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INVT — GD20

ware.
Conexoes
Modelos / Especificacdes
Dimensdes
Resistor de frenagem
e LigacOes
2) Software aspectos gerais
3) Comandos basicos
e Autotuning
e Controle por velocidade.
1. Analdgica
2. Multi-Step speed
3. Entrada rapida
4, Keypad
5. Modbus
e Controle de torque.
1. Analdgica
2. Keypad
3. Modbus
¢ IntegracGes velocidade + torque
1. Analdgica
2. Keypad
3. Modbus
e Controle Modbus RS485 em geral
4) Parametros de feedback.
5) Realizando Backup das parametrizagdes via Software
6) Realizando Backup das parametrizacbes via Keypad
7) Alarmes




0 Hardware.

A figura a seguir mostra a estrutura do VFD (3PH 400V, <2,2kW) (usando o 0,75kW
Modelo VFD como exemplo).

1

Feasasadded 'I/
Rocoooood b 2

il

No. | Nome Descricédo
1 Porta do teclado externo Conecte o teclado externo
2 Tampa da porta Proteger a porta do teclado externo
3 Tampa Proteja as pecas e componentes internos
4 Furo para a tampa deslizante | Fixe a tampa deslizante
5 Placa de entroncamento Proteja 0s componentes internos e fixe os cabos do circuito principal
6 Placa de identificacdo Placa de identificacdo do produto
7 Botdo do potencidmetro Operacéo do teclado
8 Terminais de controle Diretrizes de instalacdo

Terminais do circuito L . x
9 principal Diretrizes de instalagdo
10 Furo de parafuso Fixe a tampa do ventilador e o ventilador.
11 Ventilador de resfriamento Rastreamento de falhas
12 Tampa do ventilador Proteja o ventilador

- O mesmo que o codigo de barras na placa de identificacdo

19 COLEDER FEMES Nota: O cédigo de barras esta na concha do meio que esta sob a tampa
Nota: Na figura acima, os parafusos em 4 e 10 sdo fornecidos com embalagem e instalacéo especifica depende das
exigéncias dos clientes.




0 Hardware.

A figura a seguir mostra a estrutura do VFD (3PH 400V, >4kW) (usando o VFD de 4kW

modelo como exemplo).

w
No. | Nome Descricao
1 Porta do teclado externo Conecte o teclado externo
2 Tampa Proteja as pecas e componentes internos
g Keypad Operacdes com Keypad
4 Ventilador de resfriamento Rastreamento de falhas.
5 Placa de identificacdo Placa de identificacdo do produto
6 Tampa para o orificio de Opcional, aumento do grau de proteco. E necessario desvalorizar a
emisséo de calor DVF porgue a temperatura interna aumenta
7 Terminais de controle Diretrizes de instalacdo
8 Terminais do circuito principal | Diretrizes de instalagdo
9 A entrada do cabo do circuito Fix the cables
principal
10 Placa de identificacdo simples | Placa de identificacdo do produto simplificada
11 Cédigo de barras O mesmo que o cddigo de barras na placa de identificacéo

Nota: O cédigo de barras esta na concha do meio que esta sob a tampa
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PECIFICACOE:

O codigo do modelo contém informagdes sobre 0 VFD. Os usuarios podem encontrar o
cdédigo do modelo na placa de identificagdo anexada ao VFD ou na placa de identificagdo
simples

GD20 -2R2G-4-B -EU

O @ ®® 06

Abreviacdo da série de
produtos GD20: Goodrive20 série VFD

S2: 1PH 200v-240V
3 | Classe de tensao 2: 3PH 200V -240V
4: 3PH 380V - 480V

_ EU: Funcdo de desligamento de torque seguro
5 integrada
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0 Hardware.

PECIFICACOES:

Rated
Model Voltage degree Rpgtigro(f%t input Fiitﬁ(ir:)tu(tﬁl;t STO function
current (A)
GD20-OR4G-S2-EU 0.4 6.5 2.5
GD20-OR7G-S2EU | ' .. o, 0.75 9.3 4.2
GD20-1R5G-S2-EU Ono-resico 15 15.7 75 Class SIL2
GD20-2R2G-S2-EU 2.2 20 10 PLd CAT.3
GD20-OR4G-2-EU 0.4 3.7 2.5
GD20-OR7G-2-EU 0.75 5 4.2
GD20-1 R5G-2-EU 15 7.7 7.5
GD20-2R2G-2-EU i Cac 2.2 11 10 =
GD20-004G-2-EU sk 255 4 17 16 Cliss ol N\
PLe CAT.3 N\
GD20-5R5G-2-EU 5.5 21 20
GD20-7R5G-2-ElJ 7.5 31 30
GD20-OR7G-4-EU 0.75 3.4 25 Class SIL2 /
GD20-1 R5G-4-EU 15 5.0 4.2 PLd CAT.3 |
GD20-2R2G-4-EU 2.2 5.8 5.5
GD20-004G-4-EU 4 13.5 9.5
GD20-5R5G-4-EU 5.5 19.5 14
GD20-7R5G-4-EU 7.5 25 18.5
GD20-011G-4-EU 11 32 25
GD20-015G-4-EU 15 40 32
GD20-018G-4-EU 18.5 47 38
GD20-022G-4-EU 22 51 45
GD20-030G-4-EU Tri-FAsico 380V 30 70 60
GD20-037G-4-EU 37 80 75 Class SIL3
GD20-045G-4-EU 45 98 92 PLe CAT.3
GD20-045G-4-B-EU 45 98 92
GD20-055G-4-EU 55 128 115
GD20-055G-4-B-EU 55 128 115
GD20-075G-4-EU 75 139 150
GD20-075G-4-B-EU 75 139 150
GD20-090G-4-EU 90 168 180
GD20-090G-4-B-EU 90 168 180
GD20-110G-4-EU 110 201 215
GD20-110G-4-B-EU 110 201 215
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Montagem na parede de VFDs de 0,75-2,2 kW (unidade de dimens&o: mm)

W1
W2
- d D2
A= /X i
a
a
H1 H2
et = o —Jf
— l]
0L’ (i |
D1
Montagem na parede de VFDs de 0,75-2,2 KW (unidade de dimensdo: mm)
Mounting .
Model Wi | w2 | HI | H | DI | D2 | hole W(i'g)ht
diameter (d) :
GD20-0R4G-S2-EU | 80.0 | 60.0 |160.0| 150.0 | 123.5 |120.3 g5 0.9
GD20-0R7G-S2-EU | 80.0 | 60.0 [160.0| 150.0 | 123.5 [120.3 @5 0.9
GD20-1R5G-S2-EU | 80.0 | 60.0 |185.0| 175.0 | 140.5 |137.3 @5 1.2
GD20-2R2G-S2-EU | 80.0 | 60.0 |185.0| 175.0 | 140.5 |137.3 g5 1.2
GD20-0R4G-2-EU | 80.0 | 60.0 [185.0| 175.0 | 140.5 [137.3 @5 1
GD20-0R7G-2-EU | 80.0 | 60.0 | 185.0| 175.0 | 140.5 |137.3 g5 1
GD20-0R7G-4-EU | 80.0 | 60.0 [ 185.0| 175.0 | 140.5 |137.3 g5 1
GD20-1R5G-4-EU | 80.0 | 60.0 [ 185.0| 175.0 | 140.5 [137.3 g5 1
GD20-2R2G-4-EU | 80.0 | 60.0 | 185.0| 175.0 | 140.5 |137.3 J5 1
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Montagem em trilho de VFDs de 1PH 220V/3PH 380V (<2,2kW) e 3PH
220V (<0,75kW) (Dimensdo (unidade: mm))

D2
5
| & |q H4
} F cara | H3
I R
H1 ? SR
: i 6
E @ Morfing plaoss
—— 0 in n
L f = D1 n——m)

Montagem em trilho de VFDs de 1PH 220V/3PH 380V (<2,2kW) e 3PH 220V (<0,75kW)
(Dimenséo (unidade: mm))

Mounting
hole Weight

Model W1 H1 H3 H4 D1 | D2 diameter (kg)

(d)
GD20-0R4G-S2-EU | 80.0 160.0 | 354 | 36.6 |123.5(120.3 a5 0.9
GD20-0R7G-S2-EU | 80.0 160.0 | 354 | 36.6 |123.5]120.3 a5 0.9
GD20-1R5G-S2-EU | 80.0 185.0 | 354 | 36.6 | 140.5(137.3 D5 1.2
GD20-2R2G-S2-EU | 80.0 185.0 | 35.4 | 36.6 | 140.5(137.3 a5 1.2

GD20-0R4G-2-EU 80.0 185.0 | 354 | 36.6 |140.5]137.3 @5
GD20-0R7G-2-EU 80.0 185.0 | 354 | 36.6 | 140.5[137.3 @5
GD20-0R7G-4-EU 80.0 185.0 | 35.4 | 36.6 | 140.5]137.3 @5
GD20-1R5G-4-EU 80.0 185.0 | 35.4 | 36.6 | 140.5(137.3 J5
GD20-2R2G-4-EU 80.0 185.0 | 35.4 | 36.6 | 140.5(137.3 @5

[ N QNS W [N N . N




0 Hardware.

Montagem em trilho de VFDs de 1PH 220V/3PH 380V (<2,2kW) e 3PH
220V (<0,75kW) (Dimensdo (unidade: mm))

Montagem na parede de VFDs 3PH
400V 4-37kW e 3PH 230V 1,5-7,5kW

Montagem na parede de VFDs 3PV‘
400V 45-75kW

Montagem na parede de VFDs 3PH
400V 90-110kW (Dimensao (unidade:
mm))




JOR
O
OO

C

Mounting
Model wi | w2 | ws| Ht|mH2| D1 | D2 | Pole [Weight
diameter | (kg)
(d)
GD20-1R5G-2-EU| 146.0 {131.0| — |256.0|243.5|167.0| 84.5 J6 3.1
GD20-2R2G-2-EU| 146.0 {131.0| — |256.0|243.5|167.0| 84.5 36 3.1
GD20-004G-2-EU| 146.0 |131.0| — |[256.0243.5|167.0| 84.5 J6 3.1
GD20-5R5G-2-EU| 170.0 {151.0| — [320.0|303.5|196.3 | 113.0 J6 5.58
GD20-7R5G-2-EU| 170.0 {151.0| — [320.0|303.5|196.3 | 113.0 a6 5.83
GD20-004G-4-EU| 146.0 |131.0| — [256.0243.5|167.0| 84.5 J6 3.1
GD20-5R5G-4-EU| 146.0 {131.0| — |256.0|243.5|167.0| 84.5 J6 3.1
GD20-7R5G-4-EU| 170.0 {151.0| — [320.0|303.5|196.3 | 113.0 a6 5.58
GD20-011G-4-EU | 170.0 |151.0| — |320.0|303.5|196.3 | 113.0 J6 5.58
GD20-015G-4-EU| 170.0 |151.0| — [320.0|303.5|196.3 | 113.0 J6 5.83
GD20-018G-4-EU| 200.0 | 185.0| — |[340.6|328.6|184.3|104.5 D6 9
GD20-022G-4-EU | 200.0 | 185.0| — |[340.6|328.6 |184.3|104.5 J6 9
GD20-030G-4-EU | 250.0 | 230.0| — [400.0|380.0 |202.0 | 123.5 26 15.5
GD20-037G-4-EU | 250.0 | 230.0| — [400.0|380.0|202.0 | 123.5 D6 15.5
GD20-045G-4-EU | 282.0 | 160.0 | 226.0 | 560.0 | 542.0 | 238.0 | 138.0 29 25
GD20-055G-4-EU | 282.0 | 160.0 | 226.0 | 560.0 | 542.0 | 238.0 | 138.0 29 25
GD20-075G-4-EU | 282.0 | 160.0 | 226.0 [ 560.0 | 542.0 | 238.0 | 138.0 29 25
GD20-090G-4-EU | 338.0 |200.0| — |[554.0(535.0(329.2| — @95 45
GD20-110G-4-EU | 338.0 [200.0| — |554.0|535.0(329.2| — @95 45
—_—
DIMENSOES:
_4F—W2$rmu ~—D2—
1Y ]
—" -
TE |
iz | | | 243
o g
S ] H4 s
N [ P
R
Installation hole

Montagem em flange de VFDs 3PH 400V 4-75kW e 3PH 230V 1,5-7,5kW
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Montagem em flange de VFDs 3PH 400V 90-110kW (Dimensé&o (unidade: mm))

