tỷ lệ điều khiển tốc độ động cơ thứ 2 
	Phạm vi：3～100
	Mặc định nhà máy：：15


          Để biết CChi tiết về các thông số, vui lòng tham khảo mô tả thông số [C3-01].

	F6-03
	Hằng số thời gian tích phân điều khiển động cơ thứ 2
	Phạm vi：20～10000ms
	Mặc định nhà máy：40ms


          Để biết chi tiết về các thông số, vui lòng tham khảo mô tả thông số [C3-04].

	F6-04
	Quán tính điều khiển tốc độ động cơ thứ 2
	Phạm vi：0～65535gm²
	Mặc định nhà máy：10gm²


          Để biết mô tả chi tiết về các thông số, vui lòng tham khảo mô tả thông số [C3-05]

	F6-09
	Lựa chọn thời gian tăng / giảm tốc của động cơ thứ hai
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：2

	F6-10
	Lựa chọn thời gian tăng / giảm tốc của động cơ thứ hai
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：3


        0：Thời gian tăng tốc / giảm tốc 1
          1：Thời gian tăng tốc / giảm tốc 2

          2：Thời gian tăng tốc / giảm tốc 3

          3：Thời gian tăng tốc / giảm tốc 4

	
	F6-11
	Lựa chọn sử dụng tăng tốc và giảm tốc từ động cơ S thứ hai
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0

	
	
	
	
	

	
	
	
	
	


          0：Không sử dụng

          1：Sử dụng 1

          2：Sử dụng 2


Biến tần có hai bộ thông số động cơ để hỗ trợ việc chuyển đổi lẫn nhau giữa hai động cơ. Trước khi sử dụng chức năng này, người dùng phải đặt động cơ thứ hai hoạt động bình thường và hoạt động chạy bộ theo các thông số [F6-09 ~ F6-11]. Thời gian tăng, giảm tốc và đường cong tăng giảm tốc. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo mô tả các thông số liên quan đến động cơ thứ nhất.

	F6-12
	Lựa chọn hành động khi động cơ thứ hai tạo oS (Quá tốc độ)
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：4


          0：Không sử dụng
          1：Báo động, Tiếp tục chạy.
          2：Báo động, Dừng bởi chế độ dừng
          3：Báo động, dừng ngay (Nếu đó là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).
          4：Báo lỗi, dừng chạy tự do.

	F6-13
	Cài đặt tốc độ phía trên động cơ thứ 2
	Phạm vi：0 đến tốc độ tối đa * 1.5
	Mặc định nhà máy：1900r/min

	F6-14
	Cài đặt tốc độ phía trước động cơ thứ 2
	Phạm vi：-tốc độ tối đa *1.5～0
	Mặc định nhà máy：-1900r/min

	F6-15
	Thời gian phát hiện oS (Quá tốc độ) của động cơ thứ 2
	Phạm vi：0.0～2.0s
	Mặc định nhà máy：0.5s


          [F6-12 ~ F6-15] xác định các thông số liên quan đến chức năng bảo vệ quá tốc động cơ thứ hai. Hãy đảm bảo thiết lập các thông số trên một cách chính xác khi sử dụng chức năng này. Chi tiết vui lòng tham khảo phần mô tả các thông số liên quan đến động cơ 1

	F6-26
	Hệ số bảo vệ quá tải động cơ thứ hai
	Phạm vi：20～110%
	Mặc định：100%


          Để biết mô tả chi tiết về các thông số, vui lòng tham khảo mô tả thông số [L1-03].

6.7	G：Thẻ tùy chọn

6.7.1	G1：Thẻ tùy chọn PG peed 

	G1-01
	Số xung của PG1
	Phạm vi：1～60000ppr
	Mặc định nhà máy：1024ppr



	G1-02
	Cài đặt hướng quay PG1 
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Khi động cơ quay thuận, pha A dẫn.
          1：Khi động cơ quay thuận, pha B dẫn.

	G1-03
	PG1 bánh răng số 1
	Phạm vi：0～1000
	Mặc định nhà máy：0

	G1-04
	PG1 bánh răng số 2
	Phạm vi：0～1000
	Mặc định nhà máy：0



	G1-05
	Tỷ lệ phân chia tần số đầu ra PG1
	Phạm vi：0(1/1) ～ 5(1/32)
	Mặc định nhà máy：0



	G1-06
	Lựa chọn kiểm tra ngắt kết nối phần cứng PG1
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：1


          0：Kiểm tra ngắt kết nối phần cứng không hợp lệ.
          1：Kiểm tra ngắt kết nối phần cứng là hợp lệ.

	G1-07
	Lựa chọn chức năng thẻ tùy chọn của PG1
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：1


           0：Pha A được phát hiện
           1：Pha AB kiểm tra

	G1-11
	Lựa chọn hành động khi phát hiện thấy PGo (ngắt kết nối PG)
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：4
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          1：Báo động, Tiếp tục chạy.

          2：Báo động, Dừng bởi chế độ dừng.

          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu đó là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).
          4：Báo lỗi, dừng chạy tự do
 
	G1-12
	Thời gian kiểm tra PGo (ngắt kết nối PG)
	Phạm vi：0.0～10.0s
	Mặc định nhà máy：2.0s



	G1-16
	lựa chọn hành động dEv (Độ lệch tốc độ quá lớn) khi được phát hiện
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：4



          0：Không được phát hiện.
          1：Báo động, Tiếp tục chạy.
          2：Báo động, Dừng bởi chế độ dừng.
          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu đó là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).
          4：Báo lỗi, dừng chạy tự do

	G1-17
	Giá trị phát hiện (Độ lệch tốc độ quá lớn) dEv
	Phạm vi：0～50%
	Mặc định nhà máy：10%



	G1-18
	thời gian phát hiện dEv (Độ lệch tốc độ quá lớn)
	Phạm vi：0.0～10.0s
	Mặc định nhà máy：0.5s



	G1-19
	Thời gian phát hiện PG1's dv3 (Phát hiện ngược
	Phạm vi：0～10
	Mặc định nhà máy：10



	G1-20
	Lựa chọn kiểm tra ( ngăn chặn phát hiện ngược ) PG1's dv4 
	Phạm vi：0～5000ppr
	Mặc định nhà máy：128ppr



6.7.2	G6：Thẻ tùy chọn truyền dữ liệu

	G6-01
	Lựa chọn hành động khi phát hiện thấy bUS (Lỗi truyền dữ liệu  tùy chọn)
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：0



          0：Không được phát hiện.

Khi xảy ra lỗi truyền dữ liệu thẻ tùy chọn, biến tần giảm tốc để dừng ở thời gian giảm tốc của [C1-01].


          1：Báo lỗi, Tiếp tục chạy.

[bookmark: page107]Khi lỗi truyền dữ liệu thẻ tùy chọn xảy ra, đầu ra mô-đun IGBT của biến tần bị chặn và biến tần dừng ở chế độ dừng tự do.


          2：Báo lỗi, Dừng bởi chế độ dừng..

          Khi xảy ra lỗi truyền dữ liệu thẻ tùy chọn, biến tần dừng ở chế độ khẩn cấp và thời gian ngừng hoạt động được xác định bởi [C1-11].

          3：Báo lỗi, dừng khẩn cấp.

          Khi xảy ra lỗi truyền dữ liệu thẻ tùy chọn, biến tần sẽ hoạt động ở chế độ hoạt động ban đầu.

          4：Báo lỗi, dừng chạy tự do

	G6-02
	Lựa chọn kiểm tra bUS (lỗi truyền dữ liệu tùy chọn)
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：không hợp lệ

          Biến tần luôn phát hiện xem thẻ tùy chọn có truyền dữ liệu với biến tần bình thường hay không. Thời gian phát hiện được xác định bởi [G6-04].
         1：Có hiệu lực.

         Biến tần chỉ phát hiện xem thẻ tùy chọn có truyền dữ liệu với biến tần bình thường ở trạng thái đang chạy hay không. Thời gian phát hiện được xác định bởi [G6-04].

	G6-04
	Lựa chọn kiểm tra bUS (lỗi truyền dữ liệu tùy chọn)
	Phạm vi：0～10s    
	    Mặc định nhà máy：0s


          Nếu truyền dữ liệu giữa thẻ tùy chọn và biến tần không bình thường, biến tần sẽ tạo ra lỗi truyền dữ liệu thẻ tùy chọn. Mã lỗi phụ thuộc vào loại thẻ tùy chọn. Nếu thẻ tùy chọn là thẻ CANOPEN, mã lỗi là A08. Nếu thẻ mua là thẻ PROFIBUS-DP, mã lỗi là A09. Khi [G6-04 = 0], phát hiện lỗi thẻ tùy chọn không hợp lệ. 

	G6-05	
	Phiên bản PROFIBUS-DP
	Phạm vi：-	       
	Mặc định nhà máy：-


         Chỉ đối với thẻ mở rộng Profibus-DP, thẻ sẽ có hiệu lực sau khi lắp thẻ Profibus-DP vào giao diện thẻ mở rộng A hoặc giao diện thẻ mở rộng B 

	G6-06
	Từ điều khiển PROFIBUS-DP： AND
	Phạm vi：0～65535
	Mặc định nhà máy：65535


          Sau khi từ điều khiển PZD1 được vận hành theo bit với tham số này, kết quả được lưu trữ trong bộ đệm cấp trên của [G6-07], sau đó là Thao tác với [G6-07], và cuối cùng được lưu trữ trong biến tần. Ví dụ: từ điều khiển PZD1 có giá trị thập lục phân là 0x47F. Khi giá trị của tham số này là 50 (hệ thập lục phân là 0x32), kết quả của cả hai là 0x72 và 0x72 sẽ được lưu trữ trong bộ nhớ đệm cấp trên của [G6-07].
          Chỉ đối với thẻ mở rộng Profibus-DP, thẻ sẽ có hiệu lực sau khi lắp thẻ Profibus-DP vào giao diện thẻ mở rộng A hoặc giao diện thẻ mở rộng B. Khi [G6-07] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần bật nguồn biến tần tiếp theo. Trên STEP7 hoặc blog, Định dạng ControlWord phải được chọn là 1 hoặc 2 hoặc 3. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng Thẻ Mở rộng truyền tín hiệu EN700.
 
	G6-07
	Từ điều khiển PROFIBUS-DP：Or
	Phạm vi：0～65
	Mặc định nhà máy：65535


          [G6-07] Dữ liệu bộ đệm cấp trên được ORed với tham số này và kết quả hoạt động được lưu trữ trong biến tần. Kết quả hoạt động là từ điều khiển cuối cùng để điều khiển hoạt động của biến tần. Ví dụ: dữ liệu bộ nhớ cache cấp trên của [G6-07] là 0x72 ở định dạng thập lục phân. Khi giá trị của tham số này là 1166 (Hệ thập lục phân là 0x48E), kết quả của giai đoạn là 0x4FE và 0x4FE là từ điều khiển cuối cùng.
          Chỉ đối với thẻ mở rộng Profibus-DP, thẻ sẽ có hiệu lực sau khi lắp thẻ Profibus-DP vào giao diện thẻ mở rộng A hoặc giao diện thẻ mở rộng B. Khi [G6-07] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần bật nguồn biến tần tiếp theo. Trên STEP7 hoặc blog, Định dạng ControlWord phải được chọn là 1 hoặc 2 hoặc 3. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng Thẻ Mở rộng truyền tín hiệu EN700. 

	G6-08
	Từ tình trạng PROFIBUS-DP： With
	Phạm vi：0～65535
	Mặc định nhà máy：65535


          Sau khi từ trạng thái PZD1 được vận hành theo bit với tham số này, kết quả được lưu trữ trong bộ đệm cấp trên của [G6-09], sau đó được ORed với [G6-09], và cuối cùng được trả về PLC. Ví dụ: giá trị thập lục phân trạng thái PZD1 là 0x1370. Khi giá trị của tham số này là 50 (hệ thập lục phân là 0x32), kết quả của cả hai là 0x30 và 0x30 sẽ được lưu trữ trong bộ đệm cấp trên của [G6-09]

[bookmark: page108]          Chỉ đối với thẻ mở rộng Profibus-DP, thẻ sẽ có hiệu lực sau khi cắm thẻ Profibus-DP vào giao diện thẻ
mở rộng hoặc giao diện thẻ mở rộng B. Khi [G6-08] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần bật nguồn biến tần tiếp theo. Trên STEP7 hoặc blog, Định dạng ControlWord phải được chọn là 1 hoặc 2 hoặc 3. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng Thẻ Mở rộng truyền dữ liệu EN700. 
	G6-09
	Từ tình trạng PROFIBUS-DP ：Or
	Phạm vi：0～65535
	Mặc định nhà máy：0


          [G6 -09] Sau khi dữ liệu bộ đệm cấp trên được ORed theo từng bit với tham số này, Kết quả được trả về PLC. Ví dụ: dữ liệu bộ nhớ đệm cấp trên của [G6-09] có giá trị thập lục phân là 0x30. Khi giá trị của tham số này là 4983 (hệ thập lục phân là 0x1377), Kết quả của cả hai là 0x1377 và 0x1377 cuối cùng sẽ trở về PLC.
          Chỉ dành cho thẻ mở rộng Profibus-DP, hợp lệ sau khi lắp thẻ Profibus -DP vào giao diện thẻ mở rộng A hoặc giao diện thẻ mở rộng B. Khi [G6-09] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần bật nguồn biến tần tiếp theo. Trên STEP7 hoặc blog, Định dạng ControlWord phải được chọn là 1 hoặc 2 hoặc 3. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng Thẻ Mở rộng truyền dữ liệu EN700.

	G6-10
	Viết hệ số tỷ lệ PZD1
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-11
	Viết hệ số tỷ lệ PZD2
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-12
	Viết hệ số tỷ lệ PZD3
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-13
	Viết hệ số tỷ lệ PZD4
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-14
	Viết hệ số tỷ lệ PZD5
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-15
	Viết hệ số tỷ lệ PZD6
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-16
	Viết hệ số tỷ lệ PZD7
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-17
	Viết hệ số tỷ lệ PZD8
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-18
	Viết hệ số tỷ lệ PZD9
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-19
	Viết hệ số tỷ lệ PZD10
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%


          Viết các giá trị của PZD1 ~ PZD10 và [G6- 10] ~ [G6-19] hệ số tỷ lệ tương ứng và lưu chúng trong biến tần. [G6-31] được sử dụng để đặt bit dấu của PZD1 ~ PZD10, Bit tương ứng là 1, giá trị he nhận giá trị âm, Ngược lại nó là giá trị dương. (Theo nguyên tắc máy tính, số lượng ký hiệu trong PLC được lưu trữ ở dạng bổ sung. Ví dụ, số có dấu 16 bit - 10 được lưu trữ bên trong là 65526.65526. Ký hiệu trong PZD được xác định bởi [G6-31] . Bit là 1 thì PZD = -10, ngược lại PZD = 65526) Ví dụ: các giá trị khi viết PZD1 ~ PZD10 là 5000, -4000, 3000, -2000, 1000, -1000, -2000, -3000, -4000 , -5000 Sau đó, [G6-31] cần đặt giá trị thập lục phân thành 0x3EA (giá trị nhị phân là 1111101010, thập phân là 1002) và các giá trị của [G6-10] ~ [G6-19] là 300,0%, 200,0% , 100,0%, tương ứng. , 50.0%, 10.0%, 10.0%, 50.0%, 100.0%, 200.0%, 300.0%; ghi kết quả biến tần là 15000, -8000, 3000, -1000, 100, -100, -1000, -3000, -8000, -15000.
          Chỉ dành cho thẻ mở rộng Profibus-DP, Thẻ sẽ có hiệu lực sau khi lắp thẻ Profibus-DP vào giao diện thẻ mở rộng A hoặc giao diện thẻ mở rộng B. [G6-10] không được sử dụng trong chương trình thẻ mở rộng Profibus chung và được dành riêng cho phát triển Profibus. Khi [G6-10] - [G6-19] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực khi bật nguồn biến tần vào lần tiếp theo.
	G6-20
	Viết hệ số tỷ lệ PZD1
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-21
	Viết hệ số tỷ lệ PZD2
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-22
	Viết hệ số tỷ lệ PZD3
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-23
	Viết hệ số tỷ lệ PZD4
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-24
	Viết hệ số tỷ lệ PZD5
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-25
	Viết hệ số tỷ lệ PZD6
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-26
	Viết hệ số tỷ lệ PZD7
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-27
	Viết hệ số tỷ lệ PZD8
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-28
	Viết hệ số tỷ lệ PZD9
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	G6-29
	Viết hệ số tỷ lệ PZD10
	Phạm vi：0.1%～6553.5%
	Mặc định nhà máy：100.0%



          Đọc các giá trị của hệ số tỷ lệ tương ứng PZD1 ~ PZD10 và [G6-20] ~ [G6-29] và đưa chúng trở lại PLC. [G6-32] được sử dụng để đặt bit dấu của PZD1 ~ PZD10. Khi bit tương ứng là 1, giá trị nhận giá trị âm, ngược lại nó là giá trị dương. (Theo nguyên tắc máy tính, số lượng ký hiệu bên trong biến tần được lưu trữ dưới dạng bổ sung. Ví dụ, số có dấu 16-bit -10 được lưu trữ bên trong là 65526. Ký hiệu 65526 trong PZD được xác định bởi [G6- 32]. Khi bit tương ứng là 1 thì PZD = -10, ngược lại PZD = 65526) Ví dụ: các giá trị đọc PZD1 ~ PZD10 là 5000, -4000, 3000, -2000, 1000, -1000, -2000, -3000, -4000, tương ứng., -5000, sau đó [G6-32] cần đặt giá trị thập lục phân thành 0x3EA (giá trị nhị phân là 1111101010, thập phân là 1002), các giá trị của [G6-20] ~ [G6-29 ] lần lượt là 300,0%, 200,0% 100,0%, 50,0%, 10,0%, 10,0%, 50,0%, 100,0%, 200,0%, 300,0%; kết quả trả về cho PLC là 15000, -8000, 3000, -1000, 100, -100, -1000, -3000, -8000, -15000.
           Chỉ đối với thẻ mở rộng Profibus-DP, thẻ sẽ có hiệu lực sau khi lắp thẻ Profibus-DP vào giao diện thẻ mở rộng A hoặc giao diện thẻ mở rộng B. [G6-20] không được sử dụng trong chương trình thẻ mở rộng Profibus chung và được dành riêng cho phát triển Profibus. Khi [G6-20] - [G6-29] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực khi bật nguồn biến tần vào lần tiếp theo. 

	G6-30
	Địa chỉ nút PROFIBUS-DP          
	Phạm vi：1～247
	Mặc định nhà máy：1


          Chỉ dành cho thẻ truyền dữ liệu PROFIBUS-DP. Khi [G6-30] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần tiếp theo khi bật nguồn biến tần. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng PROFIBUS-DP. 

	G6-31
	Viết cài đặt ký hiệu PZD
	Phạm vi：0～1023
	Mặc định nhà máy：0


          [G6 -31] được sử dụng để đặt bit dấu của PZD1 ~ PZD10. Khi bit tương ứng là 1, Giá trị nhận giá trị âm, Ngược lại là giá trị dương. 

	G6-32
	Viết cài đặt ký hiệu PZD
	Phạm vi：0～1023
	Mặc định nhà máy：0


         [G6 -32] được sử dụng để đặt bit dấu của PZD1 ~ PZD10. Khi bit tương ứng là 1, giá trị nhận giá trị âm, ngược lại nó là giá trị dương. 

	G6-33
	DeviceNet Site
	Phạm vi：0～63
	Mặc định nhà máy：0


         Chỉ dành cho thẻ truyền dữ liệu DeviceNet. Khi [G6-33] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần tiếp theo khi bật nguồn biến tần.


	G6-34
	Tốc độ Baud của DeviceNet
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


          0：500K
          1：250K
          2：125K
          Chỉ dành cho thẻ truyền tín hiệu Device Net. Khi [G6-34] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần tiếp theo khi bật nguồn biến tần. 
	G6-35
	Nút địa chỉ CANopen
	Phạm vi：1～247
	Mặc định nhà máy：1


          Chỉ dành cho thẻ truyền tín hiệu Device Net. Khi [G6-34] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực vào lần tiếp theo khi bật nguồn biến tần. 
	G6-36
	Tốc độ truyền dữ liệu CAN open
	Phạm vi：0～7
	Mặc định nhà máy：3


          0：1M.

          1：800K.

          2：500K.

          3：250K.

          4：125K.

          5：100K.

          6：50K.

          7：20K.
          Tốc độ truyền của trạm chính phải giống với tốc độ truyền được thiết lập bởi [G6-36], Nếu không, giao tiếp giữa thẻ CANOPEN và trạm chính sẽ tạo ra bất thường. Để biết thêm chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng CANOPEN. 