Mounting ) /\
Model W1 |W2| W3 (W4 |H1|H2| H3 | H4 | D1 | D2 hole Screw Weight

diameter (d) (kg)
GD20-1R5G-2-EU (170.2]131| 150 | 9.5 |292|276( 260 6 167 | 845 6 M5 3.1
GD20-2R2G-2-EU (170.2]131| 150 | 9.5 |292|276( 260 6 167 | 84.5 36 M5 3.1
GD20-004G-2-EU |170.2]131| 150 | 9.5 |292|276( 260 6 167 | 84.5 @6 M5 3.1
GD20-5R5G-2-EU (191.2]151| 174 |11.5|370(351| 324 | 12 |196.3| 113 g6 M5 5.58
GD20-7TR5G-2-EU (191.2]151| 174 |11.5|370(351| 324 | 12 |196.3| 113 g6 M5 5.83
GD20-004G-4-EU [170.2|131]| 150 | 9.5 |292|276| 260 6 167 | 84.5 g6 M5 3.1
GD20-5R5G-4-EU (170.2|131| 150 | 9.5 |292|276| 260 6 167 | 84.5 g6 M5 3.1
GD20-7TR5G-4-EU (191.2]151| 174 |11.5|370(351| 324 | 12 |196.3| 113 g6 M5 5.58
GD20-011G4-EU |191.2(151| 174 |11.5|370(351( 324 | 12 [196.3]| 113 g6 M5 5.58
GD20-015G-4-EU [191.2]151| 174 (11.5(370|351| 324 | 12 [196.3| 113 g6 M5 5.83
GD20-018G-4-EU | 266 |250| 224 | 13 [371]|250|350.6| 20.3 [184.6| 104 J6 M5 9
GD20-022G-4-EU | 266 |250| 224 | 13 |371|250(350.6( 20.3 [184.6| 104 a6 M5 9
GD20-030G-4-EU | 316 |300| 274 | 13 |430(300( 410 | 55 | 202 |118.3 a6 M5 15.5
GD20-037G-4-EU | 316 |300| 274 | 13 |430(300( 410 | 55 | 202 |118.3 6 M5 155
GD20-045G-4-EU | 352 |332| 306 | 13 |580(400( 570 | 80 | 238 |133.8 @9 M8 25
GD20-055G-4-EU | 352 |332| 306 | 13 (580|400| 570 | 80 | 238 [133.8 g9 M8 25
GD20-075G-4-EU | 352 |332| 306 | 13 (580/400| 570 | 80 | 238 [133.8 g9 M8 25
GD20-090G-4-EU [418.5]|361|389.5(14.2(600|559| 370 [108.5(329.5|149.5 @95 M8 45
GD20-110G4-EU |418.5(361(389.5|14.2|600({559| 370 [108.5|329.5|149.5 @95 M8 45
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Dimensodes do teclado

30.6
56.0 17.0 7.0 42.0
g g e e Il ° ©
2%& 15.0 13.9

Dimensoes do teclado
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0 Hardware.
ENAGEM:

A - . - - , A - +}
Obs: A poténcia indicada para o resistor de frenagem sera de acordo com a poténcia

nominal do inversor, considera-se no minimo 30% da mesma (EX: Inversor de 2,2KW —> | Godmex-& H
30% = 0,66KW)
Quanto a resisténcia Ohmica segue tabela abaixo:

PB

Resistor de frenagem a Poténcia consumida do resistor de
Tipo de travagem (kW) Resistor de
Modelo unidade de 100% de 10% de 50% de 80% de frenagem minimo
frenagem Frenagem Frenagem Frenagem Frenagem ©)
Q) (9) Q) Q)

GD20-OR4G-S2-EU 361 0.06 0.30 0.48 42 [ —
GD20-OR7G-S2-EU 192 0.11 0.56 0.90 42 \
GD20-1 R5G-S2-EU 96 0.23 1.10 1.80 30 \
GD20-2R2G-S2-EU 65 0.33 1.70 2.64 21
GD20-OR4G-2-EU 361 0.06 0.3 0.48 131
GD20-OR7G-2-EU 192 0.11 0.56 0.9 93
GD20-1R5G-2-EU 96 0.23 1.1 1.8 44 /
GD20-2R2G-2-EU 65 0.33 1.7 2.64 44 i
GD20-004G-2-EU 36 0.6 3 4.8 33
GD20-5R5G-2-EU 26 0.75 4.13 6.6 25
GD20-7R5G-2-EU 19 1.13 5.63 9 13
GD20-OR7G-4-EU 653 0.11 0.56 0.90 240
GD20-1R5G-4-EU _ 326 0.23 1.13 1.80 170
GD20-2R2G-4-EU Lfc?éﬁigiﬂe 222 0.33 1.65 2.64 130
GD20-004G-4-EU integrada 122 0.6 3 4.8 80
GD20-5R5G-4-EU 89.1 0.75 4.13 6.6 60
GD20-7R5G-4-EU 65.3 1.13 5.63 9 47
GD20-011- G-4-EU 44.5 1.65 8.25 13.2 31
GD20-015G-4-EU 32.0 2.25 11.3 18 23
GD20-018G-4-EU 27 3 14 22 19
GD20-022G-4-EU 22 3 17 26 17
GD20-030G-4-EU 17 5 23 36 17
GD20-037G-4-EU 13 6 28 44 11.7
GD20-045G-4-B-EU 10 7 34 54 8
GD20-055G-4-B-EU 8 8 41 66 8
GD20-075G-4-B-EU 6.5 11 56 90 6.4
GD20-090G-4-B-EU 5.4 14 68 108 4.4
GD20-110G-4-B-EU 4.5 17 83 132 4.4
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Escopo de ligacdo ideal (Poténcia):

LED external keypad

- . . - . . - . - - - . . O a

1 Upper PC software :

1

1 1

. RS485- '
[A] 285+ Rgo3n > '
1 485 | converter I
o {3 Q

| PC 1

b

---------------—J

-----‘

— - ! 1
I TR
I ! 1

! 1
! 1
! 1
! 1
! 1
1 = 1
! . 1
1 Braking

1 resistor :
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Resistor de Frenagem por range de poténcia:

Inversores Monofasicos <2,2KW

Resistor de Frenagem

Monofasico — ©
200V~240V
50/60Hz

Inversores Trifasicos 380V < 2,2KW ou 220V < 0,75KW

- .
_ PB Resistor de Frenagem

Trifasico
200V™240V __

50/60Hz Trifasico 380V<2.2kW vV g

Trifasico 220V=<0.75kW
Trifasico
380V~480V
50/60Hz

Inversores Trifasicos 380V > 4KW ou 220V >1 5KW

Unidarqq_ de Frenagem

: | Resistor de Frenagem

Trifasico
200vVT240v —™ °
50/60Hz

Trifasico 380V=4kW
Trifasico 220V=1.5kW
Trifasico — »
380V~480V
50/60Hz
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Terminais de poténcia:

Terminais 1PH do circuito principal (monofasico)

®H)PB L N U V W PE

Sal €A EACICICI]EI €

Termmals 3PH do c1rcu1t0 principal (230V, <0,75kW e 400V, <2,2kW)

P@

<+>P<>R S T U v W) W

e AL AN e A Sk 2X HL
=60 =D it oD m="n e ' oD
of 174 B far By £ B af
T T I - —I T I i — T

Terminais 3PH do circuito principal (30-37kW)

[()(+)PIR S T U V W]

Il I [ il ] [ H M1
@@ @ ® c) @ @)
RISIT [ el U W

POWER |(=) (+)|PB MOTOR |
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Diagrama de terminais de conexao para VFDs > 1,5kW (3PH 230V) e > 4kW (3PH 400V)

|s1 | S2 | s3 | S4 |HD|| Al2 | Al3 \+10v\ \+24v\ H1 \ ‘RO1B|RO1C|
|+24V|PW| COM |COM|Y1 | AO1 | 485+\ 485- \ +24v[ H2 \ [ RO1A |RO1C|

Diagrama de terminais de conexdo para VFDs < 2,2 kW (1PH 230V, 3PH 400V) e <
0,75 kW (3PH 230 V)

‘RO1A|RO1B|RO1C| | S1 | S2 | 33 | S4 |HD|| Y1 \ Al2 | Al3 |+1ov\
\ RO2A | ROZB| RO2C | \ +24V | PW| CcoM | COM | GND |Ao1 | AO2 | 485+ | 485- \ | +24v| HA | +24v| H2 \

Comunlcat;ao
modbus 485

Canal de entrada de
HDI o
alta frequéncia
i g Capacidade de contato: 50mA/30V; Faixa de
acajdigita) frequéncia de saida: 0-1 kHz;

Interface de comunicacdo Modbus 485

Esse terminal pode ser usado como canal de
entrada de alta frequéncia 50kHz Ciclo de
trabalho: 30%-70%
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Fonte de alimentacdo externa de 24V+10% e a
+24V Fonte de corrente maxima de saida é de 200mA.
Fonte 24V . ~ Geralmente usados como fonte de alimentacao
alimentacao 24V ~ , ..
COM de operacdo de entrada e saida digital ou fonte de
alimentacdo de sensor externo
Fonte de alimentagdo de referéncia de 10V
Fonte de , w
. ~ Corrente de saida maxima: 50mA como a fonte de
alimentacdo de . ~ . A
10v a alimentagdo de ajuste da resisténcia do
referéncia externa A oA
potenciometro externo do potenciometro: 5kQ
de 10V :
acima
1. Faixa de entrada: Al2 tensdo e corrente podem
ser escolhidas: 0—-10V/0-20mA; Al3:-10V—+10V.
Al2 a ~
2. Impedancia de entrada: entrada de tensao:
Entradas e ET T p— 20kQ; entrada de corrente: 5000: 3.Atensdooua
Saidas entrada de corrente podem ser ajustadas pelo
Analdgicas Al3 interruptor dip.
4. Resolugdo: O minimo Al2/AI3 é 10mV/20mV
guando 10V corresponde a 50Hz
1. Faixa de saida: tensdo de 0—10V ou corrente de
AO1 0-20mA;
, - 2. A tensao ou corrente de saida é definida por
Saida analdgica . . A
jumpers ou interruptor de alternancia;
AO2 3. Erro £1%, 25°C;
4. Ha apenas um AO1 para VFDs < 2.2kW
RO1A Relé 1 contato NO
RO1B Relé 1 contato NC 1. Capacidade de contato: 3A/AC250V, 1A/DC30V;
, , RO1C Relé 1 comum 2. Por favor, note que ele ndo deve ser usado
Saidas a relé , . a
RO2A Relé 2 contato NO como saida de interruptor de alta frequéncia;
RO2B Relé 2 contato NC 3. Ha apenas uma saida de relé para VFDs <2.2kW.
RO2C Relé 2 comum
AN — AN

Jumper em forma de U entre +24V e H

COOOCOOONODG| 1©O
=
OO

oOCOoCOoOOoOo00O

OO

SR =T ==Y =]=! ==y

cooocoooo
lbooooooo
=l
TIT

/Jumpcr em forma de U entre +24V e H2

Jumper em forma de U entre COM e PW
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Ligacao fisica das entradas digitais NPN fonte interna:

B |

:z#:.[:::

. S

ld—

| —

| 1CO
| aE T
= 24V

Ligac&o fisica das entradas digitais PNP fonte interna:

. ST

mm“

S

|

!Hi’it;

Ligacdo fisica das entradas digitais NPN fonte Externa:

S1

-~
|

::*-:.l:::

S2

| - —

—||—£:C

I
208 B
+24V

o_l_.._

]
T+2

Ligacdo fisica das entradas digitais PNP _fonte Externa:

1#4:

Yi- I

VM:

![ii’.'vl;

M—_LCO

S

|—

—
O"PVY
«—C+2zv

=+ 24\




0 Hardware.

Ligacdo fisica das entradas Analdgicas:

— +10V

([} — Al2 v-:|: A2
([} | AI3

GND

124V Interruptor, relé, etc.

COM
UDC+
Circuito de
controle PWM+
UNIW

Nota: O contato da chave de seguranca deve
ser aberto/fechado dentro de 250ms; o cabo
entre o VFD e a chave de seguranga ndo deve
UDC-|  ter mais de 25 m.

PWM

Ligacdo de saidas digitais e a relé:

Y1) RO1A
# RO1B
CcoM RO1C




0 Hardware.

Ligacdo de saidas analégicas:

AO1 AO1 E ~;
-— Analog output

V.1 com 0-10V/0-20mA

Visdo geral das ligacdes fisicas:

s1 i
Multi-function input terminal 1
pu — 4 _E . Y1 output
COM
Multi-function|input terminal 2 52 4@
AO1 AO1 —‘Q'—
Mutifunctionlinput terminal 3 53 _E -:l Analog output
ulti-functionfinput terminal 3 _ Z
vV i GND 0-10V/0-20mA
Multi-function|input terminal 4 S4 H,ﬁ
* AO2 ._B‘ ’? '_
. . A02 Analog output
High speed| pulse input collector HDI _@ -:I 0-10V/0-20mA
] ] \ I GND o 'v'/
Open collector|input optional COM
Twisted pair : -
PW 485+ \ / Shield layer
|j 485- / 1 RS485
+24v + + communication
t Vi
PE PE "
RO1A
[ Relay 1 output
\, RO1B
IR '
v | RO1C
RO2A |
N\, RO2ZB |
Relay 2 output
RO2C
Safety input
92| Steyiew|
1 I
s1 ymam i
- - - i 1
o PE
Open circuit ’ \Ia]
Safety controller ) T_\]_
T o
Safety state feedback




Inversore

ware aspectos gerais:

oftware dedicado aos equipamentos INVT como Sevos motores,

e acesso remoto, com facilidade de acesso e parametrizacdo o proprio programa

possui as bibliotecas de cada modelo de equipamento, no caso de inversores desde o
modelo mais basico como GD10 até modelos mais complexos como 0 GD350-19 para

sistemas de elevacdo de carga.

Provide funcode monitor, oscillograph, RUN/STOP controller,
configuration function, etc.

’ OK H Cancel ‘

D Do not show again.

Como base de explicacdo para o quick start estamos considerando o inversor GD20-EU, ao
selecionar na tela inicial o tipo Inversores (VFD), Cliqgue em New Project e selecione
GD20-EU

Recent New Open
Basic Operation

Open project

2. ¢

C/INVT/INVT Workshop/Projects/GD20-EU-V1.04-2023110
GD27-V1.01-202309281132

C2/INVT/INVT Workshop/Projects/GD27-V1.01-2023092811

Clear

G
2

~Device info =
Model | GD20-EU v‘ Version |v1.04

v‘ Industry

Name | GD20-EU-V1.04-1

~Ce

' “|
Communication | coM =

Start address |1

O Multiple

| Cancel ‘ ["] Do not show again.

Baud rate 19200 v
Data bit 8 ~ g




guns parametros do inversor devem ser alterados
municacdo modbus RS485 com o computador

~Device info

Model | GD20-EU

Mame | GD20-EU-V1.04-1

~ | Version [y1.04 w | Industry / ~ Py

Communication [COM e ~

~Communication type

Start address |1

End address |2 ‘

Port v Baud rate | 19200 ™
Parity bit Even parity ~ Data bit 8 ~
Stop bit 1 ~
®) Single () Multiple
1/3 4 [ 2 Cancel D Do not show again.

Parametros para comunicagdo com o inversor: O protocolo definido no inversor segung.. 00S
parametros abaixo, deverao estar iguais aos inseridos no software na tela acima.

P14.00 - Endereco de
comunicagéo local

P14.01 - Taxa de transmissao
de comunicagéo

P14.02 - Verificacdo de bits digitais

NO de rede, qualquer
valor acima de 1

0: 1200BPS
1: 2400BPS
2: 4800BPS
3: 9600BPS
4:19200BPS
5: 38400BPS
6: 57600BPS

0: No parity check (N, 8, 1) for RTU
1: Even parity check (E, 8, 1) for RTU
2: Odd parity check (O, 8, 1) for RTU
3: No check (N, 8, 2) for RTU

4: Even parity check (E, 8, 2) for RTU
5: Odd parity check (O, 8, 2) for RTU

A ligacéo fisica devera ser realizada dos bornes 485+ e 485- do inversor para um conversor

485 para USB:

485+
-

.

0 485 |




acao dos parametros pode-se conectar ao inversor

al do software explicaremos de forma geral a localizagcdo dos grupos de
parametros assim como algumas funcdes especificas.

P © o

Funeode | Oscilloscope  Control panel  Configuration  History  Settings

Project pane }r«m
=) 4% GD20-EU-V1.04-202311241609
] & GD20-EU-V1.04-1(Offline)
1= Funcode

i s = o

P0O group Baslc function group )

Import  Export Print Refresh cument group  Refresh all group  Search  Compare  Copy

POL group Star/stop control group

Followed | Read/write mads | Name [Comrentvalue | Min. value

P02 group Motar 1 parameter groug

P03 group Vector control group [ PO0.OD [ Nowite dur... Speed control m... 2: SYPWM cantrol 10

P04 group WF contral []P00.01 L/ Read and w... Runcommand c... O: Keypad (LED .. O

P05 group Input term

P06 group Outp (m] <+ 0

POT group HMIg

P08 group Enhanced function group []P00.03 & Mo write dur.. Max output freq... 50.00 POO.04

ol e 170008 & Mowrite dur... Upper limit of ... 50.00 P00.05

P10 group Simak trol

beate s [1P00.0S | Mo write dur... Upper limit of ru... 0.00 0.00

P13 group Synch ntrol parameter group -

P14 group Serial [1P000G ./ Read and w... Afrequencyco.. 0:Setviakeyps.. O
[1P00.07 L/ Read and w... B frequencyco.. 2:Setvis A2 0

[ | P000OB ./ Read and w.. B frequencyco.. O:Maxoutput fr 0

[P00.05 L Read and w.. Combination mo... 0: & [

[ 1PD0.10 ./ Read and w.. Keypad set freq_. 50.00 0.00
[ ]P00.11 L/ Read and w.. Acc time 1 o0 0.0
| |P0012 ./ Read and w... Dec time 1 0.0 0.0
[1PD0.13 L/ Read and w.. Running directio... 0: Runs inthe d.. @
[]Po0.14 ./ Read and w... Carrler frequenc... 0.0 1.0

[1P00.15 8 No write dur.. Motor paramate... 0: No operation 0

[]P00.16 ./ Read and w... AVR function sel.. 1: Valid during .. 0

[ PDO1B [ Mo write dur.. Function param._.. 0: No operation 0

[Max. value []P17... Setfrequency  0.00
2 .. Output frequency 0.00
2 (] P17.... Ramps refersnc... |0.00
... Output voltage 0
— .. Output current 0.0
Po0.03 ... Motor speed 0
(P00 ... Torque current | 0.0
u ... Excitation current 0.0
1 [ P47.... Motar power 00
& .. Output torque 0.0
g (] P17.... Estimated mote... 0.00
P00.03 ... DCbus voltage 0.0
L ... Digital input ter,.. 0
3600.0 .... Digital output te_. 0
2 ... Digital adjustm... | 0.00
150

(] P17.... Torque reference 0.0

[]P17... Linesrspeed 0

[ 1P17... Counting value 0O

(] PA7.... A1l input voltage 0.0

A esquerda no menu de parametros gerais temos a separacao dos grupos PO a P14, cada

grupo possui uma lista de parametros que podem ser abertos pressionando duas veze

0 mesmao.

[©] ¥ GD20-EU-V1.04-202311241609
[=] &4 GD20-EU-V1.04-1(Offline)

Funcode

P01 group Start/stop control group

P02 group Motor 1 parameter group

P03 group Vector control group

P04 group V/F control group

P05 group Input terminal group

P06 group Qutput terminal group

PO7 group HMI group

P08 group Enhanced function group

P09 group PID control group

P10 group Simple PLC and multi-step speed control
P11 group Protective parameter

P13 group Synchronous motor control parameter group

P14 group Serial communication function group

P07 — Grupo da IHM
P10 — Grupo de PLC simples e Multi-step speed

P13 — Grupo de Motor sincrono

P08 — Grupo de funcdes especiais

A

P01 — Grupo de comando start/stop

P00 — Grupo de funges basicas

P02 — Grupo de parametros do motor
P03 — Grupo de controle vetorial
P04 — Grupo de controle V/F

P05 — Grupo de parametrizacdo das
entradas

P06 — Grupo de parametros das saidas
P09 — Grupo de PID
P11 - Grupo de parametros de protecéo

P14 — Grupo de comunicacao Serial




oes, alarmes, frequéncia, status....

1= Frequently modified Parametros frequentemente modificados
- Change History Historico de alteraces de parametros
% Monitor funcodes Monitor de funcdes

Compare defaults

Comparacéo de alteragdes em relagéo ao inicial
Histdrico de alarmes
Status do Inversor

Drive faults
Status

Pp

Tela de parametrizacédo principal variada de acordo com os grupos, para alterar um
parametro basta pressionar sobre o valor corrente, escolher a funcéo adequada e pressionar
“enter” no teclado.

Funcode -]

- - = @] S . @ =

Import  Export Print  Refresh current group  Refresh all group  Search  Compare  Copy

POO group Basic function group &

|Fo||0wed | Read/write mode I Name ICun‘ent value | Min. value | Max. value IDefauIt Unit | Modification tim
[1P0O0.00 (% No write dur... Speed control m... 2: SVPWM control O 2 2
[]P00.01 L Read and w... Run command c... 0:Keypad (LED .. O 2 0
[Jro0.02 | Ld Read only Reserved 0 0 3 0
[]P00.03 % No write dur... Max output freq... 50.00 P00.04 400.00 50.00 Hz
[ P00.04 (%" No write dur... Upper limit of ru... 50.00 P00.05 P00.03 50.00 Hz
[1P0O0.05 (% No write dur... Upper limit of ru... 0.00 0.00 P00.04 0.00 Hz
[]P00.06 L Read and w... A frequencyco.. O0:Setvia keypa.. O 11 0 ',, '
[]P00.07 L Read and w... B frequencyco.. 2:Setvia Al2 0 11 2
[JP00.08 L/ Read and w... B frequency co.. 0:Max output fr... 0 1 0
- Importar parametros G Atualizar lista de
Import de um arquivo Refresh current group Parametros atual
=  Exportar parametros u‘ﬁ! Atualizar todos os
Para um arquivo Grupos de parametros
Export Refresh all group
__ I . . . T 1
mprimir lista de BH Compara todos 0s
: Parametros o Parametros
Print Compare
X Procurar por Copia todos 0s
Um parametro - Parametros para
Search  gspecifico Copy O segundo inversor




grupo de parametros P17 os quais sao monitores
e variaveis como: corrente de saida, velocidade atual de

ado atual do inversor, entre outros....

Status parameters
Current Followed
| Index |Name |Va|ue =
(et Inverter state 0: Offline
[]r17.00 Set frequency 0.00
[Jr17.01 Output frequency 0.00
[]r17.02 Ramps reference frequency 0.00
[]r17.03 Output voltage 0
D P17.04 Qutput current 0.0
[]p17.05 Motor speed 0
D P17.06 Torque current 0.0
E] P17.07 Excitation current 0.0
D P17.08 Motor power 0.0
E] P17.09 Qutput torgue 0.0
[Jr17.10 Estimated motor frequency 0.00
[Jp17.11 DC bus voltage 0.0
[Jr17.12 Digital input terminal state 0
[Jp17.13 Digital output terminal state 0 V
[]p17.12 Digital adjustment 0.00
E] P17.15 Torque reference 0.0
[]r17.16 Linear speed 0
[Jp17.17 Reserved 0
[]p17.18 Counting value 0
[JP17.19 All input voltage 0.00 a

Caso esta tela ndo esteja aparecendo a direita pode-se chama-la acessando 0 menu superior

VIEW — Status Parameter.

View(V)

% il =

Project pane Status parameters Status bar




possivel acessar algumas funcdes especificas de

[ﬂ LB "/ @ L

Home(M)
Funcode  Oscilloscope  Control panel  Configuration  History  Settings

. — Funcode — Acesso aos parametros Gerais e tela de selecdo de grupo
uncode

3 Osciloscope — Seleciona-se algumas variaveis para monitoramento em tempo
Oscilloscope real.

el Control Panel — Painel de controle para teste rapido, Jog, envio de frequéncia,
Control panel  Qiro hordrio e anti-horario / Alteracdo de parametros da rede modbus

© History — Acesso ao registro do historico de alarmes do Inversor
History

0% Settings — Configura a tela que o software mantera aberta quando o inverv"..
settings  €stiver em acionamento J

Acessando 0 menu superior “Project” é possivel acessar algumas funcoes especificas de
abrir e salvar backup.