	G6-37
	Độ dài đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0～16
	Mặc định nhà máy：0


          Chỉ dành cho thẻ truyền dữ liệu Device Net. Khi [G6-37] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực khi biến tần được bật vào lần sau. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng DeviceNet

	G6-38
	Độ dài đầu ra DeviceNet IO
	Phạm vi：0～16
	Mặc định nhà máy：0


           Chỉ dành cho thẻ truyền dữ liệu mạng của thiết bị. Khi [G6-38] được sửa đổi, nó sẽ chỉ có hiệu lực khi biến tần được bật nguồn vào lần tiếp theo. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng DeviceNet.

	G6-39
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-40
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-41
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-42
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-43
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-44
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-45
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-46
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-47
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-48
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc 
	Mặc định nhà máy：0

	G6-49
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-50
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-51
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-52
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-53
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0

	G6-54
	Địa chỉ đầu vào DeviceNet IO
	Phạm vi：0x3000～0x3012 hoặc
	Mặc định nhà máy：0


          Chỉ dành cho thẻ truyền dữ liệu device Net. Khi [G6-39] ～ [G6-54] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực khi bật nguồn biến tần vào lần tiếp theo. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng DeviceNet. 


	G6-55
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 1
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-56
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 2
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-57
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO3
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-58
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 4
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-59
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO5
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-60
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 6
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-61
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO7
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-62
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO8
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-63
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 9
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-64
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 10
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-65
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 11
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-66
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 12
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-67
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 13
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-68
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 14
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-69
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 15
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0

	G6-70
	Địa chỉ đầu ra vùng DeviceNet IO 16
	Phạm vi：0x3000～0x3012
	Mặc định nhà máy：0


         Chỉ dành cho thiết bị Thẻ truyền dữ liệu mạng. Khi [G6-55] ~ [G6-70] được sửa đổi, Nó sẽ chỉ có hiệu lực khi biến tần được cấp nguồn vào lần tiếp theo. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo hướng dẫn sử dụng DeviceNet.
6.8	H：Lựa chọn chức năng trạm đấu nối
6.8.1	H1：trạm đầu vào tiếp xúc đa chức năng 

	H1-01
	Cài đặt logic âm và dương  trạm đầu vào đa chức năng
	Phạm vi：0000～0FFFH
	Mặc định nhà máy：0000



	Chữ số hàng nghìn
	Chữ số hàng trăm
	Chữ số hàng chục
	Chữ số hàng đơn vị



BIT0: Xác định logic âm và dương của X1
BIT1: Xác định logic âm và dương của X2
BIT2: Xác định logic âm và dương của X3
BIT3: Xác định logic âm và dương của X4





BIT0: Xác định logic âm và dương của X5
BIT1: Xác định logic âm và dương của X6
BIT2: Xác định logic âm và dương của X7
BIT3: Xác định logic âm và dương của X8






BIT0: Xác định logic âm và dương của X9
BIT1: Xác định logic âm và dương của X10
BIT2: Xác định logic âm và dương của X11
BIT3: Xác định logic âm và dương của X12





BIT0～BIT4: reserved




Cài đặt của tham số này là chuyển đổi sang cài đặt nhị phân. Mối quan hệ giữa hệ nhị phân và hệ thập lục phân được thể hiện trong Bảng 6-6.

Bảng 6-6 Sự tương ứng giữa cài đặt nhị phân và giá trị hiển thị bit

	Cài đặt nhị phân
	Hệ thập lục phân

	BIT3
	BIT2
	BIT1
	BIT0
	(giá trị hiển thị bit)

	0
	0
	0
	0
	0

	0
	0
	0
	1
	1

	0
	0
	1
	0
	2

	0
	0
	1
	1
	3

	0
	1
	0
	0
	4

	0
	1
	0
	1
	5

	0
	1
	1
	0
	6

	0
	1
	1
	1
	7

	1
	0
	0
	0
	8

	1
	0
	0
	1
	9

	1
	0
	1
	0
	A

	1
	0
	1
	1
	B

	1
	1
	0
	0
	C

	0
	0
	0
	0
	A

	1
	1
	0
	1
	D

	1
	1
	1
	0
	E

	1
	1
	1
	1
	F


          Giá trị hiển thị bit đề cập đến chữ số Đơn vị, chữ số hàng chục và chữ số hàng trăm được hiển thị trên bảng thao tác.
          Tham số [H1-01] xác định trạng thái logic hiệu dụng của đầu vào Xi ：
          Logic dương ： Trạm đấu nối Xi và trạm đấu nối chung tương ứng bị đóng và ngắt kết nối không hợp lệ;
           Khi bit BIT chọn 0, nó có nghĩa là logic tích cực; Chọn 1 có nghĩa là logic nghịch đảo. Việc cài đặt thông số này một cách thích hợp cho phép đạt được đầu vào logic chính xác mà không cần thay đổi hệ thống dây trạm đấu nối.
	H1-02
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X1
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：4

	H1-03
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X2 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：5

	H1-04
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X3        
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：42

	H1-05
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X4             
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：35

	H1-06
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X5 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：8

	H1-07
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X6 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：9

	H1-08
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X7 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：12

	H1-09
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X8 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：21

	H1-10
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X9 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：0

	H1-11
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X10 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：0

	H1-12
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X11 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：0

	H1-13
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối X12 
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：0


        Các thiết bị trạm đấu nối đầu vào đa chức năng X1 ~ X12 cung cấp cho người dùng nhiều tùy chọn khác nhau, có thể lựa chọn tùy theo nhu cầu của trang web. Xem bảng chức năng tham số 6-7 để biết thêm chi tiết.

Bảng 6-7 Bảng lựa chọn chức năng đầu vào 

	Giá trị cài đặt
	Chức năng tương ứng
	Giá trị cài đặt
	Chức năng tương ứng

	0
	Chế độ trực tiếp
	33
	Hủy kiểm soát PID

	1
	Hệ thống ba dây
	34
	Chuyển đổi đặc tính đầu vào PID

	2
	Chọn LOCAL/REMOTE
	35
	Reset lỗi

	3
	Lệnh hướng dẫn chuyển mạch
	36
	dừng khẩn cấp

	4
	Lệnh chạy chuyển tiếp (hệ thống 2 dây)
	37
	Lệnh chuyển đổi động cơ (Lựa chọn động cơ 2)

	5
	Lệnh chạy ngược (hệ thống 2 dây)
	38
	Đầu vào chức năng hẹn giờ

	6
	Lệnh chạy (hệ thống 2 dây 2)
	39
	Đã đặt

	7
	Lệnh chuyển tiếp / đảo ngược 2 (điều khiển 2 hệ thống 2 dây )
	40
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 1 (Được phát hiện khi nó luôn mở, báo động và dừng theo chế độ dừng)

	8
	Lệnh chọn nhiều tốc độ 1
	41
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 2 (Được phát hiện trong quá trình hoạt động bình thường, cảnh báo và dừng theo chế độ dừng)

	9
	Lệnh chọn nhiều tốc độ 2
	42
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 3 (Được phát hiện khi nó luôn mở, lỗi và dừng tự do)

	10
	Lệnh chọn nhiều tốc độ 3
	43
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 4 (Đã kiểm tra trong quá trình hoạt động mở bình thường, lỗi và dừng tự do)

	11
	Lệnh chọn nhiều tốc độ 4
	44
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 5 (Phát hiện khi nó luôn mở, báo động và dừng khẩn cấp

	12
	Lựa chọn tần số jog (JOG)
	45
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 6 (Thường được phát hiện trong hoạt động bình thường, báo động và dừng khẩn cấp)

	13
	Lệnh UP
	46
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 7 (Được phát hiện khi nó luôn mở, báo động và tiếp tục chạy)

	14
	Lệnh DOWN 
	47
	Tín hiệu lỗi bên ngoài 8 (Đã kiểm tra trong khi hoạt động bình thường, báo động và tiếp tục chạy)

	15
	Đã đặt
	48
	Tần số Bias xếp chồng 1 

	16
	Đã đặt
	49
	Tần số Bias xếp chồng 2

	17
	Lệnh FJOG 
	50
	Tần số Bias xếp chồng 3

	18
	Lệnh RJOG 
	51
	Lệnh phanh DC

	19
	Lựa chọn thời gian tăng tốc 1
	52
	Lệnh kích thích trước

	20
	Lựa chọn thời gian tăng tốc 2
	53
	Đã đặt

	21
	Lệnh phong tỏa cơ sở
	54
	Đã đặt

	22
	Tốc độ / tần số duy trì
	55
	Đã đặt

	23
	Tăng tốc và giảm tốc ký tự S bị cấm
	56
	Kích hoạt Drive

	24
	Đã đặt
	57
	Chuyển đổi điều khiển tốc độ / mô-men xoắn

	25
	Kiểm soát Droop không hoạt động
	58
	Lệnh đảo ngược cực của lệnh mômen xoắn ngoài

	26
	Cảnh báo quá nhiệt biến tần
	59
	Đã đặt

	27
	Lựa chọn analog đầu vào đa chức năng
	60
	Đã đặt

	28
	Lấy mẫu / giữ lệnh tần số analog
	61
	Trạm đấu nối vòng kín nhiều phần 1

	29
	Kiểm soát tốc độ (ASR) Chuyển đổi tăng theo tỷ lệ
	62
	Trạm đấu nối vòng kín nhiều phần 2

	30
	Tạm dừng kiểm soát PID
	63
	Trạm đấu nối vòng kín nhiều phần 3

	31
	Chuyển đổi thông số PID
	64～99
	Đã đặt

	32
	PID lưu giữ tích hợp
	-
	-



          0：Chế độ trực tiếp

          Trạm đấu nối không sử dụng có thể được đặt thành chế độ chuyển qua tạm thời được dành riêng như một chức năng nhập tiếp điểm cho các khối chức năng khác
         1：Hệ thống 3 dây

         Khi trạm đấu nối đầu vào đa chức năng không phải là trạm đấu nối X1 và X2 được đặt thành điều khiển trình tự hệ thống 3 dây, trạm đấu nối này sẽ trở thành trạm đấu nối đầu vào của lệnh quay Tiến / Đảo ngược. Các trạm đấu nối X1 và X2 tương ứng được gán cho lệnh chạy (RUN) và lệnh dừng (STOP).

[image: ]Nếu đầu vào của trạm đấu nối X1 (lệnh chạy) bị đóng trong hơn 2ms, Biến tần sẽ điều khiển động cơ chạy. Khi đầu vào của trạm đấu nối X2 (lệnh dừng) tắt, Biến tần ngừng hoạt động ngay lập tức. Khi trạm đấu nối đầu vào được đặt thành hệ thống 3 dây bị tắt, biến tần thực hiện quay thuận và đảo chiều khi nó ở trạng thái đó

Hình.6-31 3 Ví dụ về trình tự kết nối dây
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Hình.6-32 Sơ đồ thời gian của điều khiển trình tự hệ thống đường dây

          Khi nhập lệnh chạy, Vui lòng đóng nó trong hơn 2ms.

          Khi nguồn được BẬT / TẮT, vì [b1-16] (Lựa chọn hoạt động khi BẬT / TẮT nguồn) được đặt thành 0 (Cấm vận hành), Chức năng bảo vệ được kích hoạt nếu BẬT nguồn. Trong trường hợp này, Nếu bạn cần khởi động bình thường, hãy đặt [b1-16] thành 1 (cho phép hoạt động).
Các biện pháp an toàn khi máy được khởi động lại ：
(1) Vui lòng đấu dây chính xác mạch chạy / dừng và mạch an toàn và xác nhận rằng máy ở trạng thái bình thường sau khi biến tần được cấp điện. Nếu đấu dây sai, có thể gây ra tai nạn cá nhân do khởi động máy đột ngột. Khi hệ thống 3 dây được thiết lập, bộ biến tần có thể khởi động do việc đóng tức thời các cực mạch điều khiển.
(2)Khi biến tần được vận hành với nguồn BẬT / TẮT, nếu thông số được giữ ở cài đặt ban đầu (điều khiển trình tự hệ thống 2 dây), nếu hệ thống 3 dây được kết nối, động cơ sẽ được đảo chiều trong khi nguồn Được bật. Để tránh điều này, có thể tắt nguồn bằng cách bật động cơ bằng [b1-16] (lựa chọn hoạt động ở BẬT / TẮT nguồn). Nếu [b1-16] được đặt thành 1 (được phép), hoạt động bằng cách BẬT / TẮT nguồn được phép



[image: ]






          2：Lựa chọn LOCAL/REMOTE 
          Chế độ hoạt động của biến tần (LOCAL / REMOTE) được chuyển đổi bằng cách BẬT / TẮT các cực đầu vào. Khi lựa chọn LOCAL / REMOTE được đặt từ đầu vào tiếp điểm đa chức năng, phím LOC/ REM trên bàn phím thao tác là hợp lệ.
          Khi chọn LOCAL, bàn phím sẽ hiển thị "Command / L"
          Không thể chuyển đổi LOCAL / REMOTE trong quá trình nhập lệnh chạy. Để biết phương thức hoạt động sau khi chuyển từ LOCAL sang REMOTE, hãy tham khảo "[b1-13] Lựa chọn thao tác sau khi chuyển lệnh vận hành".
          3： Lệnh hướng dẫn chuyển mạch
          Vị trí đầu vào lệnh của biến tần được chuyển đổi bằng cách Mở / Đóng trạm đấu nối đầu vào. Lệnh chạy hợp lệ và lệnh tần số được chọn bằng các tham số như hình dưới đây. Trong quá trình chạy nhập lệnh, Không thể chuyển quyền lệnh.

	Trạng thái đầu vào lệnh chuyển đổi quyền lệnh
	Nội dung

	Open
	b1-02 (Chọn vị trí nhập lệnh tốc độ 1) 、 b1-03 (Chạy lựa chọn vị trí nhập lệnh 1)

	Close
	b1-10 (Chọn vị trí đầu vào lệnh tốc độ 2) 、 b1-11 (Chạy lựa chọn vị trí đầu vào lệnh 1)


           4/5： Lệnh chạy tiến / lùi （Điều khiển dòng）.

· Khi trạm đấu nối đầu vào được đặt thành 4, Trạm đấu nối đầu vào sẽ quay về phía trước khi nó được đóng và động cơ dừng lại khi nó bị ngắt kết nối. Nếu được đặt thành 5, trạm đấu nối đầu vào sẽ đảo ngược khi nó đóng và động cơ sẽ dừng khi nó bị ngắt kết nối. Khi cả hai trạm đấu nôí đầu vào đều đóng, hoạt động sẽ dừng

· Không thể sử dụng chức năng này với các giá trị đặt 6 và 7 cùng một lúc.
· Các chức năng này được gán cho các trạm đấu nối X1 và X2 khi biến tần được khởi tạo theo chuỗi 2 dây. 
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	Dừng
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Hình.6-33

          6：Lệnh chạy (hệ thống 2 2 dây).

          7： Lệnh chuyển tiếp/ đảo ngược (Điều khiển hệ thống 2 dây 2).

          Khi trạm đấu nối đầu vào được đặt thành 6, trạm đấu nối  đầu vào sẽ hoạt động theo hướng đã chọn khi nó đóng và bị dừng khi tắt. Ngoài ra, Giá trị đặt 7 được sử dụng để chọn hướng quay. Cực đầu vào K2 được đảo ngược khi nó được đóng và nó được quay về phía trước khi nó bị ngắt kết nối
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Fig.6-34

          8～11： Lệnh chọn nhiều tốc độ 1 ~ 4..

         Có thể cài đặt tối đa 15 tốc độ bằng cách chọn kết hợp trạm đấu nối BẬT / TẮT của các chức năng này. Thời gian tăng / giảm tốc của mỗi đoạn đa tốc độ được thiết lập bởi C1-01
Bảng 6-8 Bảng Lựa chọn chạy đa tốc độ 
	K4
	K3
	K2
	K1
	Cài đặt tần số

	OFF
	OFF
	OFF
	OFF
	Tần số hoạt động khác

	OFF
	OFF
	OFF
	ON
	Tần số nhiều đoạn 1

	OFF
	OFF
	ON
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 2

	OFF
	OFF
	ON
	ON
	Tần số nhiều đoạn 3

	OFF
	ON
	OFF
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 4

	OFF
	ON
	OFF
	ON
	Tần số nhiều đoạn 5

	OFF
	ON
	ON
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 6

	OFF
	ON
	ON
	ON
	Tần số nhiều đoạn 7

	ON
	OFF
	OFF
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 8

	ON
	OFF
	OFF
	ON
	Tần số nhiều đoạn 9

	ON
	OFF
	ON
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 10

	ON
	OFF
	ON
	ON
	Tần số nhiều đoạn 11

	ON
	ON
	OFF
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 12

	ON
	ON
	OFF
	ON
	Tần số nhiều đoạn 13

	ON
	ON
	ON
	OFF
	Tần số nhiều đoạn 14

	ON
	ON
	ON
	ON
	Tần số nhiều đoạn 15



           Khi sử dụng chế độ vận hành chương trình và vận hành đa tốc độ, Có thể sử dụng tần số đa tốc độ ở trên [d1-02 ~ d1-16], Và thao tác đa tốc độ sau được lấy làm ví dụ ：

          Các trạm đấu nối điều khiển X1, X2, X3 và X4 được xác định như sau ：

[bookmark: page116]          [H1-02 = 8], [H1-03 = 9], [H1-04 = 10], [H1-05 = 11] X1, X2, X3, X4 được sử dụng để đạt được hoạt động đa tốc độ, như được hiển thị trong Hình 6- 35 được hiển thị. 
          Hoạt động tốc độ I, như trong Hình 6-35 được hiển thị.

          Trong Hình 6-35, Kênh lệnh vận hành trạm đấu nối được lấy làm ví dụ, và X5 được đặt làm trạm đấu nối quay thuận và X6 là trạm đấu nối quay ngược, Và điều khiển hoạt động thuận và ngược được thực hiện
[image: ]
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Hình.6-35 Sơ đồ đấu dây hoạt động đa tốc độ
          12 ： Lựa chọn tần số jog (JOG).

          Khi trạm đấu nối đầu vào được đóng, Tốc độ Jog đặt trước được đặt bởi [d1-17] có hiệu lực.

          13：Lệnh UP 

          Với lệnh UP và lệnh DOWN, Lệnh tần số biến tần có thể được tăng hoặc giảm bằng 2 công tắc nút nhấn. Để sử dụng Xi = 13 (lệnh UP) và Xi = 14 (lệnh DOWN) theo cặp, hãy chắc chắn gán hai thiết bị đầu cuối. Lệnh tần số được tăng lên khi nhập lệnh UP và lệnh tần số giảm khi nhập lệnh DOWN.

          Lệnh UP và lệnh DOWN được ưu tiên hơn bất kỳ lệnh tần số nào từ bàn phím thao tác, Lệnh tần số từ đầu vào tương tự và lệnh tần số [b1-02 = 0,1,4] từ đầu vào chuỗi xung. Do đó, khi sử dụng lệnh UP hoặc lệnh DOWN, Các lệnh tần số khác đều không hợp lệ. Các hành động đối với lệnh UP và trạng thái lệnh DOWN được thể hiện trong Bảng 6-9.
          14：Lệnh DOWN

Bảng 6-9 Trạng thái lệnh UP và DOWN
	Trạng thái lệnh
	Hoạt động

	Lệnh UP (13)
	Lệnh DOWN (14)
	

	off
	off
	Duy trì lệnh tần số hiện tại

	on
	off
	Tăng tần số lệnh

	off
	on
	Lệnh giảm tần số

	on
	on
	Duy trì lệnh tần số hiện tại


          Lệnh UP / DOWN chỉ có thể được sử dụng để chạy chức năng tăng tốc và giảm tốc tiếp điểm khi kênh lệnh là domino của vòng điều khiển ở chế độ REMOTE và khi nó được bật, mức độ ưu tiên của nó cao hơn các lệnh tần số khác.
          15、16：đã đặt
          17：Lệnh FJOG 
          18：Lệnh RJOG 

          Lệnh FJOG / RJOG đề cập đến chức năng chạy ở tốc độ điểm đặt trước. Nếu bạn sử dụng lệnh FJOG / RJOG, Bạn không cần nhập lệnh chạy.Nếu đầu vào đầu vào đặt trong lệnh FJOG bị đóng, biến tần sẽ thực hiện quay thuận với tốc độ nhích được đặt trong [d1-17]. Lệnh RJOG cũng được đảo ngược với cùng tốc độ nhích được thiết lập trong [d1-17]. Bạn cũng có thể chỉ đặt một trong các lệnh FJOG hoặc lệnh RJOG.