SOEEE - T =

Open Save as Close Restore layout
- —_‘ - - -
Abre um backup de parametrizacéo Restaura layout inicial
Cpen Restore layout
E‘ Salva o backup atual se Fecha a aplicacéo atual
Save as Close



*possivel acessar algumas funcdes especificas de:
OU CONexao com 0S mesmos.

B = == |
= i %

Add Delete  Connect all Disconnect all Local password Extended tools

% Adiciona um novo Inversor a rede para parametrizacdo simultanea

Add

% Deleta um inversor da rede
Delete

Conecta 0 computador a todos 0s inversores para monitoramento online

Connect all

Disconnect all

s
i desconecta o computador a todos os inversores v

Adiciona ou altera senha aos parametros do inversor (00000)
Local password

Forca valores modbus, altera o database e forca valores das caracteristicas

do motor utilizado (grupo P2)

Extended tools

Acessando 0 menu superior “Help” é possivel acessar os manuais de software e de funcdes,
assim como verificar atualizagdo no software.

. @ o ® 0 B @

Software Doc ~ Device Help  Language  Start  Update

About  Proposal  Change History




omandos Basicos.

Comando Auto tuning ou comando de autoajuste € a principal funcéo que deve ser
realizada em primeiro passo, ajustando o inversor para trabalhar com o motor escolhido.

Como bem sabemos cada fabricante possui uma caracteristica de enrolamento do motor,
criando diferentes fatores de impedancia, o auto-tuning servira para auto identificar estes
fatores, melhorando o desempenho de trabalho do inversor e por decorréncia do motor.

Este processo s6 é realizado para modo vetorial, em trabalho escalar inserir apenas as
informacdes de P2.01 a P2.04

Como realizar o autotunig:

Antes de iniciar por favor zerar todos os parametros em P00.18, valor 1, fard restaurar os
parametros para default de fabrica.

Este processo diferente do que conhecemos em servos motores deve ser realizado com o
motor desacoplado do sistema, isto porque fara apenas a identificacio do motor e seus
fatores.

Autotuning — parametros de P02-01 a P02-04 os numeros a serem escritos sdo encontrados
na plaqueta ou carcaga do motor como mostra exemplo abaixo.

Poténcia Escrever a poténcia em
Nominal Watts do motor.
(W)
Frequéncia | — Escrever a Frequéncia
Nominal de trabalho do motor.
(H2)
Velocidade Escrever a Velocidade
Nominal nominal do motor.
(RPM)
Tensao Escrever a tensdo do
Nominal motor
V)
Modo de “1” para autotuning
Auto-tuning | rotativo
Rotativo




omandos Basicos.

Baseado na plaqueta do motor apresentado em imagem acima vamos para um exemplo de
como ficariam os parametros deste inversor para o auto-tuning.

Como podemos observar todas as
informacdes necessarias para a realizacdo
do auto-tuning se encontram na plaqueta do
motor,

Desta forma precisamos apenas identifica-
las e colocé-las nos parametros indicados

Vamos ao exemplo de identificagéo.

P02.01- Poténcia Nominal — Escrever a
poténcia em Watts do motor. (Vermelho)

P02.02- Frequéncia Nominal — Escrev:
Frequéncia de trabalho do motor. (Vew

P02.03- Velocidade Nominal- Escrever a

s o £ Velocidade nominal do motor. (Azul)
13 | 3 |MOBIL PO.

— T P02.04- Tensdo Nominal — Escrever a
C € b PROC tensdo do motor. (Amarelo)

Para finalizar o Auto-tuning va até o parametro P00.15 insira o valor “1” modo rotativo, e
confirme, apos pressione o botdo START da tela de seu inversor.

Ao pressionar Start 0 motor passara por 3 estagios:
Run-1 Motor em frequéncia OHZ.

Run-2 Motor em 50% de sua capacidade de frequéncia.
Run-3 Motor em 100% de sua capacidade de frequéncia.

O processo é automaticamente finalizado!!!




......
-----

omandos Basicos.

LOCIDADE (Analogica):

O controle analdgico de velocidade é um dos modos mais utilizados por se tratar de um
modo de movimento constante com controle simplificado de porta de painel onde girando o
potencidémetro pode-se controlar o nivel de frequéncia de comando de OHZ ao maximo
parametrizado.

O esquema de ligacéo a seguir se refere ao potenciémetro conectado ao canal analogico 2 e

3, vale ressaltar que o canal analdgico 1 serd do potenciémetro no painel do inversor:

Analdgica 1:

Ligacdo Analégica 2 e 3:

A primeira parte da parametrizacgéo se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

Parametro

Texto

Descritivo

P00.01

Comando de start/stop

Valor 1 - Controle via terminais

P05.01

Funcdo Terminal S1

Valor 1 — Aciona giro em sentido horario

P05.02

Funcdo Terminal S2

Valor 2 — Aciona giro em sentido anti-horério

A segunda parte da parametrizacédo se deve pelo comando de frequéncia, comando através

da analdgica:

Parametro

Texto

Descritivo

P00.03 e
P00.04

Frequéncia maxima de
comando

Valor em Hz maximo desejado em 100% do
potencidmetro

P00.06

Comando de frequéncia

Valor 2 - Controle via analdgica AL2

P05.37

Tensdo minima Al2

Valor equivalente a tensdo minima (V)

P05.38

Velocidade minima Al2

Valor da velocidade minima (% de P0.03)

P05.39

Tensdo maxima Al2

Valor equivalente a tensdo maxima (V)

P05.40

Velocidade méaxima Al2

Valor da velocidade méaxima (% de P0.03)

P05.41

Filtro Al2

Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)




omandos Basicos.

LOCIDADE (Multi-Step-Speed):

O controle de velocidade de maltiplos passos € mais utilizado em sistemas com alteracdo de
velocidade de movimento constante, porém pré-determinados seu controle € realizado
através de acionamentos binarios nas entradas digitais do inversor, contendo até 16
velocidades pré-programadas pode-se declarar uma velocidade para cada parte do
movimento da méquina.

Curso total

>

Inicio Velocidade 1 Velocidade 2 Velocidade 3 Final

Sl S1+82 S1+83
I

O esquema acima se refere a uma situacdo em que o operador possui 3 velocidades perceba
que a cada determinado passo, o operador ativa entradas que variam a velocidade pré-
determinada.

Start sentido hordrio ,~, s1
SR P S, S

_ | Para a situacao colocada como exemplo segue 0
Multi-step-speed T1 52 Nl . . ~
— ) E ] seguinte esquema de ligacéo ao lado.

Multi-step-speed T2 S3 . .. n Y
A B4 | Entrada S1— Botio de inicio de operagao co
:E sentido horério

Q. Entrada S2 — Terminal 1 do binarios multi step

speed
com
a Entrada S3 — Terminal 2 do binarios multi step
+24V speed

PE

A primeira parte da parametrizacao se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

Comando de start/stop | Valor 1 - Controle via terminais
Funcéo Terminal S1 Valor 1 — Aciona giro em sentido horario
Funcdo Terminal S2 Valor 16 — Multi-step speed terminal 1
Funcéo Terminal S3 Valor 17 — Multi-step speed terminal 2




ve pelo comando de frequéncia, comando atraveés

Pardmetro | Texto Descritivo

P00.03 e Frequéncia méxima de | Valor em Hz méaximo desejado em 100% do

P00.04 comando potencidmetro

P00.06 Comando de frequéncia | Valor 6 - Controle via multi-step-speed

P10.02 Velocidade Multi step | Valor da velocidade multi — step — speed 0
speed 0 (% de P0.03)

P10.04 Velocidade Multi step | Valor da velocidade multi — step — speed 1
speed 1 (% de P0.03)

P10.06 Velocidade Multi step | Valor da velocidade multi — step — speed 2
speed 2 (% de P0.03)

P00.11 Aceleracdo linear Valor da aceleracdo linear em segundos

P00.12 Desaceleracéo linear Valor da desaceleracdo linear em segundos

Funcionamento:

Este método de acionamento funciona através do chamado binério, ou seja, séo 16
possibilidade de velocidades pré-determinadas de Multi step speed 0 a multi step speed 15.

Desta forma temos 4 bits —

Multi step speed terminal 1
Multi step speed terminal 2
Multi step speed terminal 3
Multi step speed terminal 4

Caso 0 modo Multi step esteja acionado poderemos variar usando estes terminais:

E assim por diante, a tabela abaixo pode ajudar na construcdo da logica binaria:

Apenas o start sem nenhum outro terminal acionara o “multi step speed 0” - P10.02
Start + terminal 1 acionara o “multi step speed 1” - P10.04
Start + terminal 2 acionara o “multi step speed 2” - P10.06
Start + terminal 1 + Terminal 2 acionara o “multi step speed 3” - P10.06

[Terminal 1| OFF [ ON | OFF [ ON |OFF| ON |OFF| ON Terminal 1| OFF | ON | OFF | ON |OFF| ON |OFF| ON
Terminal 2l OFF |OFF| ON |[ON |OFF|OFF|ON [ ON Terminal 2| OFF |OFF| ON | ON |OFF|OFF| ON | ON
[Terminal 3{ OFF | OFF | OFF |OFF[ON [ON | ON | ON Terminal 3| OFF |OFF | OFF |OFF|ON |ON | ON | ON
[Terminal 4 OFF [OFF | OFF |OFF|OFF|OFF|OFF|OFF Terminal4] ON | ON | ON |ON |ON|ON |ON | ON

step 0 1 2 3|14 |5 6 | 7 step 8 9 10 11 (12|13 ]114] 15




omandos Basicos.

LOCIDADE (Entrada rapida HDI):

O controle de velocidade p6r entrada rapida é utilizado em sistemas com alteracdo de
velocidade de movimento constante e se aproxima ao controle mestre e escravo, esta
entrada cuja capacidade é de 50Khz pode ser usada com uma saida pwm de clp ou a fase de

um encoder em linha.

O esquema de ligacdo abaixo demonstra a ligagédo de um encoder, considerando que apenas
uma fase sera utilizada para este acionamento:

Sinal 8 Vias

Comum Preto

+vec Vermelho

Canal A Azul

Start sentido horario S1 _@
Entrada rdpida HDI HDI _@
B
coMm
PW
+24V
PE

A primeira parte da parametrizacdo se deve pelo comando start — stop, comando de . ;
acionamento:

Comando de start/stop

Valor 1 - Controle via terminais

Funcdo Terminal HDI

Valor 0 — HDI utilizada como entrada rapida

Funcdo Terminal S1

Valor 1 — Aciona giro em sentido horario

A segunda parte da parametrizacéo se deve pelo comando de frequéncia, comando através

das velocidade em HDI:

Frequéncia maxima de
comando

Valor em Hz méaximo desejado em 100% do
potencidbmetro

Comando de frequéncia

Valor 4 - Controle via entrada HDI

Freq minima de entrada

Frequéncia minima na entrada HDI (Khz)

Velocidade minima

Valor da velocidade minima (% de P0.03)

Freg maxima de entrada

Frequéncia méxima na entrada HDI (Khz)

Velocidade maxima

Valor da velocidade méxima (% de P0.03)

Filtro HDI

Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)




omandos Basicos.

LOCIDADE (Keypad):

O controle de velocidade por Keypad € utilizado em sistemas com pouca alteracdo de
velocidade, visto que como se altera direto em seu painel de controle seja pelo pardmetro
ou pelo proprio potencidmetro AL1 o acesso € mais restrito, desta forma este tipo de
controle é mais utilizado em esteiras por exemplo, situa¢do na qual uma vez ajustado o
sistema chega a rodar por horas sem alteracdo alguma.

Neste comando nédo ha necessidade de nenhuma ligacao fisica considerando que todos os
acionamentos serdo realizados via painel de controle, a imagem abaixo mostra a aparéncia
do painel frontal.