[image: ]Các lệnh FJOG / RJOG được ưu tiên hơn các lệnh tần số khác. Nhưng khi [b1-08 = 2] (nghịch đảo bị cấm), lệnh RJOG sẽ phản ứng. Nó liên quan đến hướng của tần số nhích



















Hình .6-36 Đường cong hoạt động theo bước
          19、20 ： Thời gian tăng và giảm tốc ： 1、2.
          Bằng cách kết hợp các trạm Xi = 19 (Thời gian tăng và giảm tốc chọn 1) và Xi = 20 (Thời gian tăng và giảm tốc chọn 2), việc lựa chọn có thể được thực hiện giữa thời gian tăng tốc và giảm tốc 1, 2, 3 và 4. Chi tiết được hiển thị trong Bảng 6-10 ：

Bảng 6-10 Bảng lựa chọn thời gian tăng tốc và giảm tốc

	Trạm đấu nối đầu vào đa chức năng
	Lựa chọn thời gian tăng tốc và giảm tốc

	Lựa chọn thời gian tăng tốc và giảm tốc 2 (20)
	Lựa chọn thời gian tăng tốc và giảm tốc 1 (19)
	

	0(off)
	0(off)
	Thời gian tăng tốc và giảm tốc1

	0(off)
	1(on)
	Thời gian tăng tốc và giảm tốc2

	1(on)
	0(off)
	Thời gian tăng tốc và giảm tốc3

	1(on)
	1(on)
	Thời gian tăng tốc và giảm tốc 4



          21：Lệnh khối cơ sở.

          Đầu vào lệnh khối cơ sở, Cắt ngay đầu ra biến tần. Lúc này, động cơ đang ở trạng thái chạy tự do và bàn phím hoạt động hiển thị lỗi E47 (Trong khối cơ sở). Sau khi lệnh khối cơ sở được giải phóng, Nếu nhập lệnh hoạt động, Nó sẽ khởi động lại hoạt động thông qua tìm kiếm tốc độ (Bật chức năng tìm kiếm tốc độ trong chế độ VF).
[image: ]

Khi sử dụng lệnh khối cơ sở trong nâng tải, Nếu đầu ra của biến tần bị ngắt do đầu vào khối cơ sở. Hãy đảm bảo đặt phanh ở trạng thái "đóng". Nếu không quên cài đặt và xác nhận, Động cơ sẽ đột nhiên chạy tự do khi nhập lệnh khối cơ sở, Điều này có thể gây ra tai nạn rơi hoặc trượt


[image: ]
 Note

          22：Duy trì tốc độ / tần số
          Nếu kích hoạt được duy trì, Tốc độ hiện tại vẫn giữ nguyên trong các điều kiện hoạt động, Ngay cả khi có đầu vào lệnh ngược lại. Nếu nhập lệnh dừng, hãy dừng máy theo hướng dẫn. Nếu lệnh giữ hợp lệ, khởi động ngược sẽ được giữ ở tốc độ đảo ngược tối thiểu. Theo cách tương tự, tốc độ quay được duy trì, như trong Hình 6-38.
[bookmark: page118]
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	t

	Start/stop
	01
	
	

	Maintain
	01
	
	

	Positive and negative
	01
	Anti
	Anti
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Hình.6-38 Duy trì tốc độ

          23：Tăng tốc và giảm tốc ký tự S bị cấm
          Các tham số chức năng cho phép ký tự S và hoạt động theo ký tự S, Nếu trạm đấu nối cho phép thì chạy theo đường thẳng; Nếu ký tự S bị cấm tại thời điểm hiện tại, Trường S tương ứng với thời điểm hiện tại sẽ bị hủy bỏ. Ngay cả khi trạm đấu nối bị hủy, ký tự S của phân đoạn hiện tại vẫn không được khôi phục. Nếu trạm đấu nối bị hủy trước khi bắt đầu đường cong tăng và giảm tiếp theo, Đường cong tăng và giảm S đơn tiếp theo sẽ có hiệu lực.
          24：Reserved
          25：Không hành động kiểm soát Droop.
          Chức năng cân bằng đề cập đến các tham số [Nhóm b3]. Khi trạm đấu nối  được kích hoạt, chức năng điều chỉnh độ cao sẽ không được thực thi ngay cả khi đã đặt chức năng quay vòng.
          26：Cảnh báo quá nhiệt biến tần.

Khi trạm đấu nối đầu vào đóng, Cảnh báo A-26 sẽ được hiển thị và hoạt động như chế độ cài đặt của L8-05
          27：Lựa chọn analog đầu vào đa chức năng.

          Đặt đầu vào analog đa chức năng để chọn Hợp lệ / Không hợp lệ. Khi trạm đấu nối đầu vào đa chức năng ngắt kết nối, analog cho đầu vào tương tự được chọn bởi [H3-14] sẽ bị bỏ qua. Để làm cho trạm đấu nối analog đầu vào được chọn bởi [H3-14] hợp lệ, hãy đóng trạm đấu nối đầu vào
          28：Lấy mẫu / giữ lệnh tần số analog.
          Chức năng Lấy mẫu / Duy trì tần số analog sẽ lấy mẫu đầu vào lệnh tần số analog từ các đầu nối AI1, AI2 hoặc AI3 và tiếp tục hoạt động trong khi duy trì tần số analog. Sau khi trạm đấu nối đầu vào đóng trong 100ms, Lấy mẫu và duy trì lệnh tần số analog. Sau đó, Nếu lệnh đầu vào của Mẫu / Duy trì, Lệnh tần số analog được lấy mẫu lại. Xem Hình 6-39. Sau khi cắt điện, tần số analog được lấy mẫu và duy trì sẽ bị xóa và lệnh tần số được đặt lại về 0
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Analog input

	Sample/maintain instruction
	Time

	
	

	OFF(ON）
	ON(OFF）
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                                                                           100ms	100ms

Hình.6-39 Ví dụ hoạt động

          Chức năng Lấy mẫu / Duy trì của lệnh tần số analog không thể được đặt đồng thời với các chức năng sau
          Lệnh LÊN, lệnh XUỐNG (Đặt giá trị ： 13, 14)
          Tần số bù (Giá trị cài đặt ： 48 ~ 50)
          29： Chuyển đổi độ lợi tỷ lệ điều khiển tốc độ (ASR).
          Độ lợi tỷ lệ điều khiển tốc độ [C3-01] (Tốc độ cao) và [C3-02] (Tốc độ thấp) có thể được chuyển đổi bằng cách mở / đóng trạm đấu nối đầu vào. Khi trạm đấu nối đầu vào đóng, Độ lợi tỷ lệ được chuyển sang [C3-02] (tốc độ thấp). Khi ngắt kết nối đầu vào, Hệ số khuếch đại tỷ lệ được chuyển sang [C3-01] (tốc độ cao). Để biết chi tiết về các tính năng, hãy tham khảo "Điều khiển tốc độ C3 ： Bộ điều chỉnh tốc độ tự động".
          30：Tạm dừng điều khiển PID.
        Lỗi PID tạm thời, biến tần duy trì tần số đầu ra hiện tại, không chạy điều chỉnh PID của nguồn tần số nữa.
          31： Chuyển đổi thông số PID.
          Khi trạm đấu nối đầu vào đóng, Giá trị tích phân của điều khiển PID đặt lại về 0 và duy trì.

          32：Duy trì tích hợp PID.
         Khi trạm đấu nối đầu vào đóng, Giá trị tích phân được điều khiển bởi PID sẽ được duy trì một cách bắt buộc. Khi trạn đấu nối đầu vào ngắt kết nối, Điều khiển PID sẽ khởi động lại phần tích hợp

          33：Hủy điều khiển PID.
          Khi chức năng PID được đặt thành hợp lệ bằng cách sử dụng [b5 -01] (Lựa chọn điều khiển hoạt động vòng kín), Chức năng PID có thể độc lập và không hợp lệ bằng cách đóng trạm đấu nối đầu vào. Khi ngắt kết nối đầu vào, điều khiển PID sẽ có hiệu lực.
          34：Chuyển đổi tính năng đầu vào PID.
          Các đặc tính đầu vào PID (Phân cực) bằng cách Mở / Đóng trạm đấu nối đầu vào.

          35：Đang đặt lại lỗi.
          Khi biến tần phát hiện "Lỗi", Nó sẽ làm cho đầu ra của tiếp điểm lỗi "đóng", Cắt đầu ra của biến tần và làm cho động cơ chạy tự do. Nhưng đối với lỗi có thể chọn phương pháp dừng, Nó sẽ dừng theo phương pháp dừng đã đặt. Khi khởi động lại biến tần, vui lòng tạm thời hủy hướng dẫn vận hành và nhấn phím đặt lại của bàn phím vận hành, hoặc đặt một trong [H1-02 ~ H1-09] thành 35 (đặt lại lỗi) rồi đóng tín hiệu đặt lại lỗi
          36：Dừng khẩn cấp.
          Nếu nhập lệnh dừng khẩn cấp trong quá trình hoạt động của biến tần, biến tần sẽ chạy chậm lại và dừng ở thời gian giảm tốc được đặt bởi [C1- 11]. Vui lòng tham khảo "[C1-11] thời gian dừng khẩn cấp". Sau khi nhập lệnh dừng khẩn cấp, không thể chạy lại biến tần cho đến khi dừng hoàn toàn. Ngay cả khi đầu vào dừng khẩn cấp được giải phóng, nếu lệnh vận hành không được giảm bớt, biến tần sẽ không khởi động lại.
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                                             Run/stop	ON(OFF）

                                Emergency stop
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                                        H1-XX=36	ON(OFF）
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                                                                                                                                                                         Decelerate as C1-09
                                Output frequency

                                                                                                                                                             [image: ] Time

Fig.6-40

           37：Hướng dẫn chuyển đổi động cơ (Lựa chọn động cơ 2).
           Nếu trạng thái trạm được kích hoạt và chọn động cơ thứ hai, Nhưng hoạt động cho phép động cơ thứ hai phải đáp ứng hai điều kiện ： cho phép lựa chọn thông số và bật trạng thái trạm đa chức năng, cả hai đều không thể thiếu.
          38：Đầu vào chức năng hẹn giờ
          Trạm đấu nối đầu vào cho chức năng hẹn giờ.

          39：Reserved
          40：Tín hiệu lỗi bên ngoài 1 (Nếu phát hiện trong thời gian dài mở bình thường, báo động và dừng máy theo chế độ dừng).

          41: Tín hiệu lỗi bên ngoài 2 (Nếu phát hiện trong quá trình hoạt động mở bình thường, báo động và dừng máy theo chế độ dừng).
          42：Tín hiệu lỗi bên ngoài 3 （Nếu được phát hiện trong thời gian dài mở cửa bình thường, Lỗi và dừng tự do.
          43：Tín hiệu lỗi bên ngoài 4 （Nếu được phát hiện trong quá trình hoạt động mở bình thường, lỗi và dừng tự do）.
          44：Tín hiệu lỗi bên ngoài 5 （Nếu phát hiện trong thời gian dài mở cửa bình thường, báo động và dừng khẩn cấp）.
          45：Tín hiệu lỗi bên ngoài 6 （Nếu được phát hiện trong khi hoạt động mở bình thường ， cảnh báo và dừng khẩn cấp）.
          46：Tín hiệu lỗi bên ngoài 7 （Nếu phát hiện trong thời gian dài mở cửa bình thường, báo động và tiếp tục hoạt động）
          47：Tín hiệu lỗi bên ngoài 8 （Nếu được phát hiện trong khi hoạt động mở bình thường, hãy báo động và tiếp tục hoạt động）. 
          Khi máy ngoại vi kết nối với biến tần bị lỗi, nó sẽ thực hiện hoạt động đầu ra tiếp điểm lỗi và dừng biến tần. Khi sử dụng chức năng lỗi bên ngoài, Đặt X1 ~ X12 thành chức năng 40 ~ 47. Nếu đầu vào là lỗi bên ngoài, Người vận hành bàn phím sẽ hiển thị tín hiệu lỗi bên ngoài. Chọn giá trị được đặt thành Xi từ tổ hợp 3 điều kiện sau.
· Chế độ tiếp điểm đầu vào cho tín hiệu từ các máy ngoại vi.
· Phương pháp phát hiện lỗi bên ngoài
· [bookmark: page120]Phương pháp dừng
          Mối quan hệ giữa sự kết hợp của từng điều kiện và giá trị đặt được thể hiện trong Bảng 6-11.

Bảng 6-11 Mối quan hệ giữa sự kết hợp của các điều kiện và giá trị đặt
	Giá trị cài đặt
	Nhập chế độ liên hệ
	Phương pháp phát hiện
	Phương pháp dừng

	
	Thường không liên lạc
	Thường
Liên lạc
	Bình Thường phát hiện
	Chỉ phát hiện đang chạy
	Dừng ở chế độ dừng (báo hiệu)
	Dừng chạy tự do (lỗi)
	Dừng khẩn cấp (báo động)
	Tiếp tục chạy (báo hiệu)

	40
	○
	
	○
	
	○
	
	
	

	41
	○
	
	
	○
	○
	
	
	

	42
	○
	
	○
	
	
	○
	
	

	43
	○
	
	
	○
	
	○
	
	

	44
	○
	
	○
	
	
	
	○
	

	45
	○
	
	
	○
	
	
	○
	

	46
	○
	
	○
	
	
	
	
	○

	47
	○
	
	
	○
	
	
	
	○


· Vui lòng đặt chế độ tiếp điểm đầu vào để phát hiện lỗi khi bật hoặc tắt tín hiệu. (Tiếp điểm thường mở ： lỗi bên ngoài khi đóng, tiếp điểm thường đóng ： lỗi bên ngoài khi mở).
· Vui lòng đặt phương pháp phát hiện lỗi ở chế độ bình thường hoặc chỉ hoạt động

· Khi sử dụng chức năng dừng khẩn cấp do lỗi bên ngoài, vui lòng thay đổi chế độ dừng hiện tại để giảm tốc độ dừng.
          48： Tần số bù 1 lần lặp.
          49： Tần số bù 2 lần lặp.
          50： Tần số bù 3 lần lặp.
          Khi các trạm đấu nối đầu vào có tần số bù đặt 1/2/3 lần lặp được đóng lại, tốc độ của tần số bù được đặt trong [d5-01 ~ d5-03] sẽ được gấp lại thành lệnh tần số. Vui lòng tham khảo "[d5-01 ~ d5-03] tần số bù 1 ~ 3" để biết chi tiết.
          51：Lệnh phanh DC
         Sau khi kích hoạt lệnh này, dòng điện một chiều chạy qua động cơ để áp dụng phanh một chiều. Tại thời điểm này, lệnh dòng được xác định bởi [b2-02] trong điều khiển vectơ, trong khi V / F được xác định bởi điện áp hãm DC [b2-04]. Khi lệnh đầu cuối bị hủy, nó sẽ dừng sau thời gian hãm được thiết lập bởi [b2-03]. Khi nhập lệnh và lệnh vận hành / nhích cùng lúc, lệnh vận hành / nhích sẽ được ưu tiên.

          Nếu đầu vào lệnh hãm DC khi biến tần dừng, có thể áp dụng hãm DC để dừng động cơ. Nếu nhập lệnh chạy hoặc nhích, phanh DC sẽ bị loại bỏ. Để biết chi tiết về cài đặt lệnh phanh DC, hãy tham khảo "phanh và giảm tốc b2".

         Trình tự của chức năng hãm DC được thể hiện trong Hình 6-41.

[image: ]

Hình 6-41 sơ đồ trình tự hãm DC
          52: Hướng dẫn kích từ trước

[bookmark: page121]           Kích từ trước trạm đấu nối chỉ có thể có hiệu lực trong chế độ điều khiển vectơ. Sau khi lệnh được kích hoạt, động cơ sẽ chạy kích từ trước khi dòng điện kích từ chạy qua động cơ. Nó thường được sử dụng trong các trường hợp cần kích từ trước để tăng tốc độ phản hồi khởi động, đặc biệt là ở chế độ không có cảm biến tốc độ, điều này có thể cải thiện tốc độ phản hồi với các hướng dẫn đang chạy. Hoạt động kích từ trước có thể được chia thành AC và DC. Để biết chi tiết, hãy tham khảo [b1-02]. Kích thích trước DC chỉ có thể được chọn ở chế độ không có cảm biến tốc độ, Khi lệnh kích từ trước trạm đấu nối được nhập đồng thời với lệnh vận hành / nhích / phanh, lệnh vận hành / nhích / phanh sẽ được ưu tiên.
          53～55：Reserved.
          56：Kích hoạt Drive.
          Trước khi trạm đấu nối đầu vào đóng, biến tần không chấp nhận quy trình vận hành. Khi ngắt kết nối đầu vào, nhà điều hành sẽ hiển thị "tín hiệu cho phép không được kích hoạt". Khi lệnh chạy đóng trước đầu vào Drive Enable, biến tần sẽ không chạy cho đến khi lệnh chạy được giải phóng và nhập lại. Khi đầu vào Drive Enable bị ngắt kết nối trong quá trình hoạt động của biến tần, dừng theo phương pháp được đặt bởi [b1-06] (lựa chọn chế độ dừng). Vui lòng tham khảo "[b1-06] lựa chọn chế độ dừng" để biết chi tiết.
          57： Công tắc điều khiển tốc độ / mô-men xoắn.
          Khi [b1-01] (lựa chọn chế độ hoạt động) được đặt thành 4 (công tắc tiếp điểm điều khiển tốc độ / mô-men xoắn), hãy sử dụng chức năng này để chuyển đổi điều khiển tốc độ và điều khiển mô-men xoắn, đồng thời chọn điều khiển mô-men xoắn khi trạm đấu nối được bật, tham khảo [b1-01] để biết chi tiết.
          58：Lệnh đảo ngược cực của lệnh mômen xoắn ngoài
          Chuyển hướng quay của lệnh mô-men xoắn bằng cách mở / đóng đầu nối đầu vào. Chiều ngược lại khi trạm đầu vào đóng, chiều dương khi ngắt kết nối đầu vào.
          59、60 ： Được bảo lưu.
          61 ： Nhiều trạm đấu nối vòng kín 1.
          62 ： Nhiều trạm đấu nối vòng kín 2.
          63 ： Nhiều trạm đấu nối vòng kín 3.
          Thông qua sự kết hợp BẬT / TẮT của các trạm đấu nối vòng kín nhiều tầng, có thể thực hiện lựa chọn đặt trước của vòng kín nhiều tầng trong bảng dưới đây.

Bảng 6-12 Bảng lựa chọn vòng kín cài sẵn nhiều tầng
	Lựa chọn vòng kín cài sẵn nhiều tầng 3
	Lựa chọn vòng kín cài sẵn nhiều tầng 2
	Lựa chọn vòng kín cài sẵn nhiều tầng 1
	Lựa chọn vòng kín cài sẵn nhiều tầng

	OFF
	OFF
	OFF
	Giá trị đặt trước của vòng kín được xác định bởi [b5-02]

	OFF
	OFF
	ON
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 1 [b5-24]

	OFF
	ON
	OFF
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 2 [b5-25]

	OFF
	ON
	ON
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 3 [b5-26]

	ON
	OFF
	OFF
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 4 [b5-27]

	ON
	OFF
	ON
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 5 [b5-28]

	ON
	ON
	OFF
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 6 [b5-29]

	ON
	ON
	ON
	Cài đặt trước vòng kín nhiều tầng 7 [b5-30]


            64～99：Reserved.
	H1-14
	Thời gian gỡ lỗi 
	Phạm vi: 0～65535ms
	Mặc định nhà máy: 0ms


           [H1 -14] Thông số đặt thời gian lọc phát hiện trạm đấu nối đầu vào. Khi trạng thái của trạm đấu nối đầu vào thay đổi, Nếu nó không thay đổi sau thời gian lọc đã đặt, Sự thay đổi trạng thái của trạm đấu nối được coi là hợp lệ. Nếu không, nó vẫn ở trạng thái trước đó, do đó giảm hiệu quả sự cố do nhiễu. Trạng thái được giám sát bởi trạm đấu nối đầu vào giám sát [Nhóm U] là trạng thái sau khi thông số này được xử lý. Khi trạm đấu nối được yêu cầu sử dụng như một chức năng tốc độ cao, giá trị của tham số này nên được giảm thiểu để tránh mất tín hiệu.
	H1-16
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X1
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-17
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X1
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-18
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X2
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-19
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X2
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-20
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối  X3
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-21
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X3
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-22
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X4
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-23
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X4
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-24
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X5
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-25
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X5
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-26
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X6
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-27
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X6
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-28
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X7  
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-29
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X7
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-30
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X8
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-31
	Thời gian trì hoãn TẮT trạm đấu nối X8
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-32
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X9
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-33
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X9
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-34
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X10
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-35
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X10
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-36
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X11
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-37
	Thời gian trì hoãn TẮT  trạm đấu nối X11
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-38
	Thời gian trì hoãn BẬT trạm đấu nối X12
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s

	H1-39
	Thời gian trì hoãn TẮT trạm đấu nối X12
	Phạm vi：0.0～3000.0s
	Mặc định nhà máy：0.0s


           Tham số [H1 -16 ～ H1 -39] xác định thời gian trì hoãn của trạm đấu nối đầu vào Xi từ đóng đến ngắt hoặc từ ngắt đến đóng, Để đáp ứng các yêu cầu đa dạng từ khách hàng. Tham số này không ảnh hưởng đến giá trị giám sát của trạng thái trạm đấu nối đầu vào. Khi nhiễu trường mạnh, các thông số này cũng có thể được sửa đổi để lọc.
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	6-42 Biểu đồ thời gian trì hoãn của BẬT và TẮT

	6.8.2  H2：Tiếp điểm trạm đấu nối đầu ra đa chức năng
	
	
	



	H2-01
	Thiết lập logic âm và dương trạm đấu nối đầu ra đa chức năng
	Phạm vi：0000～003FH
	Mặc định nhà máy


          Tham số này xác định logic đầu ra của trạm đấu nối đa chức năng Y1 ~ Y4 và rơle đa chức năng M1 và M2.