RUNTUNE ~ FWDREV LOCALREMOT  TRIP I 1

Display de comando

oo o o
Display de variavel 3 3 8. 8 S. 8 Zf}i" 2 Display de modo
o.<

PRG DATA
== A 1 LEM"J Setas para aumentar ou

— 5) reduzir valores
v SHIFT

Para a operagdo

Inicia a operagdo

Conector para keypad
externo RJ11/RJ45

Potenciometro AL 1

A primeira parte da parametrizacdo se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

- Comando de start/stop | Valor 0 — Controle via Keypad

A segunda parte da parametrizacao se deve pelo comando de frequéncia, comando através
do parametro p00.10 (keypad) ou AL1 (Potenciémetro Keypad):




Frequéncia méxima de | Valor em Hz méximo desejado em 100% do
comando potencidmetro
Comando de frequéncia | Valor 0 - Controle via Keypad (P00.10)

Frequéncia de operacdo | Valor da velocidade desejada (HZ)
Aceleracéo Valor da Aceleracéo linear (s)
Desaceleracéo Valor da Desaceleracéo linear (s)

Controle via potenciémetro analdgica 1 (AL1)

Frequéncia méxima de | Valor em Hz méximo desejado em 100% do
comando potencidmetro
Comando de frequéncia | Valor 1 - Controle via AL1

Tensdo minima All Valor equivalente a tensdo minima (V)
Velocidade minima All | Valor da velocidade minima (% de P0.03)
Tensdo maxima All Valor equivalente a tensdo maxima (V)
Velocidade maxima All | Valor da velocidade maxima (% de P0.03)
Filtro All Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)

Em ambos os modos de controle de velocidade o start e stop € realizado pelos botdes do
painel como mostra figura abaixo:

Inicia a operagio ‘ @ ‘ Para a operagdo

Para facilitar o acesso ao painel de comando pode-se utilizar o keypad externo preso a porta
do painel elétrico através do conector RJ11/RJ45

Conector para keypad
externo RJ11/RJ45

GD20_ky2 — Interface Remota Keypad exclusiva para 0 GD20 com a funcéo de copiar e
colar os dados para upload ou download de parametros.

Moldura de instalacdo Keypad GD (125 x 90 x 35) mm
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LOCIDADE (Modbus):

O controle de velocidade pér modbus comumente utilizado em sistemas onde € optado o
uso de redes industriais em integracdo com periféricos como IHM, CLP ou outros.

Este sistema é escolhido por sua facilidade de integracdo assim como reducdo de fia¢cdo no
sistema visto que € utilizado apenas um par trancado para 485+ e 485-.

| st | s2| 83| s4 |HDI|A2|AB | +10V|
| +24v [ PW [ cOM | cOM | Y1 | AO1 | 485+ | 485-

Periférico

Este comando possui a sua parametrizacdo dividida em trés partes: Comando, controle e
rede.

A primeira parte da parametrizacdo se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

Comando de start/stop | Valor 1 - Controle via terminais a
Funcdo Terminal S1 Valor 1 — Rotacdo em sentido horario v"

A Segunda parte da parametrizagédo se deve pelo controle de velocidade que deve ser
indicada via modbus

Modo de controle de | Valor 8 — Controle via comunicagdo modbus
velocidade

Endereco de Endereco utilizado para controle de frequéncia
frequéncia via rede modbus

A Terceira parte da parametrizacdo é configurar o baudrate, endereco e bits do inversor na
rede modbus.

Endereco — Modbus Endereco do escravo na rede modbus
Baudrate — Modbus Velocidade de transmissdo de dados:

4: 19200BPS 5: 38400BPS 6: 57600BPS
Protocolo - Modbus 0:(N,8,1)forRTU [/ 1:(E, 8,1)forRTU
2:(0,8,1)forRTU / 3:(N,8,2)for RTU
4. (E, 8,2)forRTU [/ 5:(0,8, 2) for RTU




Comandos Basicos.

ROQUE (Analéqica):

O controle analdgico de torque ou limitador de torque via analdgica, € utilizado em
sistemas de tracionamento ou em aplicagdes de pressdo forgando o préprio motor a parar ao
atingir o torque delimitado.

O esquema de ligacéo a seguir se refere ao potenciémetro conectado ao canal analogico 2 e
3, vale ressaltar que o canal analdgico 1 serd do potenciémetro no painel do inversor:

Analdgica 1: Ligacdo Analégica 2 e 3:

A primeira parte da parametrizacgéo se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

¥ ¢
Parametro | Texto Descritivo

P00.01 Comando de start/stop | Valor 1 - Controle via terminais

P05.01 Funcéo Terminal S1 Valor 1 — Aciona giro em sentido horario

P05.02 Funcdo Terminal S2 Valor 2 — Aciona giro em sentido anti-horério

A segunda parte da parametrizacéo se deve pelo comando de torque, comando através da

analogica:

Parametro | Texto Descritivo

P00.00 Modo do Inversor Modo de controle vetorial sem sensor 0
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder

P03.11 Comando de torque Valor 3 - Controle via anal6gica AL2

P05.37 Tensdo minima Al2 Valor equivalente a tensdo minima (V)

P05.38 Torgue minimo Al2 Valor do torque minima (% de P0.03)

P05.39 Tensdo maxima Al2 Valor equivalente a tensdo maxima (V)

P05.40 Torgue maximo Al2 Valor do torque maxima (% de P0.03)

P05.41 Filtro Al2 Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)




omandos Basicos.

RQUE (Keypad):

O controle de torque por Keypad ¢ utilizado em sistemas com pouca alteracdo de torque,
visto que como se altera direto em seu painel de controle seja pelo parametro ou pelo
proprio potenciémetro AL1 o acesso € mais restrito, desta forma este tipo de controle é
mais utilizado em processos de producdo continua, onde o material € sempre 0 mesmo ou
com pouca alteracéo.

Neste comando nédo ha necessidade de nenhuma ligacao fisica considerando que todos os
acionamentos serdo realizados via painel de controle, a imagem abaixo mostra a aparéncia
do painel frontal.

RUNTUNE ~ FWDREV LOCALREMOT  TRIP I 1

u) [a) o o Display de comando
Orz=
Display de variavel 3 3 8 8 S 8 0.0 2 Display de modo
. - . [ ] - -‘;-

PRG DATA
== A 1 LEM"J Setas para aumentar ou

— 5) reduzir valores
v SHIFT

Para a operagdo

Inicia a operagdo

Conector para keypad

externo RJ11/RJ45 Potenciometro AL 1

A primeira parte da parametrizacdo se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

- Comando de start/stop | Valor 0 — Controle via Keypad

A segunda parte da parametrizacao se deve pelo comando de torque, comando através do
parametro p03.12 (keypad) ou AL1 (Poténciometro Keypad):




Pardmetro | Texto Descritivo
P00.00 Modo do Inversor Modo de controle vetorial sem sensor O
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder
P03.11 Comando de torque Valor 1 - Controle via Keypad (p3.12)
P03.12 Torque de operacao Valor do torque desejado (-300% +300%)
P03.13 Filtro de torque Tempo para alcancar o torque desejado ()
P00.12 Desaceleragéo Valor da Desaceleracéo linear (s)
P03.16 Velocidade méxima Velocidade méxima sentido horario (HZ)
P03.17 Velocidade maxima Velocidade méxima sentido anti-horario (HZ)

Controle via potenciémetro analdgica 1 (AL1)

Parametro | Texto Descritivo
P00.00 Modo do Inversor Modo de controle vetorial sem sensor 0
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder
P03.11 Comando de torque Valor 2 - Controle via analdgica 1 (AL1)
P05.32 Tensdo minima All Valor equivalente a tensdo minima (V)
P05.33 Torgue minimo All Valor da torque minima (% de P0.03)
P05.34 Tensdo méxima All Valor equivalente a tensdo maxima (V)
P05.45 Torgue maximo All Valor da torque méaxima (% de P0.03)
P05.46 Filtro All Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)

Em ambos os modos de controle de torque o start e stop é realizado pelos botdes do pav
como mostra figura abaixo:

‘ e R R ‘
Inicia a operagdo ‘ ‘ Para a operagdo

Para facilitar o acesso ao painel de comando pode-se utilizar o keypad externo preso a porta
do painel elétrico através do conector RJ11/RJ45

Conector para keypad
externo RI11/RJ45

GD20_ky2 — Interface Remota Keypad exclusiva para 0 GD20 com a funcéo de copiar e
colar os dados para upload ou download de parametros.

Moldura de instalagdo Keypad GD (125 x 90 x 35) mm
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ORQUE (Modbus):

O controle de torque pdr modbus comumente utilizado em sistemas onde é optado o uso de
redes industriais em integracdo com periféricos como IHM, CLP ou outros.

Este sistema ¢ escolhido por sua facilidade de integracéo assim como reducdo de fiacdo no
sistema visto que € utilizado apenas um par trangado para 485+ e 485-.

|s1 | s2 | s3 | S4 |HDI| Al2 ‘ Al3 \+1ov‘
| +24v | PW | cOM | cOM | Y1 | AO1 | 485+ | 485-

Periférico

Este comando possui a sua parametrizacao dividida em trés partes: Comando, controle e
rede. A primeira parte da parametrizacao se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

Comando de start/stop | Valor 1 - Controle via terminais
Funcdo Terminal S1 Valor 1 — Rotacdo em sentido horério

A Segunda parte da parametrizacdo se deve pelo controle de torque que deve ser indiv”
via modbus 1

Modo de controle vetorial sem sensor O
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder

Comando de torque Valor 7 - Controle via Modbus

Endereco de torque Endereco utilizado para controle de Torque via
rede modbus

Modo do Inversor

A Terceira parte da parametrizacdo é configurar o baudrate, endereco e bits do inversor na
rede modbus.

Endereco — Modbus Endereco do escravo na rede modbus
Baudrate — Modbus Velocidade de transmissdo de dados:

4: 19200BPS 5: 38400BPS 6: 57600BPS
Protocolo - Modbus 0:(N,8,1)forRTU [/ 1:(E,8,1)forRTU
2:(0,8,1)forRTU / 3:(N,8,2)for RTU
4. (E, 8,2)forRTU [/ 5:(0,8, 2) for RTU
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omandos Basicos.

OCIDADE + TORQUE (Analégico):

O controle analégico de torque ou limitador de torque via analdgica, € utilizado em
sistemas de tracionamento ou em aplicacdes de pressdo forcando o préprio motor a parar ao
atingir o troque delimitado, a integracdo com o controle de velocidade via analdgico
permite ao operador configurar a velocidade maxima atingida quando o torque do motor
estiver com 100% de sua capacidade.

O esquema de ligacdo a seguir se refere ao potenciémetro conectado ao canal analdgico 2 e
3, vale ressaltar que o canal analdgico 1 sera do potenciémetro no painel do inversor:

Analdgica 1: Ligacdo Analdgica 2 e 3:

A primeira parte da parametrizacdo se deve pelo comando start — stop, comando de v
acionamento:

Parametro | Texto Descritivo

P00.01 Comando de start/stop | Valor 1 - Controle via terminais

P05.01 Funcdo Terminal S1 Valor 1 — Aciona giro em sentido horario
P05.02 Funcéo Terminal S2 Valor 2 — Aciona giro em sentido anti-horério

A segunda parte da parametrizacéo se deve pelo comando de torque, comando através da

analogica:

Parametro | Texto Descritivo

P00.00 Modo do Inversor Modo de controle vetorial sem sensor 0
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder

P03.11 Comando de torque Valor 3 - Controle via analogica AL2

P05.37 Tensdo minima Al2 Valor equivalente a tensdo minima (V)

P05.38 Torgue minimo Al2 Valor do torque minima (% de P0.03)

P05.39 Tensdo méxima Al2 Valor equivalente a tensdo méxima (V)
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P05.40 Torgue maximo Al2 Valor do torque maxima (% de P0.03)
P05.41 Filtro Al2 Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)

a parametrizacao se deve pelo comando de velocidade, comando através

da analogica:
Pardmetro | Texto Descritivo
P03.14 e Comando de velocidade | Valor 3 - modo de comando de velocidade por
P03.15 analdgica 3 quando o tipo de controle de torque
estiver ligado

P00.03 e Frequéncia maxima de | Valor em Hz maximo desejado em 100% do
P00.04 comando potenciémetro
P05.42 Tensdo minima Al3 Valor equivalente a tensdo minima (V)
P05.43 Velocidade minima AI3 | Valor da velocidade minima (% de P0.03)
P05.44 Tensdo média Al3 Valor equivalente a tensdo média (V)
P05.45 Velocidade média AI3 | Valor da velocidade média (% de P0.03)
P05.46 Tensdo méaxima Al3 Valor equivalente a tensdo maxima (V)
P05.47 Velocidade maxima Al3 | Valor da velocidade méxima (% de P0.03)
P05.48 Filtro AI3 Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)

Funcionamento:

Neste processo 0 operador possui:

- 1 botdo retentivo Start/Stop, movimento em sentido Unico
- 1 Potencidmetro para o comando de torque
- 1 Potenciémetro para o comando de velocidade

A variacdo do potencidmetro de 0 a 10V gerara o sinal que sera convertido pelo inversor
para percentual, considerando o default de fabrica teriamos a seguinte escala (0V = 0% do
torque / 10V = 100% do torgue), desta forma digamos que o motor tenha 10Nm de torque
este valor seria equivalente a 100% do torque.