          0： Logic dương, Việc đóng trạm đấu nối đầu ra và trạm đấu nối chung ở trạng thái hợp lệ, Trong khi ngắt kết nối ở trạng thái không hợp lệ.
          1 ： Logic âm, Việc đóng trạm đấu nối đầu ra và trạm đấu nối chung ở trạng thái không hợp lệ, Trong khi ngắt kết nối ở trạng thái hợp lệ.


	Chữ số hàng nghìn
	Chữ số hàng trăm
	Chữ số hàng chục
	Chữ số hàng đơn vị



BIT0: Định nghĩa logic âm và dương Y1
BIT1: Định nghĩa lôgic âm và dương Y2
BIT2: Định nghĩa lôgic âm và dương Y3
BIT3: Định nghĩa lôgic âm và dương Y4





BIT0: CHỈ 1 định nghĩa logic âm và dương
BIT1: CHỈ 2 định nghĩa logic âm và dương
BIT2 ~ BIT3: Được bảo lưu





BIT0～BIT3: Reserved


BIT0～BIT3: Reserved





[bookmark: page123]
          Tham số được đặt làm chuyển đổi cuối cùng sang cài đặt nhị phân. Mối quan hệ giữa hệ nhị phân và hệ thập lục phân được thể hiện trong Bảng 6-6.
	H2-02
	Lựa chọn chức năng RLY1 (Liên hệ)
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：11

	H2-03
	Lựa chọn chức năng RLY2 (Liên hệ)
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：1

	H2-04
	Lựa chọn chức năng domino Y1 
(Bộ ghép quang điện)
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：31

	H2-05
	Lựa chọn chức năng domino Y2 (Bộ ghép quang điện)
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：32

	H2-06
	Lựa chọn chức năng domino Y3 (Open collector)
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：3

	H2-07
	Lựa chọn chức năng domino Y4
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：12


          Tham số [H2-02 ~ H2-07] được sử dụng để chọn chức năng của rơle đa năng M1 ~ M2 và trạm đầu ra đa chức năng. Bảng 6-13 là tùy chọn cho 6 tham số chức năng trên, cho phép chọn lại cùng chức năng trạm đầu ra
Bảng 6-13 Bảng lựa chọn chức năng đầu ra đa chức năng
	Giá trị cài đặt
	Chức năng tương ứng
	Giá trị cài đặt
	Chức năng tương ứng

	0
	Chế độ trực tiếp
	30
	Reserved

	1
	Đang chạy
	31
	Tốc độ O

	2
	Chế độ chạy (1 là Local
	32
	Tần số (tốc độ) nhất quán 1

	3
	Biến tần đã sẵn sàng hoạt động
	33
	Tần số ngẫu nhiên (tốc độ) nhất quán 1

	4
	Drive Enable
	34
	Tần số (tốc độ) nhất quán 2

	5
	Trạng thái chọn lệnh tần số (1 là người vận hành)
	35
	Tần số ngẫu nhiên (tốc độ) nhất quán 2

	6
	Trạng thái hướng dẫn vận hành (1 là người vận hành)
	36
	Tần số (FOUT) được phát hiện 1

	7
	Reserved
	37
	Tần số (FOUT) được phát hiện 2

	8
	Reserved
	38
	Tần số (FOUT) được phát hiện 3

	9
	Reserved
	39
	Tần số (FOUT) được phát hiện 4

	10
	Reserved
	40
	Lệnh tần số bị mất

	11
	Lỗi
	41
	Phát hiện nhiều mô-men xoắn / thiếu mô-men xoắn 1

	12
	Lỗi đèn
	42
	Phát hiện nhiều mô-men xoắn / thiếu mô-men xoắn 2

	13
	Lỗi reset
	43
	Chức năng hẹn giờ đầu ra

	14
	Thử lại Lỗi
	44
	Đảo ngược

	15
	Đã khóa cơ sở
	45
	Reserved

	16
	Kiểm tra Uv (Thiếu điện áp trong vòng lặp chính)
	46
	Lựa chọn động cơ (Chọn động cơ 2)

	17
	Cảnh báo quá tải động cơ ol1 (bao gồm oh3)
	47
	Tốc độ tìm kiếm

	18
	Cảnh báo Oh (Cảnh báo quá nhiệt biến tần)
	48
	Reserved

	19
	Reserved
	49
	Dừng khẩn cấp

	20
	Reserved
	50
	Reserve

	21
	Reserved
	51
	Phản hồi PID bất thường

	22
	Reserved
	52
	Số lượng lỗi phản hồi bất thường PID

	23
	Reserved
	53
	Giới hạn mô-men xoắn (Giới hạn hiện tại)

	24
	Chạy FLC
	54
	Reserved

	25
	Reserved
	55
	Reserved

	26
	Reserved
	56
	Reserved

	27
	Reserved
	57
	Tần số đầu ra

	28
	Reserved
	58～99
	Reserved

	29
	Reserved
	
	


0：Chế độ trực tiếp
Đặt domino đầu ra không sử dụng sang chế độ trực tiếp và nó sẽ không hoạt động nữa. Chế độ trực tiếp tạm thời được giữ lại làm chức năng nút đầu ra của các mô-đun chức năng khác.
1：Chạy
Khi biến tần xuất ra điện áp, Ngõ ra đóng lại.

	Tình trạng đầu ra
	Nội dung

	off
	Biến tần dừng

	on
	Lệnh đầu vào vận hành, giảm tốc biến tần hoặc hãm DC
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Hình.6-43 Biểu đồ trình tự trong hành động
          2 ： Chế độ hoạt động (1 cho Local).

          LOCAL： Đóng trạm đấu nối đầu ra, REMOTE：tắt
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	Remote: Các lệnh bên ngoài được chọn bởi [b1-02] / [b1-03] hoặc [b1-10] / [b1-11] có quyền của lệnh vận hành / lệnh tần số

	On
	LOCAL：Bàn phím có quyền của lệnh vận hành / lệnh tần số


          3：Biến tần đã sẵn sàng hoạt động (ready).
          Ngõ ra của tín hiệu đóng khi biến tần sẵn sàng chạy. Như hình dưới đây, trạm đấu nối đầu ra ngắt kết nối trong trường hợp xảy ra sự cố và khi tín hiệu lỗi không được xuất ra nhưng lệnh thao tác đầu vào không chạy, trạm đấu nối đầu ra sẽ ngắt kết nối

· Khi cúp điện;

· Lỗi hoặc báo động một phần xảy ra;

· Cài đặt tham số không hợp lệ.

          4：Kích hoạt Drive.
          Đầu ra phản ánh trạng thái của trạm đấu nối đầu vào đa chức năng "Lệnh kích hoạt drive". Khi trạm đấu nối đầu vào kích hoạt drive đóng, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng.
          5:Trạng thái lựa chọn lệnh tần số (1 cho người vận hành).

          Tín hiệu đầu ra đại diện cho tần số được chọn hiện tại.
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	lệnh tần số 1 hoặc 2 của lệnh bên ngoài được đặt bởi [b1-02] hoặc [b1-10]

	On
	Chọn lệnh tần số của bàn phím


          6：Trạng thái hướng dẫn chạy (1 cho nhà điều hành).
          Tín hiệu đầu ra đại diện cho lệnh chạy lựa chọn hiện tại.
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	Chọn hướng dẫn hoạt động 1 hoặc 2 của lệnh bên ngoài được đặt bởi [b1-03] hoặc [b1-11]

	On
	Chọn lệnh hoạt động của bàn phím


          7～10：Reserved.
          11：Lỗi.
          Khi biến tần bị lỗi, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng lại.

          12： Lỗi nhẹ.
          Trong lỗi nhẹ, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng lại.

          13： Đặt lại lỗi
          Khi người dùng cố gắng thiết lập lại lỗi thông qua trạm đấu nối vòng điều khiển và truyền tín hiệu, trạm đấu nối đầu ra đã đặt sẽ đóng.
          14：Đang thử lại lỗi.
           Nếu người dùng kích hoạt chức năng tự phục hồi lỗi, Biến tần sẽ chuyển sang trạng thái thử lại lỗi khi xảy ra lỗi, Tại đây, trạm đấu nối đầu ra đã đặt sẽ đóng lại. Sau khi lỗi tự động đặt lại bằng chức năng tự phục hồi lỗi, Ngõ ra của thiết bị thử lại lỗi sẽ bị ngắt kết nối. Ngoài ra, Nếu lỗi không thể được đặt lại sau khi vượt quá thời gian tự phục hồi đã đặt, Đầu nối đầu ra sẽ ngắt kết nối sau khi phát hiện lỗi
          15：Base locked. Đã khóa cơ sở.

          Ngắt kết nối đầu ra khi cơ sở bị khóa. Điện trở dẫn đầu ra của bộ chuyển đổi sẽ không còn chuyển đổi và xuất ra điện áp của mạch chính trong điều kiện cơ sở bị khóa.
	[bookmark: page125]Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	Đã khóa cơ sở.

	On
	Không khóa cơ sở


          16： Kiểm tra UV (thiếu điện áp trong vòng lặp chính).
          Khi điện áp một chiều của vòng lặp chính thấp hơn điện áp hoạt động của biến tần, đầu nối đầu ra sẽ đóng lại. Giá trị phát hiện dưới điện áp được đặt bởi [L2-01]. Trạm đấu nối đầu ra cũng sẽ đóng trong trường hợp có lỗi "dưới điện áp" trong bus DC của vòng lặp chính.

	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	Điện áp DC của vòng lặp chính cao hơn giá trị đặt [L2-01]

	On
	Điện áp DC của vòng lặp chính giảm xuống giá trị đặt [L2-01]



          17： Cảnh báo quá tải động cơ oL1 (Bao gồm oH3).
Khi rơ le nhiệt điện tử của chức năng bảo vệ quá tải động cơ đạt đến 90% giá trị được phát hiện, Trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng lại. Người dùng có thể xem giá trị này bằng tham số giám sát [U4-14]. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo [Nhóm L1] Chức năng bảo vệ quá tải động cơ
          18： Cảnh báo oH (Cảnh báo quá nhiệt biến tần)
Khi nhiệt độ mô-đun của biến tần đạt đến giá trị được đặt bởi [L8 -04], trạm đấu nối sẽ đóng. Để biết chi tiết về phát hiện quá nhiệt biến tần, vui lòng tham khảo chức năng bảo vệ quá nhiệt biến tần [Nhóm L8]
          19～23：Reserved.
          24：Chạy FCL
          Khi dòng điện tức thời trong bất kỳ đầu ra pha nào của biến tần vượt quá giá trị giới hạn [L8-01], chức năng FCL sẽ kích hoạt và trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng lại; Khi dòng điện giảm xuống, Đầu ra biến tần sẽ tự động phục hồi và trạm đấu nối đầu ra sẽ ngắt kết nối.
          25～30：Reserved.
          31：Zero-speed.
          Tần số đầu ra thấp hơn [E2-02] (Tần số hoạt động tối thiểu của động cơ) và đầu ra đầu ra đóng
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	Tần số đầu ra cao hơn [E2-02] (Tần số hoạt động tối thiểu của động cơ)

	On
	Tần số đầu ra thấp hơn [E2-02] (Tần số hoạt động tối thiểu của động cơ)


          32： Tần số nhất quán (Tốc độ) 1.
          Bất kể hướng quay là gì, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng khi tần số đầu ra trong phạm vi của lệnh tần số ± [H2-09] (Biên độ phát hiện tần số).
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	Off
	Mặc dù biến tần đang chạy, tần số đầu ra không phù hợp với lệnh tần số

	Close
	Tần số đầu ra trong phạm vi của lệnh tần số ± [H2-09] (Biên độ phát hiện tần số)



	



	



Hình 6-44 Biểu đồ trình tự của tốc độ nhất quán 1 
          
          33 ： Tần số (tốc độ) nhất quán 1
          Bất kể hướng xoay nào, Khi tần số đầu ra và lệnh tần số trong phạm vi đặt [H2-08] (Giá trị phát hiện tần số) ± [H2-09] (Biên độ phát hiện tần số), trạm đầu ra đã đặt sẽ đóng.

	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Tần số đầu ra hoặc lệnh tần số nằm ngoài phạm vi "[H2-08] (Giá trị phát hiện tần số) ± [H2-09] (biên độ phát hiện tần số)"

	ON
	Cả tần số đầu ra và lệnh tần số đều nằm trong phạm vi "[H2-08] (Giá trị phát hiện tần số) ± [H2-09] (biên độ phát hiện tần số)"
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Hình.6-45 Biểu đồ trình tự của tốc độ nhất quán 1
          34 ： Tần số (tốc độ) nhất quán 2

          Bất kể hướng xoay nào, trạm đầu ra sẽ đóng khi tần số đầu ra nằm trong phạm vi của lệnh tần số ± [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số).
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	off
	Mặc dù biến tần đang chạy, tần số đầu ra không phù hợp với lệnh tần số

	on
	Tần số đầu ra nằm trong phạm vi của lệnh tần số ± [H2-11] (biên độ phát hiện tần số)
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Hình 6-46 Biểu đồ trình tự của tốc độ nhất quán 2
           35 ： Tần số (tốc độ) nhất quán 2.

           Khi tần số đầu ra và lệnh tần số nằm trong phạm vi cài đặt [H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) ± [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số), trạm đầu ra đã đặt sẽ đóng. Giá trị đặt của [H2-10] là giá trị có dấu và do đó có hướng thanh toán cụ thể

	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Tần số đầu ra hoặc lệnh tần số nằm ngoài phạm vi "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) ± [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số)"

	ON
	Cả tần số đầu ra và lệnh tần số đều nằm trong phạm vi "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) ± [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số)"
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Hình 6-47 Biểu đồ trình tự của tốc độ phù hợp bất kỳ 2
          36 ： Tần số (FOUT) phát hiện 1.
          Bất kể hướng quay, khi tần số đầu ra cao hơn [H2-08] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-09] (Biên độ phát hiện tần số), trạm đầu ra sẽ bị ngắt kết nối. Sau khi ngắt kết nối đầu ra, nó sẽ vẫn bị ngắt kết nối cho đến khi tần số đầu ra đạt đến [H2-08].
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Tần số đầu ra vượt quá "[H2-8] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-9] (Biên độ phát hiện tần số)"

	ON
	Tần số đầu ra thấp hơn "[H2-8] (Giá trị phát hiện tần số)" hoặc không lớn hơn "[H2-8] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-9] (Biên độ phát hiện tần số)"
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Hình 6-48 Biểu đồ trình tự thời gian của phát hiện tần số (FOUT) 1
          37： Phát hiện tần số (FOUT) 2
          Khi tần số đầu ra cao hơn giá trị đặt [H2-08] (Giá trị phát hiện tần số) bất kể hướng quay, trạm đầu ra sẽ bị đóng. Sau khi đóng cổng đầu ra, nó sẽ vẫn đóng cho đến khi tần số đầu ra đạt [H2-08] - [H2-09].
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Tần số đầu ra thấp hơn "[H2-08] (Giá trị phát hiện tần số) - [H2-09] (Biên độ phát hiện tần số)" hoặc nhỏ hơn "[H2-08] (Giá trị phát hiện tần số)"

	ON
	Tần số đầu ra vượt quá "[H2-08] (Giá trị tần số được phát hiện)"



[image: ]

[bookmark: page128]Hình 6-49 Biểu đồ trình tự thời gian của phát hiện tần số (FOUT) 2
          38： Phát hiện tần số (FOUT) 3.
          Khi tần số đầu ra cao hơn [H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số), trạm đầu ra sẽ bị ngắt kết nối. Sau khi ngắt kết nối đầu ra, nó sẽ vẫn bị ngắt kết nối cho đến khi tần số đầu ra đạt [H2-10]. Giá trị phát hiện được đặt bởi [H2-10] là giá trị có dấu và do đó có hướng phát hiện cụ thể.
	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Tần số đầu ra vượt quá "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số)"

	ON
	Tần số đầu ra thấp hơn "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số)" hoặc không lớn hơn "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số)"
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                  ON(OFF）	OFF(ON）

Hình 6-50 Biểu đồ trình tự thời gian của phát hiện tần số (FOUT) 3
[image: ]
	Tình trạng 
	
	
	
	
	
	
	
	
	Nội dung

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	off
	
	Tần số đầu ra vượt quá "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số)"

	
	
	

	
	
	

	on
	
	Tần số đầu ra thấp hơn "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số)" hoặc không lớn hơn "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) + [H2-11 (Biên độ phát hiện tần số)"

	
	
	

	
	
	


           39：Phát hiện tần số (FOUT) 4
           Khi tần số đầu ra cao hơn giá trị đặt của [H2-10] (Giá trị phát hiện tần số), trạm đầu ra sẽ bị đóng. Sau khi đóng cổng đầu ra, nó sẽ vẫn đóng cho đến khi tần số đầu ra đạt [H2-10] - [H2-11]. Giá trị thanh toán được đặt bởi [H2-10] là giá trị có dấu và do đó có hướng thanh toán cụ thể.
[image: ]
	Tình trạng đầu ra
	Nội dung

	
	

	OFF
	Tần số đầu ra thấp hơn "[H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) - [H2-11] (Biên độ phát hiện tần số)" hoặc nhỏ hơn [H2-10] (Giá trị phát hiện tần số) "

	
	

	ON
	Tần số đầu ra vượt quá "[H2-10] (Giá trị tần số được phát hiện)"


          40： Lệnh tần số bị mất.
phát hiện mất lệnh tần số, trạm đầu ra được chỉ định sẽ đóng. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo phần giới thiệu lựa chọn hành động khi lệnh tần số của nhóm L4 bị mất
          41：Phát hiện vượt quá mô-men xoắn / Dưới mô-men xoắn 1.
          42：Phát hiện vượt quá mô-men xoắn / Dưới mô-men xoắn 2.
          Máy bên ngoài phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn. Trước khi sử dụng tính năng này, bảng sau. Vui lòng tham khảo [H2-13 ~ chức năng được sử dụng để xuất trạng thái đầu ra mô-men xoắn hiện tại để kiểm tra cài đặt mô-men xoắn và chọn cài đặt đầu ra từ H2-18] để biết chi tiết.

	Giá trị cài đặt
	Trạng thái lệnh
	Nội dung

	41
	ON
	Điều kiện BẬT của trạm đấu nối "phát hiện quá mô-men xoắn / mô-men xoắn dưới 1" là thời điểm dòng điện / mô-men xoắn đầu ra vượt quá giá trị mô-men xoắn được đặt bởi H2-14 (Phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 1) ("trạng thái không đủ" ở H2-13> 4) đối với H2-15 (Thời gian phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 1).

	42
	ON
	Điều kiện BẬT của trạm đấu nối "phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 2" là thời điểm khi dòng điện / mô-men xoắn BẬT đầu ra vượt quá giá trị mô-men xoắn được đặt bởi H2-17 (Phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 2) ("trạng thái không đủ "ở h2-  "ở h2-16> 4) đối với h2-18 (Thời gian phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 2).


          43：Chức năng hẹn giờ đầu ra.

          Sử dụng trạm đầu ra đã đặt làm trạm đấu nối đầu ra của chức năng định thời. Khi sử dụng chức năng định thời, người dùng nên cài đặt thời gian trễ của đầu vào và đầu ra. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo các chức năng của [H1-16 ~ H1-39] và [H2-22 ~ H2-33].
          44：Roll back.
          Khi động cơ quay theo chiều ngược lại, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng.

	Tình trạng đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Động cơ đang chạy hoặc dừng

	ON
	Động cơ quay theo chiều ngược lại
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Hình 6-52 Biểu đồ khôi phục đầu ra
          45：Reserved.
          46：Lựa chọn động cơ (Đã chọn động cơ 2).
          Trạng thái đã chọn của động cơ 1 và động cơ 2 được hiển thị bằng trạm đầu ra TẮT / BẬT. Vui lòng tham khảo chức năng của trạm đầu vào đa chức năng để biết chi tiết về chuyển đổi động cơ.

	
	Tình trạng đầu ra
	Nội dung
	

	
	OFF
	Chọn động cơ 1
	

	
	ON
	Chọn động cơ  2
	


[image: ]
          47：Tốc độ tìm kiếm.
          Để tìm kiếm tốc độ, trạm đấu nối đầu ra được đóng.

          48：Reserved.
          49：Dừng khẩn cấp.
          Khi thực hiện dừng khẩn cấp, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng. Vui lòng tham khảo chức năng của trạm đấu nối đa chức năng để biết thêm chi tiết.
          50：Reserved.
          51：Phản hồi PID bất thường.
          Khi phản hồi PID bất thường, trạm đấu nối đầu ra bị đóng. Nếu giá trị phản hồi PID thấp hơn giá trị đặt [L8-14] và thời lượng vượt quá thời gian đặt [L8-15], thì phản hồi PID được coi là bất thường.
          52： Số lượng lỗi phản hồi PID bất thường.
          Khi số lỗi phản hồi PID bất thường, trạm đấu nối đầu ra sẽ bị đóng. Nếu giá trị lỗi phản hồi PID cao hơn giá trị đặt [L8-16] và thời lượng vượt quá thời gian đặt [L8-17], thì được coi là lượng lỗi phản hồi PID là bất thường
          53：Torque limiting (Current limit). Giới hạn mô-men xoắn (Giới hạn hiện tại).
          Khi lệnh mô-men xoắn đạt đến giới hạn mô-men xoắn được đặt bởi đầu vào của tham số [Nhóm C4] hoặc giá trị tương tự, thì trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng. Vui lòng tham khảo chức năng giới hạn mô-men xoắn để biết thêm chi tiết.
          54～56：Reserved.
          57：Tần số đầu ra
          Khi biến tần xuất ra tần số, trạm đấu nối đầu ra sẽ đóng.

	Trạng thái đầu ra
	Nội dung

	OFF
	Biến tần không xuất tần số (Dừng, chặn cơ sở, hãm DC, kích từ trước)

	ON
	Tần số đầu ra biến tần
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Hình.6-53 Biểu đồ trình tự tần số đầu ra
          58～99：Reserved
	H2-08
	Giá trị phát hiện tần số
	Ph：0 ~ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	H2-09
	Biên độ phát hiện tần số
	Range：0 ~ 600r/min 
	Mặc định nhà máy：150r/min


          Các tham số [H2-08] và [H2 -09] được sử dụng để đặt tần số của các trạm đấu nối đầu ra đa chức năng nhất quán 1, Tần số ngẫu nhiên nhất quán 1, Phát hiện tần số 1 và phát hiện tần số 2 Giá trị phát hiện chức năng và biên độ phát hiện. Để biết thêm thông tin, vui lòng tham khảo chức năng của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng. 

	H2-10
	Giá trị phát hiện tần số (± kiểm tra một mặt)
	Phạm vi：-tốc độ tối đa ~ tốc độ tối đa
	Mặc định nhà máy：0r/min

	H2-11
	Biên độ phát hiện tần số (± kiểm tra một mặt)
	Phạm vi：0～600r/min
	Mặc định nhà máy：
150r/min


          Các thông số [H2-10] và [H2-11] được sử dụng để đặt tần số nhất quán của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng 2, tần số ngẫu nhiên nhất quán 2, phát hiện tần số 3 và phát hiện tần số 4 chức năng cho giá trị phát hiện và biên độ phát hiện. Để biết thêm thông tin, vui lòng tham khảo chức năng của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng.
	H2-12
	Điều kiện phát hiện tần số                       
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0： Không phát hiện tần số trong thời gian dừng.
          1：Phát hiện tần số cũng được thực hiện trong khi lỗi.
          Tham số [H2-12] xác định điều kiện phát hiện của chức năng dò tần số. Nó nên được sử dụng với các thông số [H2-08 ~ H2-11].
	H2-13
	Lựa chọn hành động 1 phát hiện mô-men xoắn trên/ mô-men xoắn dưới
	Phạm vi：0～8
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không hợp lệ
          1： Chỉ phát hiện mô-men xoắn trên có tốc độ phù hợp và hoạt động tiếp tục sau khi phát hiện (Cảnh báo). Phát hiện mô-men xoắn trên hợp lệ chỉ có tần số đầu ra phù hợp với lệnh tần số. Tức là không thể phát hiện được sự tăng tốc và giảm tốc. Sau khi kiểm tra, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo, nhưng có thể tiếp tục chạy.
          2：Khi mô-men xoắn vượt quá được phát hiện ở chế độ chạy bình thường, 
          Nó sẽ tiếp tục chạy (Cảnh báo). Khi hướng dẫn vận hành hợp lệ, Phát hiện quá mô-men xoắn có hiệu lực. Sau khi kiểm tra, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo, nhưng có thể tiếp tục chạy.
          3：Mô-men xoắn trên chỉ được phát hiện khi tốc độ phù hợp và đầu ra bị cắt sau khi phát hiện (Hành động bảo vệ).
          Phát hiện mô-men xoắn trên chỉ có hiệu lực khi tần số đầu ra phù hợp với lệnh tần số. Tức là không thể phát hiện được sự tăng tốc và giảm tốc. Sau khi kiểm tra, Biến tần sẽ hiển thị cảnh báo lỗi và ngừng chạy.
          4：Khi kiểm tra quá mô-men xoắn, đầu ra sẽ bị cắt (Hành động bảo vệ).
[bookmark: page131]         Khi hướng dẫn vận hành hợp lệ, Phát hiện vượt quá mô-men xoắn có hiệu lực khi chạy bình thường. Sau khi kiểm tra, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo lỗi và ngừng chạy
          5：Mô-men xoắn dưới chỉ phát hiện khi tốc độ phù hợp và hoạt động tiếp tục sau khi phát hiện (Cảnh báo).
          Chỉ khi tần số đầu ra phù hợp với lệnh tần số, mô-men xoắn được phát hiện mới có giá trị.
Tức là không thể phát hiện được việc tăng tốc và giảm tốc. Sau khi kiểm tra, Biến tần sẽ hiển thị cảnh báo,Nhưng có thể tiếp tục chạy.
          6 ：Phát hiện mô-men xoắn thấp hơn trong hoạt động bình thường và hoạt động tiếp tục sau khi phát hiện (Cảnh báo).
          Khi hướng dẫn vận hành hợp lệ, Việc phát hiện mô-men xoắn thấp hơn có hiệu lực. Sau khi kiểm tra, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo, nhưng có thể tiếp tục chạy.
          7：Mô-men xoắn dưới chỉ phát hiện khi tốc độ nhất quán và đầu ra bị ngắt sau khi phát hiện (Hành động bảo vệ).
          Chỉ khi tần số đầu ra phù hợp với lệnh tần số, mô-men xoắn được phát hiện mới có giá trị. Tức là không thể phát hiện được sự tăng tốc và giảm tốc. Sau khi kiểm tra, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo lỗi và ngừng chạy.
          8：Trong quá trình hoạt động bình thường, mô-men xoắn thấp được phát hiện và đầu ra bị cắt sau khi phát hiện (Hành động bảo vệ).
          Khi hướng dẫn vận hành hợp lệ, việc phát hiện mô-men xoắn thấp hơn có hiệu lực. Sau khi kiểm tra, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo lỗi và ngừng chạy.

	H2-14
	Giá trị phát hiện mô-men xoắn trên / mô-men xoắn dưới1
	Phạm vi：0～300%
	Mặc định nhà máy：150%

	H2-15
	Giá trị phát hiện mô-men xoắn trên / mô-men xoắn dưới1
	Phạm vi：0.0～10.0s
	Mặc định nhà máy：0.1s


          Các tham số [H2-14] và [H2 -15] xác định giá trị phát hiện và thời gian phát hiện của chức năng phát hiện vượt quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 1. Để giới thiệu chi tiết về chức năng này, vui lòng tham khảo phần giới thiệu chức năng liên quan của domino đầu ra đa chức năng thiết bị đầu cuối.

	H2-16
	Tùy chọn phát hiện hành động vượt quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 2
	Phạm vi：0～8
	Mặc định nhà máy： 0


          0：Không hợp lệ
          1： Chỉ phát hiện mô-men xoắn vượt quá tốc độ phù hợp và hoạt động tiếp tục sau khi phát hiện (Cảnh báo).
          2：Khi mô-men xoắn được phát hiện trong hoạt động bình thường, nó sẽ tiếp tục chạy (Cảnh báo).
          3： Chỉ phát hiện mô-men xoắn vượt quá tốc độ phù hợp, cắt đầu ra sau khi kiểm tra (Hành động bảo vệ).

          4：Khi phát hiện mô-men xoắn trên trong hoạt động bình thường, đầu ra sẽ bị cắt sau khi phát hiện (Hành động bảo vệ).

          5：Chỉ phát hiện mô-men xoắn dưới tốc độ phù hợp và hoạt động tiếp tục sau khi phát hiện (Cảnh báo).

           6：Quá mô-men xoắn được phát hiện trong hoạt động bình thường và hoạt động tiếp tục sau khi phát hiện (Cảnh báo).

          7：Chỉ phát hiện mô-men xoắn dưới tốc độ phù hợp, đầu ra bị cắt sau khi phát hiện (Hành động bảo vệ).

          8：Mô-men xoắn không đủ được phát hiện trong hoạt động bình thường, đầu ra bị cắt sau khi phát hiện (Hành động bảo vệ).

          Lựa chọn hành động phát hiện của chức năng phát hiện mô-men xoắn vượt quá / mô-men xoắn dưới 2 cũng giống như chức năng phát hiện mô-men xoắn vượt quá / mô-men xoắn dưới 1, vui lòng tham khảo thông số [H2-13] để được giới thiệu.
	H2-17
	Giá trị phát hiện vượt quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 2
	Phạm vi: 0~300%
	Mặc định nhà máy : 150%

	H2-18
	Thời gian phát hiện vượt quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 2
	Phạm vi: 0.0~10.0s
	Mặc định nhà máy : 0.1s


          Các thông số [H2-17] và [H2-18] xác định giá trị phát hiện và thời gian phát hiện của chức năng phát hiện mô-men xoắn  trên/ mô-men xoắn dưới 2. Để giới thiệu chi tiết về chức năng này, vui lòng tham khảo phần giới thiệu chức năng liên quan của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng.


[image: ]

Hình 6-54 Biểu đồ tuần tự phát hiện vượt quá mô-men xoắn 

[image: ]
Hình.6-55 Biểu đồ tuần tự phát hiện mô-men xoắn dưới
	H2-22
	Thời gian dời Bật trạm đấu nối H2-02
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-23
	Thời gian dời Tắt trạm đấu nối H2-02
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-24
	Thời gian dời Bật trạm đấu nối H2-03
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-25
	Thời gian dời Tắt trạm đấu nối H2-03
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-26
	Thời gian dời Bật trạm đấu nối H2-04
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-27
	Thời gian dời Tắt trạm đấu nối H2-04
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-28
	Thời gian dời Bật trạm đấu nối H2-05
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-29
	Thời gian dời Tắt trạm đấu nối H2-05
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-30
	Thời gian dời Bật trạm đấu nối H2-06
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-31
	Thời gian dời Tắt trạm đấu nối H2-06
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-32
	Thời gian dời Bật trạm đấu nối H2-07
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms

	H2-33
	Thời gian dời Tắt trạm đấu nối H2-07
	Phạm vi：0～65535ms
	Mặc định nhà máy：0ms


           Tham số [H2-22 ~ H2-33] xác định thời gian trễ tương ứng với sự thay đổi của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng và rơ le từ bật hoặc tắt đến mức. Hình 6-56 là sơ đồ hoạt động của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng. Người dùng có thể hợp tác với đầu ra chức năng hẹn giờ của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng để nhận ra bộ hẹn giờ bên trong độc lập với biến tần.

	[image: ]



[bookmark: page133]Hình 6-56 Sơ đồ hoạt động của đầu ra đa chức năng
6.8.3	H3：Trạm đấu nối analog đầu vào đa chức năng
	H3-01
	Lựa chọn mức tín hiệu trạm đấu nối AI1     
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


          Với tham số này, đầu vào tương tự AI1 có thể được định cấu hình làm đầu vào hiện tại hoặc đầu vào điện áp. Khi chọn các loại tín hiệu dòng điện và điện áp khác nhau, công tắc mã quay số (SW1, SW2) ở đầu dưới bên trái của bo mạch CPU phải được quay số đến vị trí tương ứng.0：0～10V.
          1：-10～10V.

[image: ]          2：0～20mA.


              Điện áp trạm đấu nối AI1 / chuyển đổi đầu vào hiện tại được thiết lập bằng công tắc chuyển đổi SW1..

NOTE

	H3-02
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối AI1 
	Phạm vi： 0～99
	Mặc định nhà máy： 0



Bảng 6-14 Bảng lựa chọn chức analog đầu vào đa chức năng
	Giá trị cài đặt
	Chức năng tương ứng
	Giá trị cài đặt
	Chức năng tương ứng

	0
	Hướng dẫn tần số tốc độ chính (nhiều thiết lập lặp lại domino) - đối với tốc độ của phần đầu tiên
	11
	Giá trị mục tiêu PID

	1
	Tăng tần số
	12
	Reserve

	2
	Hướng dẫn tần số phụ 1
	13
	Reserve

	3
	Hướng dẫn tần số phụ 2
	14
	Nhiệt độ đầu vào động cơ (đầu vào PTC)

	4
	Độ lệch tần số (gấp về tốc độ chính)
	15
	Giá trị giới hạn mômen dương

	5
	Reserve
	16
	Giá trị giới hạn mômen âm

	6
	Reserve
	17
	Giá trị giới hạn tái tạo mô-men xoắn 

	7
	Giá trị phát hiện mô-men xoắn vượt quá / mô-men xoắn thấp hơn
	18
	Giá trị giới hạn mô-men xoắn của mặt dương và mặt âm

	8
	Reserve
	19
	Reserve

	9
	Giá trị giới hạn thấp hơn tần số đầu ra
	20~98
	Reserve

	10
	Phản hồi PID 
	99
	Chế độ trực tiếp


          0 ： Hướng dẫn tần số tốc độ chính (Cài đặt lặp lại nhiều trạm đấu nối) -Đối với tốc độ của phần 1.

          Trong chức năng này, Giá trị analog đầu vào của trạm đấu nối sẽ được chồng lên lệnh tần số tương tự. Nó cũng có thể được đặt khi lệnh trạm đấu nối tần số đầu vào chỉ từ 1 đại lượng analog.

          Đầu cuối AI1 hoặc AI2 sẽ được phân phối tại điểm đặt này. Nếu đầu cuối AI1 và AI2 được sử dụng đồng thời, Giá trị lệnh tần số là tổng của hai giá trị đầu vào.
          Ví dụ: độ lệch 20% được đặt trong trạm đấu nối AI2 khi thứ tự đến là 50% từ trạm đấu nối AI1, Lệnh tần số sẽ là 70% tần số đầu ra tối đa.
          1：Tăng tần số.

          Giá trị analog đầu vào của trạm đấu nối được nhân với giá trị lệnh tần số tương tự.

          Ví dụ ： Nếu bạn muốn nhập lệnh 80% từ trạm đấu nối AI1 và đặt mức tăng 50% từ trạm đấu nối AI2, Lệnh sẽ là 40% tần số đầu ra tối đa..
          2：Hướng dẫn tần số phụ 1

          Khi chọn hoạt động tốc độ nhiều giai đoạn, Analog đầu vào của trạm đấu nối được thay đổi thành hướng dẫn tần số phụ 1(Tốc độ phần 2). Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo "phương pháp cài đặt vận hành tốc độ nhiều giai đoạn".
          3：Hướng dẫn tần số phụ 2.
          Khi chọn hoạt động tốc độ nhiều giai đoạn, Analog đầu vào của trạm đấu nối  được thay đổi thành lệnh tần số phụ (phần 3 tốc độ) 2. Để biết chi tiết, vui lòng tham khảo "phương pháp cài đặt của hoạt động tốc độ nhiều giai đoạn".
          4：Độ lệch tần số (gấp về tốc độ chính)
          Tần số tương ứng với điện áp đầu vào của trạm đấu nối được thêm vào lệnh tần số như một giá trị bù.

          Khi cài đặt một tham số [H3-06 = 4] hoặc [H3- 10 = 4], tần số tương ứng với điện áp đầu vào trạm đấu nối AI2 hoặc AI3 được thêm vào làm độ lệch cho trạm đấu nối AI1.

          5：Reserved.
[bookmark: page134]          6：Reserved.
          7：Over-torque/Under-torque detected value.

          Giá trị phát hiện vượt quá mô-men xoắn / Dưới mô-men xoắn có thể được đặt bằng cách nhập giá trị tương tự của trạm đấu nối. Chức năng này là chức năng thay thế của [L1-06] (Giá trị phát hiện quá mô-men xoắn / dưới mô-men xoắn 1). Khi đầu vào được đặt thành 100% (10V, 20mA), Mô-men xoắn định mức của động cơ là 100%, Và bộ biến tần là dòng điện danh định. Vui lòng tham khảo "Phát hiện mô-men quá xoắn / mô-men xoắn dưới L1" để biết thêm chi tiết.
          8：Reserved.
          9：Giá trị giới hạn thấp hơn tần số đầu ra.
          Giá trị giới hạn thấp hơn của tần số đầu ra có thể được điều chỉnh bằng đầu vào của giá trị analog của trạm đấu nối

          10：Phản hồi PID .
          Phản hồi PID có thể được thiết lập bằng cách nhập giá trị analog của trạm đấu nối. Khi sử dụng chức năng này, hãy đặt [b5-01] (Tùy chọn điều khiển hoạt động vòng kín) thành hợp lệ. Để biết thêm thông tin về các tính năng, hãy xem "Tính năng PID".
          11：Giá trị mục tiêu PID.

          Giá trị mục tiêu PID có thể được đặt bằng cách nhập giá trị analog của trạm đấu nối. Tại thời điểm này, lệnh được đặt bởi [b1-02] (lựa chọn trang web đầu vào lệnh tốc độ 1) không hợp lệ. Khi sử dụng chức năng này, hãy đặt [b5-01] (tùy chọn điều khiển hoạt động vòng kín) thành hợp lệ. Để biết thêm thông tin về các tính năng, hãy xem "Tính năng PID".
          12：Reserved.
          13：Reserved.
          14：Nhiệt độ đầu vào động cơ (đầu vào PTC)

          Là một bổ sung hoặc thay thế cho chức năng phát hiện lỗi quá tải của động cơ biến tần, điện trở nhiệt PTC có thể được sử dụng để bảo vệ động cơ khỏi nhiệt.
          15/16/17/18：Giá trị giới hạn mô-men xoắn dương / âm / tái tạo / dương và âm
          Giới hạn mô-men xoắn được thiết lập bằng cách sử dụng giá trị analog đầu vào. Nếu chức năng tương tự được kích hoạt, Nó sẽ được kết hợp với các thông số giới hạn mô-men xoắn của [Nhóm C4] để xác định giá trị giới hạn mô-men xoắn thực trong bốn góc phần tư bằng giá trị nhỏ nhất. Vui lòng tham khảo mô tả của [Nhóm C4] để biết thêm chi tiết. Giá trị này được đặt dưới dạng phần trăm của mô-men xoắn danh định.
           19：Lệnh momemt xoắn.
         Khi chọn 19 (Lệnh mô-men xoắn), lệnh Mô-men xoắn có thể được thiết lập thông qua đầu vào số lượng tương tự.

          20～98：Reserved.
          99：Chế độ trực tiếp.
          Khi trạm đấu nối đầu vào không sử dụng được đặt là 99, Đầu vào tín hiệu của trạm đấu nối có thể được sử dụng làm analog đầu vào của bộ điều khiển phía trên thông qua MEMOBUS hoặc thẻ mua truyền dữ liệu. Tại thời điểm này, Do tín hiệu đầu vào, Biến tần không hoạt động

	H3-03
	Tăng trạm đấu nối đầu vào AI1 
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	H3-04
	Độ lệch trạm đấu nối đầu vào AI1
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	 Mặc định nhà máy：0.0%


          Độ lệch đặt trước của AI1 được biểu thị bằng phần trăm của đầu vào tối đa (10V hoặc 20mA) để thiết lập dịch lên và xuống của analog đầu vào AI1. Lấy đầu vào điện áp và bù dương làm ví dụ, mối quan hệ điều chỉnh trước và sau khi đặt trước bù và điều chỉnh độ lợi như sau


          Trong đầu vào hiện tại, Offset là dương, Ví dụ: điều chỉnh bù và khuếch đại đặt trước và sau điều chỉnh như sau ：
          Analog đầu vào AI1 (đã điều chỉnh) = Độ lợi đầu vào [H3-03] * Analog đầu vào AI1 (hiệu chỉnh) + Độ lệch đặt trước [H3-04] x 20 mA

	H3-05
	Lựa chọn mức tín hiệu trạm đấu nối AI3    
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          Tham số này cho phép bạn định cấu hình loại điện áp đầu vào mô phỏng đầu vào của AI3.

          0：0～10V.         1：-10～10V.
	H3-06
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối AI3
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：2


          Chọn chức năng trạm đấu nối AI3. Vui lòng tham khảo mô tả thông số [H3-02].