A variagdo da velocidade via analdgica se deve a escala entre a entrada de tenséo e o valor
maximo possivel de ser atingido estabelecido em p00.03 e p00.04, considerando a
velocidade padrdo de 60HZ esté seria a representacdo da escala equivalente a 10V no
potenciémetro.

Com o torque e a velocidade selecionados em percentual o operador podera realizar o
acionamento via botdo para iniciar o giro, estas mudancas de torque e velocidade podem ser
realizadas durante a operacdo também.

OBS: Este inversor € para aplicacfes gerais, sendo assim o controle de torque nédo é
sensivel, ou seja, em baixo torque podera ndo apresentar um bom funcionamento.
Aplicac6es onde ha necessidade de controle de torque fino devera ser consultado o time
técnico da Kalatec Automacéo para dimensionamento de inversores especificos.
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OCIDADE +TORQUE (Keypad):

O controle de torque e velocidade p6r Keypad é utilizado em sistemas com pouca alteracao,
visto que, como se altera direto em seu painel de controle seja pelo pardmetro ou pelo
proprio potenciémetro AL1 o acesso € mais restrito, desta forma este tipo de controle é
mais utilizado em processos de producdo continua, onde o material € sempre 0 mesmo ou
com pouca alteracéo.

Neste comando nédo ha necessidade de nenhuma ligacao fisica considerando que todos os
acionamentos serdo realizados via painel de controle, a imagem abaixo mostra a aparéncia
do painel frontal.

Display de comando

RUNTUNE  FWD/REV LOCALUREMOT  TRIP I 1

ju] 8] u] u]

Display de variavel 3 3 8 8 5‘ 8 EI*:T 2 Display de modo
- - - = j

Setas para aumentar ou
reduzir valores

Para a operagiio .\vﬁ/

Inicia a operagdo

Conector para keypad
externo RI11/RJ45

Potenciometro AL 1

A primeira parte da parametrizacao se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

- Comando de start/stop | Valor 0 — Controle via Keypad

A segunda parte da parametrizacdo se deve pelo comando de torque, comando através do
parametro p03.12 (keypad) ou AL1 (Poténciometro Keypad):




) ¢ -
QOO0 .

Pardmetro | Texto Descritivo
P00.00 Modo do Inversor Modo de controle vetorial sem sensor O
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder
P03.11 Comando de torque Valor 1 - Controle via Keypad (p3.12)
P03.12 Torque de operacgéo Valor do torque desejado (-300% +300%)
P03.13 Filtro de torque Tempo para alcancar o torque desejado ()
P00.12 Desaceleracéo Valor da Desaceleracéo linear (s)
P03.16 Velocidade méxima Velocidade méxima sentido horario (HZ)
P03.17 Velocidade maxima Velocidade méxima sentido anti-horario (HZ)

OU Controle de torque via potencidmetro analogica 1 (AL1)

Parametro | Texto Descritivo
P00.00 Modo do Inversor Modo de controle vetorial sem sensor O
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder
P03.11 Comando de torque Valor 2 - Controle via analdgica 1 (AL1)
P05.32 Tensdo minima All Valor equivalente a tensdo minima (V)
P05.33 Torgue minimo All Valor do torque minima (% de P0.03)
P05.34 Tensdo maxima All Valor equivalente a tensdo maxima (V)
P05.45 Torgue méximo All Valor do torque maxima (% de P0.03)
P05.46 Filtro All Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)
Controle de velocidade méaxima via Keypad: -
Parametro | Texto Descritivo
P03.14 e Comando de velocidade | Valor 0 - modo de comando de velocidade por
P03.15 Keypad quando o tipo de controle de torque
estiver ligado
P03.16 Velocidade maxima Velocidade méxima sentido horério (HZ)
P03.17 Velocidade maxima Velocidade maxima sentido anti-horério (HZ)

OU Controle de velocidade maxima via Analdgica 1 (AL1):

Parametro | Texto Descritivo

P00.03 e Frequéncia méxima de | Valor em Hz maximo desejado em 100% do

P00.04 comando potencidmetro

P03.14 e Comando de velocidade | Valor 1 - modo de comando de velocidade por

P03.15 analogica 1 quando o tipo de controle de torque
estiver ligado

P05.32 Tensdo minima All Valor equivalente a tensdo minima (V)

P05.33 Velocidade minima All | Valor da velocidade minima (% de P0.03)

P05.34 Tensdo maxima All Valor equivalente a tensdo méxima (V)

P05.45 Velocidade m&xima All | Valor da velocidade mé&xima (% de P0.03)

P05.46 Filtro All Tempo em “s” para atingir a velocidade (acc)




ue/ velocidade o start e stop é realizado pelos
ra abaixo:

Inicia a operagdo STOP ‘ Para a operacio
‘ run > Qrst ‘ peras

Para facilitar o acesso ao painel de comando pode-se utilizar o keypad externo preso a porta
do painel elétrico através do conector RJ11/RJ45

Conector para keypad
externo RJ11/RJ45

GD20_ky2 — Interface Remota Keypad exclusiva para 0 GD20 com a fun¢éo de copiar e
colar os dados para upload ou download de parametros.

Moldura de instalacdo Keypad GD (125 x 90 x 35) mm

OBS: Este inversor € para aplicacfes gerais, sendo assim o controle de torque néo €
sensivel, ou seja, em baixo torque podera nao apresentar um bom funcionamento.
AplicacGes onde ha necessidade de controle de torque fino devera ser consultado o time
técnico da Kalatec Automacdo para dimensionamento de inversores especificos.
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OCIDADE +TORQUE (Modbus):

O controle de torque e velocidade pér modbus comumente utilizado em sistemas onde é
optado o uso de redes industriais em integracdo com periféricos como IHM, CLP ou outros.

Este sistema é escolhido por sua facilidade de integracdo assim como reducdo de fia¢cdo no
sistema visto que € utilizado apenas um par trancado para 485+ e 485-.

| st | s2| 83| s4 |HDI|A2|AB | +10V|
| +24v [ PW [ cOM | cOM | Y1 | AO1 | 485+ | 485-

Periférico

Este comando possui a sua parametrizacdo dividida em quatro partes: Comando, controle e
rede.

A primeira parte da parametrizacdo se deve pelo comando start — stop, comando de
acionamento:

Comando de start/stop | Valor 1 - Controle via terminais a
Funcdo Terminal S1 Valor 1 — Rotacdo em sentido horario v"

A Segunda parte da parametrizacéo se deve pelo controle de torque que deve ser indicada
via modbus

Modo de controle vetorial sem sensor 0
Para controle de torque e velocidade sem
necessidade de encoder

Comando de torque Valor 7 - Controle via Modbus

Endereco de torque Endereco utilizado para controle de Torque via
rede modbus

Modo do Inversor

A Terceira parte da parametrizacao se deve pelo controle de Velocidade que deve ser
indicada via modbus

Comando de Valor 6 - modo de comando de velocidade por
velocidade Modbus quando o tipo de controle de torque
estiver ligado




Endereco de Endereco utilizado para controle de velocidade
velocidade horaria méaxima horéria via rede modbus

Velocidade anti- Endereco utilizado para controle de velocidade
horéria maxima anti-horéria via rede modbus

A quarta parte da parametrizagéo se deve a configurar o baudrate, endereco e bits do
inversor na rede modbus.

Endereco — Modbus Endereco do escravo na rede modbus
Baudrate — Modbus Velocidade de transmissao de dados:

: 1200BPS

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

: 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

: No parity check (N, 8, 1) for RTU

: Even parity check (E, 8, 1) for RTU
: Odd parity check (O, 8, 1) for RTU
: No check (N, 8, 2) for RTU

: Even parity check (E, 8, 2) for RTU
: Odd parity check (O, 8, 2) for RTU '/
: No check (N, 7, 1) for ASCII

: Even check (E, 7, 1) for ASCII

: Odd check (O, 7, 1) for ASCII

: No check (N, 7, 2) for ASCII
10: Even check (E, 7, 2) for ASCII
11: Odd check (O, 7, 2) for ASCII
12: No check (N, 8, 1) for ASCII
13: Even check (E, 8, 1) for ASCII
14: Odd check (O, 8, 1) for ASCII
15: No check (N, 8, 2) for ASCII
16: Even check (E, 8, 2) for ASCII
17: Odd check (O, 8, 2) for ASCII

Protocolo - Modbus

OO0 ~NOoOUIRARWNPEPOOUIA, WNEO

OBS: Este inversor € para aplicacfes gerais, sendo assim o controle de torque nédo é
sensivel, ou seja, em baixo torque podera ndo apresentar um bom funcionamento.
Aplicac6es onde ha necessidade de controle de torque fino devera ser consultado o time
técnico da Kalatec Automacéo para dimensionamento de inversores especificos.
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ODBUS RS485 EM GERAL.:

Todo equipamento industrial hoje permite integracdo com uma rede de comunicacéo, o
modbus é a rede padronizada em periféricos da industria, protocolo este que possui facil

implementacao e acesso aberto.

A utilizacdo de rede RS485 RTU simplifica comandos variaveis, possibilitando com um
Unico equipamento realizar processos diferentes em situagdes paralelas.

No manual acima vimos algumas integracGes de rede movimentando apenas velocidade e
torque, a seguir veremos outras funcgdes passiveis de mudanga com enderecos fixos, assim
como a possibilidade de alteracdo de qualquer parametro do inversor.

Par trancado para 485+ e 485-, ligacdo fisica da rede modbus:

|s1|sz|ss|s4 |HD||A|2\A|3 \+10v\

| +24V | PW | COM |COM | Y1 | AO1 } 485+ \ 485-

Periférico

Para o condicional de velocidade, torque e acionamento a parametrizagdo pertinente é:

Comando de start/stop

Valor 2 - Controle via modbus

Modo de controle de
velocidade

Valor 8 — Controle via modbus

Modo de torque

Valor 7 - Controle via Modbus

Para a parametrizacdo do protocolo da rede temos o grupo P14, segue abaixo:

Endereco — Modbus

Endereco do escravo na rede modbus

Baudrate — Modbus

Velocidade de transmissdo de dados:
: 1200BPS

: 2400BPS

: 4800BPS

: 9600BPS

: 19200BPS

: 38400BPS

: 57600BPS

Protocolo - Modbus

: No parity check (N, 8, 1) for RTU
: Even parity check (E, 8, 1) for RTU

R OO0l WNEFE O




2: Odd parity check (O, 8, 1) for RTU
3: No check (N, 8, 2) for RTU

4: Even parity check (E, 8, 2) for RTU
5: Odd parity check (O, 8, 2) for RTU
6: No check (N, 7, 1) for ASCII

7: Even check (E, 7, 1) for ASCII

8: Odd check (O, 7, 1) for ASCII

9: No check (N, 7, 2) for ASCII

10: Even check (E, 7, 2) for ASCII

11: Odd check (O, 7, 2) for ASCII

12: No check (N, 8, 1) for ASCI|I

13: Even check (E, 8, 1) for ASCII

14: Odd check (O, 8, 1) for ASCII

15: No check (N, 8, 2) for ASCII

16: Even check (E, 8, 2) for ASCII

17: Odd check (O, 8, 2) for ASCII

Apdbs parametrizados estes itens, desligue e ligue o inversor, desta forma todos os
parametros serdo salvos na eeprom do inversor e tornaram vigente o0 uso.