	H3-07
	Tăng trạm đấu nối đầu vào AI3
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：100.0%



	H3-08
	Độ lệch trạm đấu nối đầu vào AI3
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：0.0%



          Độ lệch đặt trước của AI3 được thể hiện bằng phần trăm của đầu vào tối đa (10V), được sử dụng để thiết lập lên và xuống của đầu vào mô phỏng AI3. , với đầu vào điện áp và giá trị đặt trước tích cực như ví dụ, điều chỉnh bù và khuếch đại đặt trước trước và sau các quan hệ điều chỉnh như sau ：

          Đầu vào tương tự AI3 (đã điều chỉnh) = Độ lợi đầu vào [H3-07] * Đầu vào tương tự AI1 (hiệu chỉnh) + độ lệch đặt trước [H3-08] x 10V
	H3-09
	Lựa chọn mức tín hiệu trạm đấu nối AI2      
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：2


         Với tham số này, analog đầu vào AI1 có thể được định cấu hình làm dòng điện đầu vào hoặc đầu vào điện áp. Khi chọn các loại tín hiệu dòng điện và điện áp khác nhau, công tắc mã quay số (SW1, SW2) ở đầu dưới bên trái của bo mạch CPU phải được quay số đến vị trí tương ứng.
          0：0～10V.
          1：-10～10V.
          2：0～20mA.

          Lưu ý ： Công tắc điện áp / dòng điện cho trạm đấu nối AI2 được đặt bằng công tắc chuyển đổi SW2.

	H3-10
	Lựa chọn chức năng trạm đấu nối AI2
	Phạm vi：0～99
	Mặc định nhà máy：0


          Chọn trạm đấu nối AI2. Vui lòng tham khảo mô tả thông số [H3-02].

	H3-11
	Tăng trạm đấu nối đầu  vào AI2
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	H3-12
	Độ lệch trạm đấu nối đầu vào AI2
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：0.0%


          Độ lệch đặt trước của AI2 được biểu thị bằng phần trăm của đầu vào tối đa (10V hoặc 20mA), được sử dụng để thiết lập lên và xuống của đầu vào mô phỏng AI2. Lấy đầu vào điện áp và độ lệch làm ví dụ tích cực, mối quan hệ điều chỉnh trước và sau độ lệch đã cho và điều chỉnh độ lợi như sau ：

          Đầu vào tương tự AI2 (Sau khi hiệu chỉnh) = Độ lợi đầu vào [H3-11] × Đầu vào tương tự AI2 (Trước khi hiệu chỉnh) + Độ lệch đặt trước [H3-12] × 10V

          Trong đầu vào hiện tại, độ lệch là dương, Ví dụ: Độ lệch đặt trước và điều chỉnh độ lợi trước và sau các quan hệ điều chỉnh như sau ：

          Analog đầu vào AI2 (điều chỉnh) [H3 -11] x = Độ lợi analog đầu vào AI2 (hiệu chỉnh) + Độ lệch đặt trước [H3 - 12] x 20 mA.

	H3-13
	Hằng số thời gian lọc của analog đầu vào
	Phạm vi：0.00～2.00s
	Mặc định nhà máy：0.03s


          Thời gian lọc analog đầu vào để đặt thời gian lọc phần mềm, Khi trường analog dễ bị can thiệp, Có thể tăng thời gian lọc để làm cho giá trị phát hiện của analog có xu hướng ổn định. Tuy nhiên, thời gian lọc càng lớn, tốc độ phản hồi để phát hiện analog càng chậm. Cách thiết lập nên theo tình hình ứng dụng thực tế. 

	H3-14
	Mặc định nhà máy：0.03s
	Phạm vi：0~7
	Mặc định nhà máy：7


          Khi đặt [H1-XX] (Tiếp điểm đầu vào đa chức năng) = 27 (Lựa chọn analog đầu vào đa chức năng), hãy chọn analog đầu vào hợp lệ khi đóng (Không hợp lệ khi mở).
          1：Đối tượng cho trạm AI1.
          2：Đối tượng cho trạm AI2.
          3：Đối tượng cho trạm AI1、AI2.
          4：Đối tượng cho trạm AI3.
          5：Đối tượng cho trạm AI1、AI3.
          6：Đối tượng cho trạm AI2、AI3.
          7：Đối tượng cho các trạm

6.8.4	H4：Trạm đấu nối analog đầu ra đa chức năng
	H4-01
	Lựa chọn giám sát  AO1
	Phạm vi ： U1-01 ～ U6-20 (Giá trị được giám sát tương ứng với các thông số liên quan trong nhóm được giám sát)
	Mặc định nhà máy：
U1-02


          Đặt số lượng mục giám sát từ [U1-01 ~ U6-20] và tham khảo "Nhóm thông số giám sát U để biết danh sách các hạng mục giám sát 

	H4-02
	Độ lợi giám sát trạm đấu nối AO1
	Phạm vi：0.0～999.9%
	Mặc định nhà máy：100.0%

	H4-03
	Độ lệch giám sát trạm đấu nối AO1
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：100.0%


          [H4-02] đặt độ lợi của trạm đấu nối AO1 theo % và [H4-03] đặt độ lệch của trạm đấu nối AO1 theo %. Cả [H4-02] và [H4-03] đều được đặt 10V là 100% và điện áp đầu ra tối đa là 10V. Hình sau minh họa nguyên lý làm việc của hệ số khuếch đại và bù trừ.
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Hình .6-57
	H4-04
	Lựa chọn giám sát trạm đấu nối AO2
	Phạm vi：U1-01 ～ U6-20 (Giá trị được giám sát tương ứng với các thông số liên quan trong nhóm được giám sát)
	Mặc định nhà máy：
U1-03



          Tương tự như [H4-01].

	H4-05
	Độ lợi giám sát trạm đấu nối AO2
	Phạm vi：0.0～999.9%
	Mặc định nhà máy：50.0%

	H4-06
	Độ lệch giám sát trạm đấu nối AO2
	Phạm vi：-999.9～999.9%
	Mặc định nhà máy：0.0%


          Tương tự như [H4-02]và[H4-03].

6.8.5	H5：Trạm đấu nối truyền tín hiệu MODBUS
	H5-01
	Trạm máy phụ
	Phạm vi：0～255
	Mặc định nhà máy：1


          Các thông số chỉ được sử dụng trong chế độ MODBUS RTU và chế độ ASCII. Khi [H5-01 = 0], Biến tần chỉ nhận các khung dữ liệu từ máy tính phía trên và thực hiện các lệnh tương ứng. Đối với các địa chỉ khác, Biến tần không chỉ nhận các khung dữ liệu từ máy tính phía trên, mà còn trả về kết quả thực thi cho máy tính phía trên

	H5-02
	Chọn tốc độ truyền tín hiệu              
	Phạm vi：0～6
	Mặc định nhà máy：3


           0：2400bps.
           1：4800bps.
           2：9600bps.
           3：19200bps.
           4：38400bps.
           5：57600bps.
           6：115200bps
          Nó được sử dụng để đặt tốc độ truyền của chế độ MODBUS RTU và chế độ ASCII. Chỉ khi tốc độ truyền của trạm chủ MODBUS giống với tốc độ truyền của biến tần, Bộ biến tần mới có thể nhận khung dữ liệu của trạm chủ MODBUS và trả về kết quả thực thi chính xác.

	H5-03
	Lựa chọn định dạng dữ liệu truyền
	Phạm vi：0～5
	Mặc định nhà máy：0


          0：1-8-1	Định dạng, Không xác thực, RTU.
          1：1-8-1	Định dạng, Kiểm tra chẵn lẻ, RTU.
[bookmark: page137]          2：1-8-1	Định dạng, Kiểm tra chẵn lẻ, RT
          3～5：Reserved.
          Khi [H5-03 = 0, 1, 2], MODBUS hỗ trợ định dạng RTU; Khi [H5-03 = 3, 4, 5], MODBUS hỗ trợ định dạng ASCII. Chỉ khi định dạng tín hiệu truyền của trạm chủ MODBUS giống với định dạng được thiết lập bởi [H5-03], truyền tín hiệu đáng tin cậy giữa MODBUS chính và phụ mới có thể được đảm bảo.


	H5-04
	Lựa chọn hành động khi phát hiện CE (lỗi truyền dữ liệu MODBUS)
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：2


          Khi [H5- 05 = 1] và trong khoảng thời gian được đặt bởi [H5-09], Nếu Biến tần không nhận được khung dữ liệu MODBUS hợp lệ, Biến tần sẽ gây ra lỗi truyền tín hiệu MODBUS với mã lỗi là A07. Nếu [H5-09 = 0], Biến tần sẽ không gây ra lỗi truyền tín hiệu MODBUS cho dù Biến tần có nhận được khung dữ liệu MODBUS hợp lệ hay không.
          0： Không phát hiện.

          Cho dù Biến tần có bị lỗi truyền tín hiệu MODBUS hay không, Biến tần sẽ giữ trạng thái chạy ban đầu.
          1： Cảnh báo, Tiếp tục chạy.

          Khi xảy ra lỗi truyền tín hiệu MODBUS, Biến tần sẽ tạo ra mã cảnh báo A07, Nhưng Biến tần sẽ tiếp tục chạy.
          2：Cảnh báo, Chế độ dừng khi dừng.
          Khi lỗi truyền tín hiệu MODBUS xảy ra với bộ biến tần, Bộ biến tần sẽ tạo ra mã cảnh báo A07, Và bộ biến tần sẽ dừng theo chế độ dừng [b1-06].
          3： Cảnh báo, dừng khẩn cấp

          Khi lỗi truyền dữ liệu MODBUS xảy ra với bộ biến tần, bộ biến tần sẽ tạo ra mã cảnh báo A07. Lúc này, Biến tần sẽ dừng theo chế độ dừng [b1-06]. Nếu dừng giảm tốc, nó sẽ dừng theo thời gian dừng khẩn cấp [C1-11].
          4： Không thành công, dừng chạy tự do.
          Khi lỗi truyền tín hiệu MODBUS xảy ra với bộ biến tần, Bộ biến tần sẽ tạo ra mã lỗi E25, Và bộ biến tần sẽ dừng theo cách tự do dừng.

	H5-05
	Kiểm tra tùy chọn CE (truyền tín hiệu MODBUS thất bại)
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không hợp lệ.
          1：Hợp lệ
          Khi [H5-05 = 1], bộ biến tần sẽ phát hiện xem nó có nhận các khung tín hiệu MODBUS hợp lệ trong khoảng thời gian được đặt bởi [H5-09] hay không. Nếu biến tần không nhận được khung tín hiệu MODBUS hợp lệ trong thời gian được đặt bởi [H5-09], biến tần sẽ phát hiện lỗi truyền tín hiệu MODBUS.

          Khi [H5-05 = 0], biến tần sẽ không phát hiện hết thời gian chờ truyền tín hiệu MODBUS .

	H5-06
	Thời gian chờ truyền tín hiệu
	Phạm vi：5～100ms
	Mặc định nhà máy：5ms


          Sau khi nhận được khung dữ liệu hợp lệ và được biến tần xử lý, Nếu [H5-01] không bằng 0, biến tần sẽ trì hoãn thời gian được chỉ định bởi [H5-06] và trả kết quả thực thi về trạm chính MODBUS.

	H5-09
	Thời gian kiểm tra CE (Lỗi truyền tín hiệu MODBUS)
	Phạm vi ：0.0～10.0s
	Mặc định nhà máy：2.0s


          Nó được sử dụng để đặt thời gian chờ truyền tín hiệu MODBUS để phát hiện biến tần. Khi [H5-09 = 0], Bất kể khi nào Biến tần nhận được khung dữ liệu MODBUS hợp lệ, Nó sẽ không bị lỗi truyền tín hiệu MODBUS.

6.8.6	H6：Đầu vào / đầu ra chuỗi xung

          Tín hiệu tối đa 50khz có thể đầu vào trạm đấu nối HDI. Tín hiệu chuỗi xung có thể được sử dụng trong lệnh tần số, hàm PID, giá trị mục tiêu PID làm phản hồi tốc độ động cơ.

          Trạm đấu nối HDO có thể xuất ra giá trị giám sát của biến tần thông qua tín hiệu chuỗi xung tối đa 50khz. Vui lòng sử dụng [H6-XX] để đặt tỷ lệ và chức năng của trạm đấu nối đầu vào HDI và trạm đấu nối đầu ra HDO của chuỗi xung.

          Sơ đồ khối đầu vào của chuỗi xung được thể hiện trong Hình 6-58 ：：
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Hình.6-58 Sơ đồ của chuỗi xung đầu vào

	H6-01
	Lựa chọn chức năng đầu vào chuỗi xung
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：0


          Chọn chức năng trạm đấu nối HDI cho chuỗi xung trong [H6-01].
          0：Lệnh tần số
          Công suất lệnh tần số được đặt khi đầu vào chuỗi xung [b1-02] và [b1-10], bộ biến tần sẽ đưa lệnh tần số vào trạm HDI theo cài đặt này.
          1：Giá trị phản hồi PID 
          Theo cài đặt này, giá trị phản hồi được điều khiển PID sẽ được gửi đến trạm đấu nối HDI thông qua xung.
          2：Giá trị mục tiêu PID.
          Theo cài đặt này, giá trị mục tiêu được điều khiển PID sẽ được gửi đến trạm đấu nối HDI thông qua xung.
          3：Reserved.
	H6-02
	Tỷ lệ đầu vào chuỗi xung
	Phạm vi：100～50000Hz
	Mặc định nhà máy：1440Hz


          Đặt tần số 100% tính bằng Hz.

	H6-03
	Độ lợi đầu vào chuỗi xung
	Phạm vi：100～50000Hz
	Mặc định nhà máy：100.0%


          Đặt độ lợi đầu vào cho trạm đấu nối HDI.

	H6-04
	Độ lệch đầu vào chuỗi xung
	Phạm vi：-100.0～100.0%
	Mặc định nhà máy：0.0%


          Đặt số lượng lệnh khi đầu vào chuỗi xung vào trạm đấu nối HDI là 0.

	H6-05
	Thời gian lọc đầu vào chuỗi xung
	Phạm vi：0.00～2.00s
	Mặc định nhà máy：0.10s


          Tham số thời gian của bộ lọc trì hoãn được đặt bằng giây.

	H6-06
	Tần số thấp nhất của đầu vào chuỗi xung
	Phạm vi：0.1～1000.0Hz
	Mặc định nhà máy：0.5Hz


          Tần số đầu vào tối thiểu của chuỗi xung được đặt là 0,1Hz.
          Nếu tần số xung đầu vào thấp hơn tần số cài đặt, Nó là 0,0 Hz. Có giá trị tại [H6-01 = 0, 1, 2].

	H6-07
	Lựa chọn giám sát chuỗi xung
	Phạm vi：U1-01～U6-20
	Mặc định nhà máy：U1-02


          Chọn trạm đấu nối HDO cho đầu ra giám sát chuỗi xung qua [H6-07], Tham khảo “Nhóm thông số giám sát U” để biết chi tiết(1)Khi sử dụng giám sát chuỗi xung, hãy kết nối các thiết bị ngoại vi theo các điều kiện tải sau
(2) Khác với các điều kiện tải sau, có thể dẫn đến suy giảm hiệu suất hoặc hư hỏng cơ học
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Khi được sử dụng như một đầu ra bộ thu chung ：

	Điện áp đầu ra (loại cách điện) VRL （VL）
	Trở kháng tải (kΩ)

	
	

	5V or more
	3KΩ or more

	8V or more
	5.1KΩ or more

	10V or more
	10KΩ or more

	Khi được sử dụng làm đầu vào bộ phát thông thường ：



	Nguồn điện bên ngoài (V)
	DC12V±10%，DC15V±10%, DC24V±10%

	Dòng điện phát chung (mA)
	20mA Max
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            Hình.6-59 Đầu ra bộ thu chung                              Hình.6-60 Đầu vào bộ phát chung

	H6-08  
	Tỷ lệ giám sát chuỗi xung
	Phạm vi：100～50000Hz
	Mặc định nhà máy：1440Hz


          Đặt số lượng xung được phát ra ở tốc độ 100%. Nếu [H6-07] được đặt thành [U1-02] (Tần số đầu ra) và [H6-08] được đặt thành tần số danh định của động cơ, tàu xung sẽ xuất ra cùng tần số với tần số đầu ra của biến tần.

6.9	L：Chức năng bảo vệ
6.9.1	L1：Bảo vệ động cơ
	L1-03
	Hệ số bảo vệ quá tải động cơ
	Phạm vi：20～110%
	Mặc định nhà máy：100%


          Hệ số bảo vệ quá tải động cơ được sử dụng để điều chỉnh đường cong bảo vệ quá tải động cơ và điều chỉnh các thông số về cường độ quá tải của động cơ. Tỷ lệ của dòng điện danh định với động cơ được sử dụng làm giá trị dòng điện tham chiếu cho bảo vệ quá tải. Khi giá trị hiệu dụng của dòng điện động cơ vượt quá 105% dòng điện tham chiếu, nó sẽ đi vào trạng thái quá tải của động cơ. Tại thời điểm này, bộ đếm bảo vệ quá tải bắt đầu đếm, và động cơ bị quá tải 1,5 lần trong 1 phút, và đường cong bảo vệ quá tải như trong Hình 
Giá trị đếm của bộ đếm bảo vệ quá tải động cơ có thể được quan sát bằng cách vận hành bàn phím, So sánh với bộ đếm bảo vệ quá mômen động cơ và bộ đếm bảo vệ quá tải biến tần, Và số lượng lớn được hiển thị. Khi giá trị đếm hiển thị 100%, hành động bảo vệ quá tải xảy ra và biến tần hoạt động




Hình 6-61 Đường cong bảo vệ quá tải động cơ



	L1-05
	Lựa chọn chức năng bảo vệ quá mô-men xoắn (điều khiển vector)
	Phạm vi：0,1	
	Mặc định nhà máy：1

	L1-06
	Cài đặt giá trị hành động bảo vệ quá mô-men xoắn
	Phạm vi：110～400%
	Mặc định nhà máy：150%

	L1-07
	Bảo vệ quá mô-men xoắn tham chiếu mô-men xoắn
	Phạm vi：50～105%
	Mặc định nhà máy：150%



          Các thông số [L1 -05], [L1-06] và [L1- 07] có thể bảo vệ động cơ khỏi mô-men xoắn quá mức. Do mômen đầu ra là giá trị ước lượng gián tiếp trong chế độ điều khiển V / F nên độ chính xác không cao, nó chỉ có tác dụng trong chế độ điều khiển vector. Có hiệu lực. Có thể chọn chức năng bảo vệ quá mô-men xoắn với [L1-05].

          Khi chức năng bảo vệ mô-men xoắn vượt mức của động cơ được sử dụng, Nếu lệnh mô-men xoắn đầu ra vượt quá mô-men xoắn tham chiếu được đặt trong [L1-07], Nó ở trạng thái quá mô-men xoắn và bộ đếm quá mô-men xoắn bắt đầu đếm, như thể hiện trong Hình .6-62, Khi lệnh mô-men xoắn đạt đến [L1-06] - giá trị bảo vệ đã đặt cắt đường cong ở 60 giây, tác động bảo vệ quá mô-men xoắn. Mômen đầu ra được sử dụng để tính toán trong bảo vệ quá mômen có thể là lệnh loại trừ phần bù tổn thất cơ học từ lệnh mômen thực. Để biết chi tiết, hãy tham khảo tham số [b4 Group].
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Hình.6-62 Đường cong bảo vệ mô-men xoắn của động cơ

6.9.2	L2： Chức năng điều khiển điện áp DC
	L2-01
	Giá trị phát hiện điện áp dưới mạch chính
	Phạm vi：300.0 ~ 420.0V
(Mức điện áp 380V)
	Mặc định nhà máy：400.0V


          Đặt giá trị phát hiện của điện áp dưới của mạch chính. Khi điện áp đầu vào của biến tần và điện áp của động cơ truyền động thay đổi, ngưỡng điện áp dưới có thể được điều chỉnh. Nếu giá trị phát hiện điện áp thấp được đặt thấp hơn giá trị xuất xưởng, hãy xem xét thêm một cuộn kháng AC vào phía nguồn đầu vào của biến tần để tránh làm hỏng các thành phần bên trong của biến tần.

	L2-10
	Điện áp khởi động phanh của ống phanh
	Phạm vi：600.0 ~ 820.0V
(Mức điện áp 380V)
	Mặc định nhà máy：750.0V


          Thông qua thông số này, bạn có thể cài đặt điện áp khởi động phanh của ống phanh. Không đặt điện áp phanh cao hơn giá trị xuất xưởng. Nếu bạn cần chú ý đến khả năng chịu áp của biến tần, hãy tham khảo ý kiến của nhà sản xuất.