Protocolo recomendado para 80% dos casos:
e Baudrate — 19200
e Protocolo -8, none, 1
e Modo-RTU

Algumas funces ja possuem enderecos fixos, sendo eles apresentados em tabela abaixq",y

Funcéo Endereco |Descrigdo dos dados Caracteristicas

0001H: Execucéo para a frente
0002H: Execucdo inversa
0003H: Jog para a frente
Comando de controle | 2000H  0004H: Jog reversa R/W
de comunicagdo 0005H: Parar

0006H: descelerar para parar
0007H: Redefinicéo de falha
0008H: Para o jog

2001H |Frequéncia de ajuste de comunicagao
(0—Fmax(unidade: 0,01Hz))

Endereco da o002 Referéncia PID, intervalo (0-1000, R/W
comunicacéo n valor 1000 correspongie a 100,0% )
q fiouracio 2003H Feedback PID, intervalo (0-1000, R/W
€ configurac 1000 corresponde a 100,0%)
\Valor de ajuste de torque (-3000-
2004H {3000, 1000 corresponde a 100,0% de R/W

@



a corrente nominal do motor)

2005H

/A configuracdo de frequéncia limite
superior

durante a rotacao para frente (0—
Fmax (unidade: 0,01Hz))

R/W

2006H

/A configuracdo do limite superior de
frequéncia durante a rotacao reversa
(0—Fmax (unidade: 0,01Hz))

R/W

2007H

O torque limite superior de

torque de eletromovimento (0-3000,
1000 corresponde a 100,0% do
corrente nominal do motor)

R/W

2008H

O torque limite superior do torque de
frenagem (0-3000, 1000
corresponde a 100,0% da corrente
nominal de

0 motor)

R/W

2009H

Palavra de comando de controle
especial Bit0—1: =00: motor 1 =01
motor 2
=10: motor 3 =11: motor 4

Bit2: =1 controle de torque proibir

=0: controle de torque proibir

Bit3 invalido: =1 consumo de

energia claro

=0: sem consumo de energia

claro Bit4: =1 pré-excitante

=0:

proibicdo pré-excitante

Bit5: =1 Travagem DC =0:
Proibicédo de travagem DC

R/W

200AH

Comando do terminal de entrada
virtual,
Intervalo: 0x000—0x1FF

R/W

200BH

Comando de terminal de saida
virtual,
Intervalo: 0x00—0x0F

R/W

200CH

Valor de ajuste de tensao (especial
para separacao V/F)
(0-1000, 1000 corresponde a

R/W




100,0% da tensdao nominal do
motor)

200DH

Configuracgdo de saida AO 1
(-1000-1000, 1000 corresponde a
100.0%)

R/W

200EH

Configuracdo de saida AO 2
(-1000-1000, 1000 corresponde a
100.0%)

R/W

2100H

0001H: Execucdo para a frente

0002H: Execucdo para a frente

0003H: Parar

0004H: Erro

0005H: Estado POFF

0006H: Estado pré-excitado

2101H

Bit0: =0: a tensdo do barramento nao
esta estabelecida =1: a tensao do
barramento é estabelecida

Bil-2: =00: motor 1 =01: motor 2
=10: motor 3 =11: motor 4
Bit3:=0:motor assincrono=1: motor
sincrono

Bit4: =0: pré-alarme sem sobrecarga
=1:pré-alarme de sobrecarga

Bit5— Bit6 :=00: controle do teclado
=01: controle de terminal

=10: controle de comunicacéo

2102H

Consulte a instrucéo de tipo de falha

2103H

GD20-EU 0x0180

3000H

0—Fmax,
unit:0,01Hz

3001H

0—Fmax,
unit:0.01Hz

3002H

0.0-2000.0V, Compativel com 0s
unit:0.1vV  |enderecos de

3003H

0-1200V, |comunicagdo de GD,
unit: 1V CHF100A,

3004H

0.0-3000.0A, e série CHV100.
unit:0.1A

3005H

065535,

unit:1RPM
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-300.0—
300.0%,
unit:0.1%
-250.0—
250.0%,

Poténcia de saida 3006H

Torque de saida 3007H

unit: 0.1%
-100.0-
Configuracdo de PID 3008H [100.0%, R
unit: 0.1%
-100.0-
Feedback PID 3009H [100.0%, R
unit: 0.1%
Estado de entrada 300AH 000-1FF
Estado de entrada 300BH |000-1FF

Al'l 300cH -00-10.00V,
unit;

2|0

Os enderecos acima solucionam grande parte das fun¢fes necessarias em modbus, porém
caso alguma aplicacdo necessite de uma alteracdo diferente da lista citada, o seguinte
processo pode ser realizado:

Converte-se 0 nimero equivalente ao parametro para hexadecimal, utilizando o resultado
como endereco visado na comunicagao:

Exemplo: Aceleracdo e desaceleracdo — Parametros P00.11 e P00.12 "'v "

Conversao valor 11 = 000B Hex
Conversao valor 12 = 000C Hex

Estes valores serdo utilizados como enderego para escrita em seu periférico, tomamos como
exemplo a construgdo de uma bateria modbus, com objetivo de escrever a aceleracéo e ler a
desaceleracéo.

3 6 000B 00 | -
Enderego Comando Enderego dos Dados de Verificagdo de
VFD Modbus parametros parametros CRC
3 3 oooCc | e e
Endereco Comando Endereco dos Dados de Verificagdo de
VFD Modbus parametros parametros CRC

Neste caso comando 6 é usado para leitura e 3 é usado para escrita (comando padrdo da
rede modbus), escrevendo o endereco B equivalente ao parametro P00.11 e lendo o
endereco C equivalente ao parametro P00.12.

Exemplo extra: Pardmetro P05.02 — Valor 502 — Conversdo 1F6 Hex




ametros de feedback.

ack de certos fatores de trabalho podem auxiliar um time de
manu a verificar o esforco de certos equipamentos industriais, conseguindo assim
criar uma rotina de manutencao preventiva assim e prospectar atualizacées dos
equipamentos para aumento de vida til e evitar perdas na producéo.

Estes parametros podem ser visualizados de duas formas:

Visualizacdo atraves do software, menu lateral direito (Status Parameter):

& * ¥ - D x
Hame(M}
i+ e =] 0
Funtode| Oscilloscope  Control panel  Configuration  Histary  Settings
Project pane Funcode & W status parameters
] 5 GD20-£0-v1.04-207311241609 " : o c oy 2 Current Followed
= Em::‘:::’"‘“mi"' import Esport Print Refresh cumentgroup  Refresh all group  Search  Compare c:m [ index | Name [value
12 Frequently modified e Inverter state 0: Offline
- cx:ini::‘[’:’ﬁ T piz.oo Set frequency 0.00
Compare defaults |P17.01 Output frequency 0.00
1. Drive faults
G Status CIe17.02 Ramps reference frequency 0.00
| | P17.03 Output voltage 0
|P17.04 Output current 0.0
[ |pP17.05 Motor speed o
| P17.06 Torque current 0.0
“lmzor Excitation current 00
] p17.08 Motor power 0.0
| P17.09 Output torque 0.0
1710 Estimated motor frequency 0.00
| P17.11 DC bus voltage 0.0
| P17.12 Digital input terminal state o
I P17.13 0
|P17.14 0.00 -
Clezas 0.0 'r
] P17.16 0
|P17.17 0
ClP17.18 Counting value [}
| P17.19 All input voltage 0.00
Visualizagéo através do Display frontal:
L] o o 9 o a o o a o o D
LJ == o |I| ]
AR [y QOet—=[ P17
: % = o o
Todos os digitos estdo piscando O local das unidades O local das unidades esta piscando
esta piscando -
T B
[} [+] o Q o 4] -] o o Q [+ o o
. == o
¢ Haitig—> = i
04— P i °
LI B Y BN LFoy Ly PoLer i
= Q LI »]
O local das unidades esta piscando O local das unidades esta piscando

Nota: Ao definir o valor, vocé pode pressionar ﬁ,% e v | + | A\ | para modificar o valor.

Todos os parametros do grupo P17 sdo monitores das variaveis, como: corrente,
torque, velocidade atual e outros. (consultar o manual geral)




S parametrizacoes via Software

a parametrizacdo € um meio de seguranca e agilidade com
pro aquinarios em quantidade, visto que ao invés de configurar todos o0s
parametros em um segundo inversor, é gerado um arquivo com as alteragdes realizadas no
inversor primario para o secundario.

Para realizar o procedimento de backup teremos que realizar a conexao do inversor com o
software INVT Workshop,

Para efetuar a conexdo com o software alguns parametros do inversor devem ser alterados
assim como a ligacdo fisica da comunicagdo modbus RS485 com o computador

~Device inf

Model ‘GDZD_EU v‘ Version ‘\m_m v| Industry - ®
Communication |COM “

-
< <

Name | GD20-EU-V1.04-1

~Communication typs

Start address (1 End address |2
Port Baud rate 19200

Parity bit Even parity v Data bit

o
< <

Stop bit

®[=
- 3
B
m
< <

) Multiple

\ .
e II' I:‘ Do not show again. v

Parametros para comunicagdo com o inversor: O protocolo definido no inversor segundo 0s
parametros abaixo, deverao estar iguais aos inseridos no software na tela acima.

P14.00 - Endereco de | P14.01 - Taxa de transmissdo | P14.02 - Verificacdo de bits digitais
comunicacéo local de comunicagdo
0: 1200BPS 0: No parity check (N, 8, 1) for RTU
1: 2400BPS 1: Even parity check (E, 8, 1) for RTU
NO de rede, qualquer | 2: 4800BPS 2: Odd parity check (O, 8, 1) for RTU
valor acima de 1 3: 9600BPS 3: No check (N, 8, 2) for RTU
4: 19200BPS 4: Even parity check (E, 8, 2) for RTU
5: 38400BPS 5: Odd parity check (O, 8, 2) for RTU
6: 57600BPS
A ligagdo fisica deverd ser realizada dos bornes 485+ e 485- do inversor para um conversor
485 para USB:
485+
.
485- | __




etrizacao necessaria e guando tiver finalizado
aixo:

resh all groups, para atualizar todos os grupos de pardmetros com 0s
valores atuais

7 @ i ® © o
Funcode  Oscilloscope  Control panel Configuration History  Settings
Project pane Funcode
= ﬁ GD20-EU-V1.04-202311241609 q : = G | H B
(=] & GD20-EU-V1.04-1(Offline) - - - - . hm,u ‘h ] -
= Funcode Import Export Print Refresh current groflp  Refresh all group  Sdlrcl Compare  Copy
P00 group Basic function group B
R e S G e ‘ Followed | Read/write mode | Name |Cumar|t value | Min. value | Max. value | Default
P02 group Motor 1 parameter gr... =
PO3 group Vector control group []1P00.00 % No write dur... Speed control m... 2: SVPWM control 0 2 2
RoaEciplcontalizonp [C]P00.01 'L Read and w... Run command c.. 0:Keypad (LED .. 0 2 0
P05 group Input terminal group
P06 group Output terminal group -_,.; Read only Reserved 1] 0 3 )
PO7 group HMI group
PO8 group Enhanced function gr... % No write dur... Max output freq... 50.00 P00.04 400.00 50.00
R gep FD et e [ No write dur... Upper limit of ru... 50.00 P00.0S P00.03 50.00
P10 group Simple PLC and multi-...
P11 group Protective parameter ¥/ No write dur... Upper limit of ru... 0.00 0.00 P00.04 0.00
P13 group Synchronous motor c... -
P14 group Serial communication... L# Read and w... Afrequencyco.. O0:Setviakeypa.. 0 11 o
U i [/ Read and w... Bf 2:SetviaA2 0 11 2
 Change History L4 Read and w... requency co..  2: Setvia
> Monitor funcodes L/ Read and w... B frequency co...  0: Max output fr... 0 1 ]
|| Compare defaults
/L. Drive faults L Read and w... Combination mo... 0: A 0 5 0
G Status .
L# Read and w... Keypad set freg.. 50.00 0.00 P00.03 50.00
Lf Read and w... Acc time 1 0.0 0.0 3600.0 Depend on model

Agora acione o botdo Export, selecione os grupos desejados e pressione Export Selecv
para gerar um arquivo com todos os parametros desejados:

Funcode
i . R Select
- » = Funcode
Import}  Export POO group Basic function group
PO1 group Start/stop control group

I P00 group Basic fun
‘ Followed | Read/w
[ P00.00 (% No

P02 group Motor 1 parameter group
PO3 group Vector control group

P04 group V/F control group

P05 group Input terminal group
P06 group Output terminal group
PO7 group HMI group

L4 Req

[ P00.01

P08 group Enhanced function group

P09 group PID control group

P10 group Simple PLC and multi-step speed control
P11 group Protective parameter

P13 group Synchronous motor control parameter group
= P14 group Serial communication function group

= D Qther

[L/P0005 L Reg [ Status parameters

D P00.07 L7 Red D Frequentl\: modified
[ "] Change History

D P00.08 L/ Res D Monitor funcodes
D Compare defaults

[]P00.09 LS Res [ status

. [ ] Device Online status

[[1P00.10 L Rea

[1P00.11 L/ Rea

[ 1p00.12 L/ Rea

[1P00.13 L/ Rez




ato XML ou em base de excel, vocé€ podera

N
X

Backup_GD20

Este mesmo arquivo podera ser utilizado para realizar o download para um novo inversor,
seguindo os seguintes passos.