	L2-21
	Ngăn chặn lựa chọn chức năng ngừng tái tạo
	Phạm vi：0, 1
	Mặc định nhà máy： 0


          0：Không sử dụng
          1：Sử dụng

	L2-22
	Điện áp khởi động triệt tiêu quá áp
	Phạm vi：600.0 ~ 820.0V
(380V voltage level)
	Mặc định nhà máy：
720.0V


          Chức năng dừng chống tái tạo có hiệu lực ở chế độ đầy đủ. [L2 -22] đặt triệt tiêu điện áp bắt đầu. Nếu điện áp mạch chính được phát hiện cao hơn điện áp khởi động triệt tiêu, Điện áp mạch chính được điều khiển ở mức điện áp triệt tiêu để ngăn bảo vệ quá áp.
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6.9.3	L4：Bảo vệ quá tốc độ và lỗi kiểm soát tốc độ
	L4-01
	Lựa chọn hành động khi xảy ra oS (quá tốc độ)
	Phạm vi：0～4
	Mặc định nhà máy：4


          0：Không phát hiện.
          1：Báo động, tiếp tục chạy.
          2：Báo động, dừng theo chế độ dừng.
          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu là dừng giảm tốc, Nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).
          4：Không thành công, dừng chạy tự do.
          Tham số [L4-01] xác định chế độ hoạt động của biến tần khi phát hiện quá tốc độ. Người sử dụng cần chú ý khi [L4-01] được đặt thành 3, Chế độ hoạt động của biến tần cũng bị ảnh hưởng bởi chế độ dừng. Nếu là chế độ dừng giảm tốc, nó sẽ chuyển sang trạng thái dừng khẩn cấp.

	L4-02
	Chuyển tiếp phía trên cài đặt tốc độ
	Phạm vi ： 0 ~ tốc độ tối đa * 1.5
	Mặc định nhà máy：1900r/min

	L4-03
	Cài đặt ngược chiều trên tốc độ
	Phạm vi ： - Tốc độ tối đa * 1,5 ~ 0
	Mặc định nhà máy：-1900r/min

	L4-04
	Thời gian thanh toán oS (quá tốc độ)
	Phạm vi ： 0.0~2.0s
	Mặc định nhà máy：0.5s


          Các tham số [L4-02 ～ L4-04] xác định ngưỡng phát hiện và thời gian phát hiện của chức năng bảo vệ quá tốc độ. Bảo vệ quá tốc độ được phát hiện khi tốc độ động cơ vượt quá tốc độ đặt [L4-02], [L4-03] và thời lượng vượt quá thời gian phát hiện được xác định bởi [L4-04]. Chức năng bảo vệ quá tốc động cơ phân biệt chiều quay của động cơ. Người dùng phải cài đặt chính xác các thông số liên quan khi sử dụng.

	L4-05
	Lựa chọn chức năng sử dụng lỗi kiểm soát tốc độ
	Phạm vi：0, 1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Không sử dụng
          1：Sử dụng.

	L4-06
	Kiểm soát tốc độ tốc độ lỗi biên độ được phát hiện trên cực dương
	Phạm vi：50 ~ 500r / min
	Mặc định nhà máy：
100r/min

	L4-07
	kiểm soát tốc độ tốc độ lỗi biên độ được phát hiện trên cực âm
	Phạm vi：-500~-50r/min
	Mặc định nhà máy：
-100r/min


          Chức năng lỗi điều khiển tốc độ có thể được chọn trong quá trình điều khiển vectơ và phạm vi phát hiện được đặt bởi [L4-06], [L4-07]. Khi chức năng này được sử dụng, khi tốc độ lệnh hiện tại của động cơ lệch khỏi phản hồi hiện tại tốc độ cao hơn phạm vi phát hiện, lỗi điều khiển tốc độ xảy ra và biến tần hoạt động.

	L4-08
	Lựa chọn hành động khi lệnh tần số bị mất
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


           0：Không phát hiện
           1：Báo động, tiếp tục chạy

          Biến tần có thể phát hiện tín hiệu mất của lệnh tần số từ AI1, AI2, AI3. Khi giá trị của lệnh tần số tốc độ  chính đầu vào biến tần giảm đột ngột (Trong thời gian nhỏ hơn 400 ms, lệnh tần số giảm xuống dưới 10% trước đó), được đánh giá là lệnh tần số bị mất.

          Tham số [L4- 08] được sử dụng để chọn hành động khi lệnh tần số phát hiện bị mất. Khi [L4-08] được đặt thành 2, nếu lệnh tần số phát hiện bị mất, biến tần sẽ hiển thị cảnh báo và lệnh tần số hoạt động ở tần số được đặt bởi [L4-09].

	L4-09
	Lệnh tần số khi lệnh tần số bị mất
	Phạm vi ： 0.0 ～ 100.0% (Đặt giá trị lệnh tần số khi lệnh tần số bị mất.)
	Mặc định nhà máy：80.0%


          Tham số [L4-09] xác định lệnh tần số khi [L4-08] được đặt thành 2 và lệnh tần số bị mất.
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Hình.6-63 Chức năng khi lệnh tần số bị mất
6.9.4	L5：Quản lý lỗi
	L5-01
	Lần thử lại lỗi
	Phạm vi：0～10
	Mặc định nhà máy：0


          Tự chẩn đoán xảy ra khi xảy ra lỗi trong khi biến tần đang chạy. Nếu nguyên nhân của lỗi đã được loại bỏ và quá trình tự chẩn đoán kết thúc bình thường, biến tần sẽ tự động khởi động lại bằng chế độ tìm kiếm tốc độ (Nó cần được đặt thành bắt đầu theo dõi tốc độ ở chế độ VF), đây là chức năng thử lại lỗi

          Các lỗi sau là lỗi không thể thử lại.
	Mã Lỗi
	Tên lỗi
	Mã Lỗi
	Tên lỗi

	E08
	Mạch chính dưới điện áp
	E22
	Tải lên thông số không thành công

	E09
	Bảo vệ quá tải biến tần
	E23
	Thông số tải xuống không thành công

	E10
	Bảo vệ quá tải động cơ
	E26
	Cổng giao tiếp B lỗi

	E11
	Bảo vệ động cơ dưới tải
	E27
	Cổng giao tiếp A lỗi

	E14
	Lỗi mô-đun biến tần
	E34
	Lỗi tại hiện trường 1

	E15
	Ngắn mạch nối đất trong quá trình hoạt động
	E35
	Lỗi tại hiện trường 2

	E16
	Nguồn ngắn tiếp đất
	E37
	Bảng điều khiển chính FRAM hoạt động không thành công

	E17
	Mô-đun bảo vệ quá nhiệt
	E39
	Ngắt kết nối PG

	E18
	Bảo vệ quá nhiệt tụ điện
	E43
	Lỗi kiểm soát tốc độ

	E20
	Tự điều chỉnh thất bại
	E50
	Bảo vệ động cơ mô-men xoắn vượt mức

	E21
	Phát hiện hiện tại lỗi dòng điện
	E51
	Lỗi quá tải FCL 


          Tham số [L5-01] xác định số lần lỗi được thử lại. Nếu quá trình thử lại lỗi đạt đến số lần được thiết lập bởi [L5 -01], biến tần sẽ ngừng chạy. Vui lòng khởi động lại biến tần theo cách thủ công sau khi khắc phục sự cố. Số lần thử lại không thành công sẽ được đặt lại trong các trường hợp sau ：
· Sau khi lỗi được thử lại, trạng thái bình thường kéo dài trong 1 phút;
· Công việc bảo vệ bắt đầu và sau khi lỗi được xác định, tín hiệu thiết lập lại lỗi sẽ được đưa vào;
· Khi tắt nguồn rồi bật lại

	L5-02
	Lựa chọn hành động tiếp xúc lỗi trong khi thử lại lỗi
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Tiếp điểm lỗi không xuất hiện trong quá trình thử lại lỗi.
          1： Tiếp điểm lỗi đầu ra khi thử lại lỗi.
          Tham số [L5 -02] được sử dụng để chọn hành động của tín hiệu lỗi của domino đầu ra đa chức năng trong quá trình thử lại lỗi của biến tần.

	L5-03
	Định thời gian thử lại lỗi
	Phạm vi：0.5～600.0s
	Mặc định nhà máy：10.0s


          Tham số [L5 -03] được sử dụng để đặt khoảng thời gian thực hiện thử lại lỗi. Hàm này hợp lệ khi [L5-01] lớn hơn 0

	L5-05  
	Lựa chọn hành động bảo vệ 1
	Phạm vi：Chữ số đơn vị：0～4
Chữ số hàng chục：0～4
Chữ số hàng trăm：0~4
	Mặc định nhà máy：000


          Chữ số đơn vị ： PID được cung cấp cho hành động phát hiện mất mát
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          0：Không phát hiện

          1：Báo động, tiếp tục chạy

          2：Báo động, dừng bởi chế độ dừng

          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu đó là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).

          4：Lỗi, dừng chạy tự do

          Chữ số hàng chục：Hành động phát hiện mất phản hồi PID

          0：Không phát hiện

          1：Báo động, tiếp tục chạy

          2：Báo động, dừng bởi chế độ dừng

          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu đó là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).

          4：Lỗi, dừng chạy tự do

          Chữ số hàng trăm： Hành động phát hiện bất thường số lượng lỗi PID

          0：Không phát hiện

          1：Báo động, tiếp tục chạy

          2：Báo động, dừng bởi chế độ dừng

          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu đó là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).
          4：Lỗi, dừng chạy tự do

          Tham số này xác định loại hành động mà biến tần sẽ thực hiện với bộ điều khiển PID bên trong khi mất, mất phản hồi và lỗi. Cài đặt là 0 và 1. Trong tình huống bất thường, Biến tần không thực hiện bất kỳ hành động bảo vệ nào (1 sẽ xuất ra cảnh báo nhắc nhở), vui lòng cài đặt cho người dùng cài đặt hợp lý theo điều kiện làm việc thực tế. Người sử dụng cần lưu ý rằng khi loại bảo vệ được đặt thành 3, chế độ hoạt động của biến tần cũng bị ảnh hưởng bởi chế độ dừng. Nếu là chế độ dừng giảm tốc, nó sẽ chuyển sang trạng thái dừng khẩn cấp.

	L5-06
	Lựa chọn hành động bảo vệ 2
	Phạm vi：Chữ số hàng đơn vị：0～4
Chữ số hàng chục：0～4
	Mặc định nhà máy：11


          Chữ số hàng đơn vị： Khối trạm đấu nối E2PROM hoạt động hành động phát hiện bất thường

          0：Không phát hiện

          1：Báo động, tiếp tục chạy

          2：Báo động, dừng bởi chế độ dừng

          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).

          4：Lỗi, dừng chạy tự do

          Chữ số hàng chục： Bảng điều khiển chính FRAM hoạt động hành động phát hiện bất thường

          0：Không phát hiện

          1：Báo động, tiếp tục chạy

          2：Báo động, dừng bởi chế độ dừng.

          3：Báo động, dừng khẩn cấp (Nếu là dừng giảm tốc, nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).

          4：Lỗi, dừng chạy tự do

          Tham số này xác định kiểu hoạt động của biến tần khi phát hiện bên trong biến tần là bất thường. Cài đặt là 0 và 1. Khi phát hiện bất thường, biến tần không thực hiện bất kỳ hành động bảo vệ nào (1 sẽ xuất ra thông báo nhắc nhở), vui lòng cài đặt hợp lý theo điều kiện làm việc thực tế. Người sử dụng cần lưu ý rằng khi loại bảo vệ được đặt là 3, chế độ hoạt động của biến tần cũng bị ảnh hưởng bởi chế độ dừng. Nếu là chế độ dừng giảm tốc, nó sẽ chuyển sang trạng thái dừng khẩn cấp
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	L8-01
	Điều chỉnh mức FCL
	Phạm vi：80~125%
	Mặc định nhà máy：100%


          Đặt dòng giới hạn của chức năng giới hạn dòng điện nhanh (FCL). Khi cài đặt 100%, nó tương ứng với 200% dòng định mức của biến tần. Thông thường, nó được đặt thành 100%. Chức năng này có hiệu lực cho tất cả các chế độ điều khiển. Khi dòng điện đầu ra của biến tần lớn hơn giá trị giới hạn đã đặt, giới hạn dòng điện được điều khiển bởi giới hạn dòng điện nhanh để ngăn ngừa quá dòng. Nếu giới hạn hiện tại quá dài và biên độ xác định quá dài, FCL sẽ bị quá tải, và thời gian quá tải sẽ được rút ngắn theo tần số đầu ra. Nếu FCL bị quá tải do tác động hạn chế dòng điện liên tục, Biến tần sẽ hoạt động để bảo vệ động cơ và biến tần.

	L8-02
	Thời gian phong tỏa cơ sở tối thiểu (bb)
	Phạm vi：0.1～5.0s
	Mặc định nhà máy：0.1s


          Cài đặt này là thời lượng của chức năng khối cơ sở đầu cuối. Đặt thời điểm điện áp dư biến mất dựa vào hằng số thời gian ở mạch thứ cấp của động cơ. Nếu lỗi quá dòng hoặc quá áp xảy ra trong quá trình tìm kiếm tốc độ sau khi mất điện và bắt đầu hãm DC, hãy tăng giá trị này. 

	L8-03
	Hệ số bảo vệ quá tải biến tần
	Phạm vi：20～110%
	Mặc định nhà máy：100%


          Hệ số bảo vệ quá tải của biến tần được sử dụng để điều chỉnh đường cong bảo vệ quá tải của biến tần và điều chỉnh các thông số về cường độ quá tải của biến tần. Tỷ lệ của dòng định mức với biến tần được sử dụng làm giá trị dòng tham chiếu cho bảo vệ quá tải. Khi giá trị hiệu dụng của dòng điện đầu ra biến tần vượt quá 105% dòng điện tham chiếu, nó sẽ đi vào trạng thái quá tải của biến tần. Tại thời điểm này, bộ đếm bảo vệ quá tải bắt đầu đếm, biến tần bị quá tải 1,5 lần trong 1 phút, và đường cong bảo vệ quá tải như trong Hình 6-64.

          Giá trị đếm của bộ đếm bảo vệ quá tải biến tần có thể được quan sát bằng cách thao tác bàn phím, so sánh với bộ đếm bảo vệ quá mômen động cơ và bộ đếm bảo vệ quá tải động cơ, và số đếm lớn được hiển thị. Khi giá trị đếm hiển thị 100%, Hành động bảo vệ quá tải xảy ra và biến tần hoạt động.

          Khả năng quá tải của biến tần dưới sóng mang mặc định là 1,5 lần dòng định mức của biến tần cứ sau 5 phút, nghĩa là, biến tần sẽ hoạt động khi xảy ra tác động bảo vệ quá tải. Tại thời điểm này, bộ đếm quá tải sẽ đếm ngược, và sau một thời gian nhất định, bộ đếm trở về 0, Nếu bộ đếm bằng 0. Khi động cơ được khởi động lại trước đó, Dòng điện định mức của biến tần được duy trì ở mức 1,5 lần dưới 1 phút, Và chức năng quá tải được lặp lại
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Hình.6-64 Bảo vệ quá tải biến tần

	L8-04
	Giá trị phát hiện cảnh báo oH (quá nhiệt biến tần)
	Phạm vi：50～130℃
（Đặt cảnh báo quá nhiệt biến tần）
	Mặc định nhà máy：
80℃


          [L8-04]được sử dụng để đặt nhiệt độ phát hiện cảnh báo oH (Biến tần quá nhiệt). Khi nhiệt độ mô-đun vượt quá giá trị cài đặt, một cảnh báo sẽ được phát ra. Khi nhiệt độ của bộ tản nhiệt đạt đến giá trị lỗi quá nhiệt của biến tần, biến tần sẽ hiển thị thông báo lỗi và ngừng chạy.

           Khi nhiệt độ của mô-đun vượt quá cài đặt [L8-04] và người dùng đặt "chức năng cảnh báo quá nhiệt biến tần" của trạm đầu ra đa chức năng, trạm sẽ đóng.
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	Lựa chọn hành động cảnh báo oH (quá nhiệt biến tần)
	Phạm vi：0～3
	Mặc định nhà máy：1

	L8-05
	
	
	


          0：Không phát hiện

          1：Báo động, tiếp tục chạy

          2：Báo động, dừng bởi chế độ dừng

          3：Báo động, Dừng khẩn cấp (Nếu là dừng giảm tốc, Nhấn C1-11 thời gian dừng khẩn cấp để giảm tốc để dừng).
          [L8 -05] Đặt hành động khi biến tần phát hiện cảnh báo quá nhiệt, được đặt thành 0 và 1. Khi phát hiện cảnh báo quá nhiệt, biến tần không thực hiện bất kỳ hành động bảo vệ nào (1 sẽ xuất ra cảnh báo cảnh báo), vui lòng hợp tác với người dùng. Các điều kiện làm việc thực tế được thiết lập hợp lý. Người sử dụng cần lưu ý rằng khi loại bảo vệ được đặt thành 3, chế độ hoạt động của biến tần cũng bị ảnh hưởng bởi chế độ dừng. Nếu đó là chế độ dừng giảm tốc, Nó sẽ chuyển sang trạng thái dừng khẩn cấp.
	
	Tùy chọn bảo vệ mất pha đầu vào
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：1

	L8-07
	
	
	


          0：Không hợp lệ

          1：Không hợp lệ

          [L8-07] được sử dụng để đặt phát hiện mất pha đầu vào Hợp lệ / Không hợp lệ. Khi chức năng mất pha đầu vào được bật, khi nguồn điện đầu vào mất pha hoặc mất cân bằng ba pha làm cho tụ điện mạch chính bị lão hóa, Mất pha đầu vào sẽ được phát hiện.
	
	Tùy chọn bảo vệ mất pha đầu ra
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0

	L8-08
	
	
	


          0：Không hợp lệ

          1：Không hợp lệ

          Bảo vệ mất pha đầu ra này được tính toán bằng phần mềm. Khi kích hoạt tính năng bảo vệ mất pha đầu ra của biến tần, Dòng điện đầu ra ba pha bằng 0 ở chế độ V / F mà không báo mất pha đầu ra. Trong mọi trường hợp điều khiển véc tơ, bất kỳ pha nào Nếu dòng điện đầu ra không bằng 0, mất pha đầu ra sẽ được báo cáo. Bảo vệ mất pha đầu ra sẽ không được thực hiện trong quá trình điều chỉnh, hãm DC, kích thích trước, tìm kiếm tốc độ và giới hạn dòng điện nhanh.
	
	Lựa chọn điều khiển BẬT / TẮT quạt làm mát
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0

	L8-10
	
	
	


          0：Điều khiển ON / OFF đang hoạt động (Chỉ hoạt động khi biến tần hoạt động).

          Quạt làm mát hoạt động khi có lệnh chạy. Quạt làm mát sẽ tắt sau khi chạm vào lệnh vận hành và đặt thời gian bằng [L8-11] (Thời gian trễ của điều khiển BẬT / TẮT quạt làm mát). Với chức năng này, tuổi thọ của quạt làm mát có thể được kéo dài.

          1： Điều khiển ON / OFF không hợp lệ (Luôn hoạt động khi nguồn được BẬT).

          Khi nguồn điện của biến tần được cấp vào, quạt làm mát sẽ luôn hoạt động. 
	
	Thời gian trễ của điều khiển BẬT / TẮT quạt làm mát
	Phạm vi：0～300s
	Mặc định nhà máy：60s

	L8-11
	
	
	


          Khi [L8-10 = 0] (Chỉ khi biến tần đang chạy), Đặt thời gian trễ từ khi phát hành lệnh chạy đến khi quạt làm mát tắt.
	
	PID cho giá trị phát hiện thất thoát
	Phạm vi：0～100%
	Mặc định nhà máy：0%

	L8-12
	
	
	

	L8-13
	PID cho thời gian phát hiện thất thoát
	Phạm vi：0.0～20.0s
	Mặc định nhà máy：0.5s


          Khi giá trị đã cho của PID liên tục nhỏ hơn giá trị được xác định bởi [L8-12] (Dựa trên tham chiếu tối đa) và thời lượng vượt quá thời gian phát hiện được xác định bởi [L8-13], tham chiếu PID sẽ bị mất và biến tần bị ép buộc. [L5-05] Hành động cài đặt một bit. Sơ đồ phát hiện thất thoát trong PID được hiển thị trong Hình 6-65.

	
	Giá trị phát hiện mất phản hồi PID
	Phạm vi：0～100%
	Mặc định nhà máy：12%

	L8-14
	
	
	

	L8-15
	Thời gian phát hiện mất phản hồi PID
	Phạm vi：0.0～20.0s
	Mặc định nhà máy:5s



          Khi giá trị phản hồi của PID liên tục nhỏ hơn giá trị được xác định bởi [L8-14] (Dựa trên giá trị đã cho) và thời lượng vượt quá thời gian phát hiện được xác định bởi [L8-15], phản hồi PID sẽ bị mất và biến tần nhấn [L5-05] Hành động cài đặt hàng chục chữ số. Sơ đồ phát hiện mất PID đã cho, như trong Hình 6-65.
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	Closed loop (given, feedback, error) values

	Check value
	

	Not detecting
	

	Less than detection time
	Greater than detection time

	Detection does not report failure
	Detection failure



                                                                                                                                                                  Time
Hình.6-65 Biểu đồ trình tự thời gian của phát hiện vòng kín

	L8-16
	Giá trị phát hiện lỗi PID bất thường
	Phạm vi：0～100%
	Mặc định nhà máy：50%

	L8-17
	Thời gian phát hiện lỗi PID bất thường
	Phạm vi：0.0～20.0s
	Mặc định nhà máy：5s


          Khi số lượng lỗi của PID liên tục vượt quá giá trị được xác định bởi [L8-16] (Dựa trên những giá trị nhất định) và thời gian vượt quá thời gian phát hiện được xác định bởi [L8-17], Lượng lỗi PID là không bình thường, và ép biến tần [L5-05] Hàng trăm thao tác cài đặt. Sơ đồ phát hiện lỗi PID, như trong Hình 6-65. 