Pressione o botdo Import e abra o arquivo desejado:

Tool(T)
B & e e
Add Delete Connect all Disconnect all Local password Extended tools
Project pane NAIrre @ Open x |
] ' GD20-EU-1.04-202311241609 "y 5
(1 & 6D20-EU-V1.04-1{0ffie) « v A | @ > Este Computador » Documentos v C | esquisar em Documentos @
I Funcods import fport | &
| asic fun
’s Organizar = Nowa pasta O- 0 @
P01 group  control ro-. | e
P02 group Motor 1 parameter gr... ~ ~
P03 group Vector control group | ) P0000 B Now £ inicio -
= VT Designer Zoom
P04 group V/F control group Jp0os L Rew PR Gateris i
POS group Input terminal group
PO& group Output terminal group || Ld Rea| , & Gerson - Kalated
POT group HMI group
POS group Enhanced function gr... | PO0.03 ¢ Ny Aness
P09 group PID control group e |
P10 group Simple PLC and multi-... > Area de Trabal -
P11 group Protective parameter | po0.05 B¢ Now
P13 group Synchronous motor c.. > T Arquivos de Ct
P14 group Serial communication... || P00.06 L/ Rea
1% Frequently modified > T3 Arquivos treing L
* Change History 71P00.07 L/ Reat ) i
' Monitor funcodes. 1 poo08 L/ Rea Arquivos treind |
Compare defaults R . | Backup_GD20 v
b Drive faults [ 1P00.09 L/ Rear .
Status Nome: | |Funcode File(*funcode *csv) v
- [1P00.20 LF Reat
[ awic | [ cancelar |
| Po0a1 LS Rea

Selecione os Grupos desejados e pressione OK, desta forma o procedimento esta
concluido!!

Select Name Import value Current value

POO group Basic functio...
PO1 group Start/stop con...
P02 group Motor 1 para...
P03 group Vector control
P04 group V/F control gr...

POS group Input terminal...
P06 group Output termin...
P07 group HMI group

P08 group Enhanced fun...
P09 group PID control gr...
10 group Simple PLC an...
P11 group Protective par...
13 group Synchronous ...

P14 group Serial commu...




.A

up das parametrizacoes
via Keypad

O Processo de Backup da parametrizacdo € um meio de seguranca e agilidade com
producdo de maquinarios em quantidade, visto que ao invés de configurar todos os
parametros em um segundo inversor, é gerado um arquivo com as alteragdes realizadas no
inversor primario para o secundario.

A utilizacdo do Keypad é uma forma de aumentar a agilidade no setor de producéo,
evitando o uso do software.

Para realizar o procedimento de backup via keypad é necessario utilizar o conjunto externo:

Conector para keypad
externo RJ11/RJ45

Para realizar o backup dos parametros para o Keypad acesse o parametro P07.01 e

selecione a funcdo de valor 1 (Faca upload do pardmetro da fungéo local para o
Teclado)

Com os parametros copiados, retire o keypad deste inversor e conecte-o0 em outro, acesse
novamente o parametro P07.01 e selecione uma das funcdes descritas em tabela abaix

Pardmetros | Funcdo Descritivo

P07.01 Copiar parametros | 0: Sem operagdo
1: Faca upload do parametro da funcdo local para o
teclado

2: Baixe o parametro de funcdo do teclado para
endereco local (incluindo os parametros do motor)
3: Baixe o pardmetro de funcao do teclado para
endereco local (excluindo o pard@metro do motor do
Grupo P02 e P12)

4. Baixe os parametros de funcédo do teclado para
endereco local (somente para o parametro do motor do
Grupo P02 e P12)

Nota: Apos terminar 1-4, o pard@metro iré restaurar
para 0 e o upload e o download fazem

ndo inclui P29.

OBS: Vale salientar que mesmo com 0 backup sendo copiado, sempre serd necessario
realizar o procedimento de auto-tuning!

Procedimento de backup finalizado!!
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o Inversor GD20

C

Erro Tipo de erro Possivel causa Solugdes
oUT1 [1] Unidade inversora |- Aceleracdo rapida; - Aumentar o tempo de aceleracao;
Fase U - IGBT mddulo danificado; - Substituir a unidade;
[2] Unidade inversora |- Erros causado por - Verificar fios do drive;
2 Fase V interferéncia; - Verifique se existe forte
ouTa [[3] Inversor unidade |- Conexdes do drive interferéncia causada por
Fase W - Terra em curto o circuito. equipamentos externos.
oc1 [4] Sobre corrente - Aceleracdo é muito rapida; |- Aumentar o tempo de aceleracéo;
durante aceleracéo Tensao baixa; -Verificar entrada de poténcia;
oc2 [5] Sobre corrente - VFD Subdimensionado; - Selgcione 0 VFD com poténcia
durante desaceleracdo |- Carga em excesso ou superior;
anormal; - Verifique se a carga esta em curto-
- Terra em curto o circuito ou [circuito ou rotacdo ndo suave;
perda de fase UV, - Verificar a fiacdo de saida;
0C3 5%1%?582&:2:5 - Interferérjcia externa; - Verificar ruidos externos;
Velocidade -A prqtegao de sobrecorrente
' n&o esta aberta
[7] Sobretensao - Entrada de tensdo anormal; |- Verificar o entrada de poténcia;
OV1 |durante a - Verifique se o tempo de
aceleracdo desaceleracdo da carga é muito curto;
[8] Sobretensdo - Sem componentes de freio; |ou 0 VFD inicia durante a rotacdo do
OV2 (durante a - Energia de frenagem fechada. [motor ou é necessaria a instalagao de
desaceleracdo componentes de frenagem dindmica
oV3 [9] Sobretensdodurante - Instalar componentes de freio;
velocidade constante
UV [10] Sub tens&o no - A tensdo fornecida ao - Verificar a tensdo de entrada do
barramento inversor é baixa. inversor e da linha.
- A tensdo fornecida ao - Verificar grade de tensdo;
inversor é baixa. - Reiniciar ou reavaliar motor atual;
oL1 [11] Motor em - O motor atual é incorreto; - Verificar ou carregar e ajustarde
sobrecarga - A parada do motor ou torque do motor e auto-tuning.
transientes de carga sdo muito
fortes.
- Aceleracao rapida; - Aumentar o tempo de aceleragéo;
- Reiniciar o drive com o - Evite reiniciar antes de parar;
motor em movimento. - Verificar a alimentacg&o;
- EAVIADSRIREES | Tens&o € baixa; - Selecione um VFD maior
- Carga em excesso; - Selecione um motor apropriado.
- Motor subdimensionado
IPS [13] Perda de fase - Falta, perda ou flutuagéo - Verificar entrada de poténcia
RST naentradaR, S, T. - Verificar instalacéo e fiagdo.
SPO [14] Perda de fase - Falta, perda ou flutuagéo - Verificar saida de poténcia;
uvw na saida U, V,W. - Verificar motor e cabos.




..

- Duto de ar esta blogueado ou

- Redistribuir componentes no

C

[15] Modulo coolerdanificado; painel;
OH1  |retificador - A temperatura ambiente é - Troque o canal de ar ou cooler;
superagqueceu alta; - Adicione componentes para baixar
- Tempo em sobrecarga a temperatura ambiente
- Duto de ar esta bloqueado ou ifi i
cooler danificado: - Verificar e reconectar;
OH?2 [16] Modulo do _ A temperatura émbiente 6 - Mudar a poténcia da unidade;
inversor superaqueceu lta: P - Mudar o painel de controle
- Tempo em sobrecarga sz
FE [17] Erro externo éxl,f;rrr?ade 7D i - Verificar o dispositivo externo
- Definir taxa de transmissdo
- A configuracdo da taxa de  japropriada
transmissao éincorreta; - Verifique a fiagdo da conexdo de
CE [18] Erro de - A falha ocorre no circuito de lcomunicacao;
comunicacdo RS485 |comunicacao; - Estabeleca um enderego de
- Endereco incorreto; comunicagao existente;
- Ruidos na rede. - Mude ou substitua afiacdo ou
melhore a interferéncia.
- Conexao do controle ao .
x , - Verificar os conectores.
. [19] Detecgdo de erro  [quadro; .
itE Al . _— - Mudar o painel de controle
atual - Poténcia assistente ruim; rincipal
- Componentes danificados; P pal
- A capacidade do motqr Nd0 | Ajtere o modelo VFD:
ERITES PSS 0 [TEIEErn - Defina os parametros do motor de
- Parametros do motor P e
S . acordo com a placa de identificagdo;
definidos incorretamente; - _
[20] Erro durante o . A - Retire a carga do motor;
tE . - O desvio entre osparametros ipe ~
auto-tuning . o - Verifique o motor e as conexdes
do ajuste automaticoe 0s e - -
A g e - Verifique se o limite superior de
pardmetros padroes é alta; freqUANcia é aci
. " requéncia é acima de 2/3 da
- Ajuste automatico ao longo . .
frequéncia avaliada.
do tempo.
- Pressione STOP/RST para
[21] EEPROM ° 510 @EDE P I reiniciar;
g2 Operacdo em erro TR O [PEIFHTEATDE: - Mudar o painel de controle
perag - EEPROM danificada. viudar o p
principal.
PIDE [22] PID feedback - PID feedback desligado; - Verificar o feedback do PID
desligado ou em erro |- PID feedback em erro
- Falha no circuito de frenagem| - Verificar a unidade de frenagem ou
AC [23] Falta/erro na oudanos ao freio; trocar o freio;
unidade de frenagem |- Resistor de frenagem externo |- Re-dimensionar o resistor de
subdimensionado. frenagem externo.
- O tempo real de execucdo do |- Entrar em contato com o
END |[24] Tempo alcancado |- VFD é maior que a fornecedor
configuracdo interna.
oL3 [25] Eletronica em - O VFD reportarasobrecarga |- Verifique a carga e o sobrecarga do
sobrecarga de acordo com o valor inserido |pré-alarme inserido.




[26] Erro de

......
-----

-Teclado Danificado ou em
falha
- Cabo do teclado estadlongo ou

- Verificar o teclado e cabos;
- Verificar o ambientee eliminar as
possiveis interferéncias;

C

PCE |comunicacdo como  |ha forteinterferéncia; - Mudar hardware e levar para
teclado - Circuitos de comunicagdo  |manuteng&o.
do teclado ouprincipal
danificados
- Teclado Danificado ou em |- Verificar o teclado e cabos;
falha - Verificar o ambientee eliminar as
[27] Erro ao carregar o -’Cabo QO tecIaAdo _estélongo ou|possiveis interferéncias;
UPE parimetros ha forteinterferéncia; - Mudar hardware e levar para
- Circuitos de comunicagdo  |manutengéo.
do teclado ouprincipal
danificados.
- Teclado Danificado ou em |- Verificar o ambientee eliminar a
falha interferéncia;
DNE [28] Parametro - Cabo do teclado estalongo ou|- Mudar hardware e levar para
download erro ha forte interferéncia; manutencao.;
- Dados armazenados em erro |- Faga uma coOpia de seguranga em
um teclado novo.
ETHL [32] Aterramento em |- A saida do VFD este em - Verifique se a conex&o do motor
curto-circuito alarme 1 |curto-circuito com o chéo; esta normal;
- Falta de circuito de ligacdo |- Substituir o painel de controle
entrada/saida principal;
[33] Aterramento em | Ha uma grar_lde diferenca - Rein_iciar motor p_arérpetrose
ETH2 CUrto-Circuito alarme 2 entre a poténcia do motor ea  |garantir a parametrizagdo correta;
poténcia do VFD. - Verifique se os parametros de
poténcia do motor no grupo P2 estéo
corretos.
- O VFD faz um relatorio de |- Verifique o valor parametrizado
LL [36] Sobre cargana  [sobre carga como pré-alarme, [como pré-alarme de sobre carga
eletronica de acordo com o valor
parametrizado
sTO [37] STO entradas - STO funcéo de segurancga
desligadas ativado
- Falha ou hardware internoo |- Substitua a chave STO; se o
STL1 [[38] Canal Hl1anormal [circuito do canal H1 estaem  |problema persistir contate o
falta. fabricante.
- Falha ou hardware internoo |- Substitua a chave STO; se o
STL2 [[39] Canal H2anormal [circuito do canal H2 estd em  [problema persistir contate o
falta fabricante.
L - Falha ou hardware internoo
STL3 el circuito do canal H2 e H1n&o

STO anormal

atendem a simultaneidade;
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