	L8-20
	Lựa chọn cảnh báo dòng điện
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          Khi dòng điện đầu ra quá lớn, hãy đặt phát ra lỗi đèn (Cảnh báo hiện tại).

Khi [L8-20] được đặt thành 0, không có cảnh báo hiện tại nào được phát ra; khi [L8-20] được đặt thành 1, khi dòng ra vượt quá 150% dòng định mức, dòng ra được báo động. Nếu người dùng đặt chức năng “lỗi nhẹ” của trạm đấu nối đầu ra đa chức năng, trạm đấu nối sẽ đóng.

6.9.6	L9：Bảo trì
	L9-02
	Lựa chọn thời gian chạy dồn
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0： Tích lũy thời gian bật nguồn của biến tần (Thời gian tích lũy từ khi bắt đầu bật nguồn đến khi ngắt).

          1： Tích lũy thời gian chạy của biến tần (Thời gian tích lũy trạng thái đầu ra của biến tần).
          Tham số này được sử dụng để chọn điều kiện tích lũy của thời gian chạy tích lũy. Khi [L9-02] được đặt thành 0, thời gian từ khi bật nguồn đến khi tắt nguồn được cộng dồn; khi [L9-02] được đặt thành 1, thời điểm tích lũy điện áp đầu ra của biến tần.

	L9-07
	Lựa chọn thiết lập trạng thái ban đầu U2, U3
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0：Duy trì các thông số ghi lỗi nhóm U2 và U3.

          1：Xóa thông số bản ghi lỗi nhóm U2 và U3.

          Các tham số [nhóm U2, U3] được sử dụng để ghi lại thông tin lỗi. Ngay cả khi các thông số biến tần được thiết lập trạng thái ban đầu, các thông số [Nhóm U2, U3] sẽ không được đặt lại. Khi [L9 -07] được đặt thành 1, tham số [nhóm U2, U3] có thể được thiết lập trạng thái ban đầu và giá trị đã đặt sẽ tự động được đặt lại về 0 sau khi thiết lập.

	L9-09
	Lựa chọn thiết lập trạng thái ban đầu thời gian chạy
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          0： Tiếp tục thời gian chạy.

          Giữ  nội dung của [U4-02] (Số lần biến tần đang chạy).

          1： Thiết lập trạng thái ban đầu số lần chạy (Trả về 0 sau khi thiết lập).

          Thiết lập trạng thái ban đầu [U4-02] (Số lần biến tần đang chạy), và giá trị cài đặt sẽ tự động được đặt lại về 0 sau khi thiết lập.



6.10	o：Các thông số liên quan đến nhà điều hành
6.10.1	o1：Cài đặt / lựa chọn hiển thị
	o1-01
	Lựa chọn mục 1 hiển thị chế độ Drive              
	Phạm vi：U1-04(Chế độ điều khiển)～U6-20
	Mặc định nhà máy：U1-05


          [o1-01] được sử dụng để chọn nội dung cần giám sát để hiển thị 1 mục. Cài đặt này cần được sử dụng với [o1-02] và không thể chọn thông số nhóm [U2, U3 Group].


	o1-02
	Màn hình hiển thị lựa chọn 1 mục khi bật nguồn
	Phạm vi：1～4
	Mặc định nhà máy：1


          [o1-02] được sử dụng để chọn nội dung được hiển thị trên màn hình 1 mục khi bật nguồn.

          1：Tần số/lệnh tốc độ [U1-01].

          2：Tần số đầu ra/tốc độ[U1-02].

          3：Dòng điện đầu ra [U1-03].

          4：Giám sát các mục được đặt với o1-01.

          Khi [o1-02] được đặt thành 4, màn hình mong muốn có thể được hiển thị từ thông số [Nhóm U] và màn hình được chọn bởi [o1-01].

	o1-03
	Chế độ drive hiển thị 2 mục lựa chọn
	Phạm vi：U1-04 (Control mode)～U6-20
	Mặc định nhà máy：U1-06



          [o1-03] được sử dụng để chọn nội dung cần giám sát cho mục hiển thị 2. Cài đặt này cần được sử dụng với [o1-04] và không thể chọn tham số [U2, U3 Group].

	o1-04
	Màn hình hiển thị 2 mục lựa chọn khi BẬT nguồn
	Phạm vi：1～4
	Mặc định nhà máy：2


          [o1-04] được sử dụng để chọn nội dung được hiển thị trên màn hình 2 mục khi bật nguồn

          1：Tần số/lệnh tốc độ [U1-01].

          2：Tần số đầu ra/tốc độ[U1-02].

          3：Dòng điện đầu ra [U1-03].

          4：Giám sát các mục được đặt với o1-03.

          Khi [o1-04] được đặt thành 4, mục màn hình mong muốn có thể được hiển thị từ thông số [Nhóm U] và mục màn hình được chọn bởi [o1-03].

	o1-05
	Chế độ drive hiển thị 3 mục lựa chọn
	Phạm vi：U1-04 (chế độ kiểm soát)～U6-20
	Mặc định nhà máy：U1-07



          [o1-05] được sử dụng để chọn nội dung cần giám sát cho hiển thị 3 mục. Cài đặt này cần được sử dụng với [o1-06] và không thể chọn các thông số [Nhóm U2, U3].

	o1-06
	Màn hình hiển thị 3 mục lựa chọn khi BẬT nguồn
	Phạm vi：1～4
	Mặc định nhà máy：3


          [o1-06] được sử dụng để chọn nội dung được hiển thị bởi 3 mục hiển thị màn hình khi bật nguồn.

          1：Tần số/lệnh tốc độ [U1-01].

          2：Tần số đầu ra/tốc độ[U1-02].

          3：Dòng điện đầu ra [U1-03].

          4：Giám sát các mục được đặt với o1-05.

          Khi [o1-06] được đặt thành 4, mục màn hình mong muốn có thể được hiển thị từ thông số [Nhóm U] và mục màn hình được chọn bởi [o1-05].

	o1-07
	Cài đặt đơn vị hiển thị thông số liên quan đến tần số
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          [o1-07] Đơn vị được sử dụng để chọn lệnh tần số và giá trị màn hình. Chế độ điều khiển V / F mặc định là [o1-07 = 0]; chế độ điều khiển vectơ mặc định là [o1-07 = 1].
          0：Theo đơn vị 0,1 Hz.

[bookmark: page148]          1：Min-1 unit được tính toán tự động theo tần số đầu ra cao nhất và số cực động cơ）. 
          Khi cài đặt đơn vị được thay đổi với [o1-07], đơn vị hiển thị của các thông số sau sẽ được thay đổi.

[b2-01]、[b5-16]、[b5-17]、[b5-20]、[b6-01]、[b6-03]、[C6-10]、[d1-01～d1-17]、[d3-04～d3-08]、

[d3-11～d3-13]、[E2-01]、[E2-02]、[F6-13]、[F6-14]、[H2-08～H2-11]、[L4-02]、[L4-03]、[U1-01]、
[U1-02]、[U1-18]、[U1-35～U1-40]、[U2-03]、[U2-04]、[U4-13]。
          Ví dụ ： Khi [o1-07 = 0], [d1-01] là 0,4Hz và khi [o1-07] được đặt thành 1, Khi đó [d1-01] là 12r / phút và số cực động cơ là 4. ..

          Khi [o1-07 = 1], Đảm bảo đặt số cực động cơ trong [E4-05], [F2-05].

6.10.2	o2：Lựa chọn đa chức năng
	o2-01
	Lựa chọn chức năng của nút LOCAL / REMOTE
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：1


          Khi lệnh chạy được nhập bằng bàn phím điều khiển, nó được gọi là LOCAL (cục bộ). Khi lệnh chạy được nhập từ bên ngoài bàn phím hoạt động, nó được gọi là REMOTE. [o2-01] được sử dụng để đặt nút LOCAL / REMOTE hợp lệ hoặc không hợp lệ trên bàn phím thao tác.

           0：Không hợp lệ.

          Việc chuyển đổi bằng nút LOCAL / REMOTE không hợp lệ.

          1：Hợp lệ

          Việc chuyển đổi bằng cách sử dụng nút LOCAL / REMOTE là hợp lệ. Việc chuyển đổi chỉ có thể được thực hiện khi biến tần dừng và không thể thực hiện chuyển đổi LOCAL / REMOTE trong khi nhập lệnh vận hành.



Khi đặt [b1-13 = 1], hãy lưu ý những điều sau:Khi chuyển từ chế độ LOCAL sang chế độ REMOTE, nếu lệnh chạy từ bên ngoài là ON có thể gây ra tai nạn cá nhân do biến tần hoạt động đột ngột. Đảm bảo xác nhận trước vòng quay của hệ thống cơ khí và kết nối của hệ thống điện.

[image: ]

Để biết mối quan hệ giữa các giá trị cài đặt [o2-01] và [b1-13], hãy tham khảo Bảng 6-15.

Bảng 6-15 Mối quan hệ giữa các giá trị cài đặt [o2-01] và [b1-13]

	o2-01
	b1-13
	LOCAL → REMOTE
	REMOTE → LOCAL

	0
	0
	Không thể chuyển đổi
	Không thể chuyển đổi

	
	1
	Không thể chuyển đổi
	Không thể chuyển đổi

	1
	0
	Nó không chạy ngay cả khi một lệnh chạy được nhập. Nhưng nó bắt đầu chạy khi bạn nhập lại lệnh chạy.
	Không chạy

	
	1
	Nếu một lệnh chạy được nhập, hoạt động sẽ bắt đầu cùng lúc với công tắc LOCAL → REMOTE.
	Không chạy



	o2-02
	Chọn chức năng nút STOP
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：1


          Khi lệnh chạy của biến tần được đặt thành điều khiển từ xa (Lệnh hiển thị bàn phím / R), hãy chọn xem nút STOP của bàn phím vận hành có hợp lệ / không hợp lệ hay không.
          0：Không hợp lệ

          1：Hợp lệ

          Nút STOP có hiệu lực ngay cả khi lệnh thao tác không được gán cho bàn phím thao tác. Khi biến tần được khởi động lại sau khi đầu vào nút STOP, ngắt lệnh vận hành bên ngoài và sau đó bật lại. 

	o2-03
	Tiết kiệm giá trị cài đặt thông số người dùng (được sử dụng với khối trạm đấu nối)
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


          Khi [o2-03] được đặt thành 1, Nội dung cài đặt thông số tại thời điểm này sẽ được lưu trữ dưới dạng giá trị cài đặt thông số người dùng trong khu vực khác với thông số của biến tần (Khối trạm đấu nối điều khiển hỗ trợ sao lưu thông số). Khi [A1-04] được đặt thành 3 (thiết lập trạng thái ban đầu thông số người dùng), các thông số bên trong của biến tần được khôi phục về các thông số khi [o2-03] được đặt thành 1. Để thiết lập trạng thái ban đầu của biến tần, vui lòng tham khảo "A1 -04 thiết lập  tham số ".

[bookmark: page149]

          0：Không hợp lệ

          1：Bắt đầu lưu.

          Nội dung cài đặt tham số lúc này được lưu dưới dạng tham số thiết lập. Sau khi [o2-03] được đặt thành 1, nhấn [ENTER] để lưu và [o2-03] sẽ tự động được đặt lại về 0.
          2：Lưu rõ ràng.

          Xóa các tham số thiết lập do người dùng đặt được lưu khi [o2-03 = 1]. Khi [o2-03] được đặt thành 2, nhấn phím ENTER để xóa giá trị đã lưu và [o2-03] sẽ tự động đặt lại về 0. [A1-04] Đặt thành 3 (thiết lập trạng thái ban đầu thông số người dùng) không hợp lệ. 

	o2-06
	Lựa chọn hành động khi người dùng bị ngắt kết nối
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          Khi kênh lệnh đang chạy được chọn để vận hành bàn phím hoặc lệnh đang chạy được chuyển sang chế độ LOCAL, khi cáp kết nối của bàn phím điều hành bị ngắt kết nối với biến tần hoặc bị đoản mạch, hãy chọn dừng biến tần.

          0：Không hợp lệ

          Biến tần có thể tiếp tục chạy ngay cả khi phát hiện thấy dòng ngắn ( short line)  trên bàn phím điều hành.

          1：Hợp lệ.

          Sau khi phát hiện dòng ngắn bàn phím điều khiển, biến tần ngừng chạy và lỗi E24 được hiển thị. Động cơ chạy tự do.

	
	Lựa chọn chức năng tích hợp LÊN / XUỐNG
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0

	o2-07
	
	
	


          0：Bật

          Khi bàn phím điều khiển LÊN / XUỐNG được kích hoạt, Nếu tần số liên tục được điều chỉnh theo cùng một hướng, Hiệu ứng tích phân sẽ xảy ra.
          1： Bị cấm.

          Khi bàn phím điều khiển LÊN / XUỐNG không hợp lệ, nếu tần số liên tục được điều chỉnh theo cùng một hướng, hiệu ứng tích phân sẽ không xảy ra.

	o2-08
	Bước điều chỉnh LÊN / XUỐNG
	Phạm vi：1～300
	Mặc định nhà máy：1


          Khi chức năng tích hợp LÊN / XUỐNG của bàn phím điều khiển không hợp lệ, bước đơn của mức điều chỉnh tần số được cố định thành giá trị đặt là [o2-08].

          Khi [o1-06 = 1], Khi R / Min được chọn, phạm vi của [o2-08] là 1 ~ 300r / min; Khi [o1-06 = 0], Khi đơn vị được chọn bằng Hz, phạm vi của [o2-08] là 0,1 ~ 30,0Hz.

6.10.3	Chức năng sao chép / đọc
	o3-01
	Lựa chọn hành động sao chép
	Phạm vi：0～2
	Mặc định nhà máy：0


           Sử dụng bàn phím điều khiển để lưu thông số của ổ đĩa hoặc sao chép thông số sang các ổ đĩa khác. Tham số này được sử dụng để chọn hành động tải lên / tải xuống của tham số.
          0： Chờ lệnh sao chép.

          1： Tải lên các thông số biến tần.

          Các cài đặt tham số được đọc từ ổ đĩa và được lưu vào bàn phím điều khiển. Đặt [o3-02] thành 1 trước khi bắt đầu tải lên thông số.
          2：Tải xuống các thông số biến tần..

          Ghi cài đặt tham số trong bàn phím điều khiển vào drive 

	o3-02
	Cho phép hành động đọc
	Phạm vi：0、1
	Mặc định nhà máy：0


          Chọn [o3-01 = 1] để bật / tắt thao tác đọc.

          0：Không hợp lệ

          Không được phép đọc các thông số vào bàn phím điều khiển.

          1：Hợp lệ

[bookmark: page150]          Cho phép đọc các tham số vào bàn phím điều khiển

6.11	U：Giám sát

          Bằng cách theo dõi các thông số, bàn phím điều khiển có thể được sử dụng để xác nhận các thông tin khác nhau liên quan đến điều kiện hoạt động của biến tần. Trong các thông số giám sát, các thông số nhất định có thể được giám sát từ analog đầu ra1 domino (AO1) và analog đầu ra 2 domino (AO2) bằng cách đặt một số giám sát cụ thể cho [H4-01] và [H4-04]. Để biết chi tiết về các chức năng được gán cho các analog đầu ra domino  đa chức năng, hãy tham khảo "Lựa chọn giám sát domino H4-01 / H4-04 AO1 / domino AO2".

6.11.1	U1：Giám sát tình trạng

          Trạng thái của biến tần như tần số đầu ra và dòng điện đầu ra có thể được xác nhận bằng các thông số giám sát trạng thái. Sau đây mô tả một số tham số:

(1) Trạng thái của trạm I / O bên ngoài của biến tần có thể nhận được bằng cách xem các thông số [U1-11], [U1-12], [U1-13]. Vị trí tương ứng là 1 khi trạm bên ngoài được đóng, nếu không, nó được đặt thành 0. Bạn có thể chuyển đổi giữa các bàn tay bằng cách sử dụng các nút trái và phải của bàn phím điều hành.
(2) Trạng thái hiện tại của biến tần có thể nhận được bằng cách xem các thông số [U1-14] và [U1-20]. Sử dụng các phím trái và phải của bàn phím thao tác để chuyển đổi giữa các trạng thái. Để biết ý nghĩa của từng trạng thái, vui lòng tham khảo Bảng 6-16.

Bảng 6-16 Danh sách trạng thái biến tần
	Tình trạng biến tần U1-14
	Tình trạng biến tần U1-20

	BIT0=1
	Thiết lập điện áp Bus
	BIT0=1
	Giới hạn FCL 

	BIT1=1
	Chạy
	BIT1=1
	Phục hồi lỗi

	BIT2=1
	Hoạt động ngược lại
	BIT2=1
	Lệnh chạy bình thường hợp lệ

	BIT3=1
	Phanh DC
	BIT3=1
	Lệnh jog đang hoạt động

	BIT4=1
	Tăng tốc
	BIT4=1
	Reserved

	BIT5=1
	Chậm lại
	BIT5=1
	Tự điều chỉnh

	BIT6=1
	báo động
	BIT6=1
	Kích  từ trước

	BIT7=1
	Hỏng hóc
	BIT7=1
	Tìm kiếm tốc độ


Để biết danh sách các thông số giám sát U1-XX, hãy tham khảo "U1 ： Giám sát trạng thái".

6.11.2	U2：Theo dõi lỗi

          Các thông số theo dõi lỗi có thể được sử dụng để xác nhận trạng thái của biến tần tại thời điểm xảy ra lỗi. Thông tin này rất hữu ích để tìm hiểu nguyên nhân của lỗi. Để biết danh sách giám sát [Nhóm U2]
tham khảo "U2 ： Theo dõi lỗi" trong Phụ lục A. Danh sách tham số.
Ngay cả khi biến tần được khởi động, nội dung giám sát [Nhóm U2] sẽ không được đặt lại. Để bắt đầu truy tìm lỗi, hãy tham khảo "Lựa chọn thiết lập trạng thái ban đầu L9-07 U2, U3".

6.11.3	U3：Bản ghi lỗi
          Các thông số ghi lỗi có thể được sử dụng để xác nhận nội dung lỗi của biến tần cho đến nay và thời gian chạy tích lũy của biến tần khi xảy ra lỗi. Để biết danh sách màn hình [Nhóm U3], hãy tham khảo "Nhật ký lỗi U3" trong Phụ lục A. Danh sách Tham số.
Ngay cả khi biến tần được khởi động, nội dung giám sát [Nhóm U3] sẽ không được đặt lại. Để thiết lập nhật ký lỗi, hãy tham khảo "Lựa chọn khởi tạo L9-07 U2, U3".

6.11.4	U4：Giám sát bảo trì
          Các thông số giám sát bảo trì hiển thị các mục sau ：
1) Thời gian chạy tích lũy của biến tần và quạt làm mát, và số lần thực hiện lệnh đang chạy.
2) Mô-đun, nhiệt độ môi trường xung quanh.

3) Tần số đầu ra tại dòng giữ đỉnh và dòng giữ đỉnh trong quá trình hoạt động.

4) Giá trị dồn quá tải.

5) Hệ số quá tải của biến tần.

6) Dòng điện tức thời cùng pha U, V, W.

          Để biết danh sách màn hình [Nhóm U4], hãy tham khảo "Màn hình bảo trì U4" trong Phụ lục A. Danh sách tham số.


6.11.5	U5：Giám sát ứng dụng
          Thông qua giám sát ứng dụng, các thông số liên quan đến điều khiển PID có thể được giám sát. Vui lòng xác nhận sơ đồ khối điều khiển PID. Để biết chức năng của các thông số giám sát PID, vui lòng tham khảo "Sơ đồ khối điều khiển PID".
Để biết danh sách giám sát [Nhóm U5], hãy tham khảo "Giám sát ứng dụng U5" trong Phụ lục A. Danh sách thông số.

6.11.6	U6：Giám sát kiểm soát

          Các thông số giám sát điều khiển hiển thị các mục sau.
 
1) Giá trị tính toán của dòng điện rôto động cơ.

2) Giá trị tính toán của dòng điện kích từ động cơ.

3) Giá trị đếm của PG.

4) Độ chính xác điều khiển động.

5) Khoảng mô men xoắn cho phép.

          Để biết danh sách màn hình [Nhóm U6], hãy tham khảo "Màn hình điều khiển U6" trong Phụ lục A Danh sách các thông số
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