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 نصب و راه اندازی راهنمای 

 VXدرایوهای سری 
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عدم توجه به این علامت در موارد تاکیدی موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی میشود. همچنین اگاهی میدهد که 

 انجام عمل در شرایط ناایمن خواهد بود و خسارات محیطی و انسانی را به دنبال دارد.

 

 یا نصب آسیب  دیده است  نقل و که به هنگام حمل و گز اقدام به راه اندازی دستگاهیهر

 نکنید و به فروشنده اطلاع دهید.

     نصب اینورتر توسط افراد نا آشنا با برق میتواند حادثه ساز باشد. هرگونه دستتکاری قطاتات بتا

سارت جانی  شتص   موتور بدون شناخت موجب خ داخل دستگاههای کنترل دور در ولتاژ بالا

 میگردد.

     به هنگام سرویس یا تامیر دستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها پتن  تتا ده دقیقته

 جهت تصلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

  مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی دستگاه هایU,V,W  برق سه فاز متصل نکنید. 

 ین را به ترمینال یا پیچ بدنه متصل نمائید.حتما کنترل دورها را ارت کنید و سیم زم 

 

 

 لطفا قبل از راه اندازی کنترل دور دفترچه راهنما را مطالاه نمائید. 

 اخطار
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 VX هشدارهای هنگام نصب و راه اندازی درایو

 توجه نمود.هنگام نصب دستگاه کنترل دور موتور و راه اندازی آن باید به نکات ایمنی و هشدارهای داده از طرف سازنده 

  .نصب و راه اندازی درایو باید توسط یک فرد ماهر و آشنا به مسائل درایو انجام گیرد 

 .برای حمل دستگاههای توان  هنگام حمل و نصب دستگاه دقت نمایید تا آسیبی به افراد و دستگاه وارد نگردد

 اه بر روی زمین کشیده نشود. بالا و سنگین از وسایل مناسب مانند لیفتراک استفاده نمایید و هرگز دستگ

  قبل از نصب و راه اندازی درایو از متناسب بودن موتور و بار با توان درایو مطمئن شوید. و میزان جریان و

گشتاور مورد نیاز بار هنگام راه اندازی و کار دائم را تایین نمایید. همچنین مقدار جریان اضافه بار مورد نیاز را 

 ار آنها را با مشصصات درایو تطبیق نمایید.نیز مشص  نمایید و مقد

  باید در نظر داشت که سیستمهای درایو می توانند سرعت موتور را از سرعت نامی آن کاهش یا افزایش دهند

امکان پذیر بودن تغییر سرعت موتور و بار مطمئن شوید و محدوده مجاز تغییرات سرعت ، بنابراین نسبت به 

 به موتور و بار آن وارد نشود.را مشص  نمایید تا آسیبی 

  در انتصاب تجهیزات جانبی درایو و موتور مانند فیوزها ، کنتاکتورها و کابلها به جداول ارایه شده در این

 دستورالامل مراجاه نمایید.

  به یاد داشته باشید که سیستمهای درایو ممکن است باعث ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و هارمونیک بر

برق شوند و بر روی سایر تجهیزات الکترونیکی تاثیر بگذارند ، بنابراین هنگاه نصب و راه اندازی  روی شبکه

 درایو به توصیه ها و رعایت استانداردهای ذکر شده در این دستورالامل توجه نمایید.

  موتور و قبل از راه اندازی دستگاه از استاندارد بودن سیستم ارت استفاده شده مطمئن شوید و دستگاه و

 تجهیزا ت جانبی باید کاملا به ارت وصل شوند.

  ارت کردن دستگاه درایو و بدنه فلزی تجهیزا ت جانبی ضروری می باشد تا آسیبی به افراد و تجهیزات ناشی

 از ولتاژهای بالا وارد نگردد. و ایمنی سیستم تامین گردد.

 و ترمینالهای ورودی و خروجی خودداری  هنگام برق دار کردن دستگاه از دست زدن به قطاات داخلی آن

 نمایید.

 دقیق صبر نمایید تا ولتاژ  5داخل دستگاه پس از قطع کردن برق ورودی حداقل  هنگام تامیرات و بررسی

 خازنهای داخلی تصلیه گردد.
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 ز هنگام راه اندازی درایو نسبت به اعلام هر گونه فالت و هشدار در دیسپلی دستگاه توجه نمایید و قبل ا

 استارت دوباره ، اشکالات را رفع نمایید.

  تنظیمات پارامترها با دقت و متناسب با نیاز انجام گیرد و از تغییر پارامترهایی که با آنها آشنایی ندارید

 بپرهیزید.

  .تا سایر تنظیمات و حفاظتهای موتورهنگام تنظیمات ابتدا مقادیر نامی پارامترهای موتور را وارد نمایید 

 با آنها انجام گیرند. متناسب

  پس از راه اندازی و انجام تنظیمات سیستم درایو  و موتور تا چندین ساعت تحت نظارت باشد تا مقادیر

 و همچنین دمای موتور و درایو کنترل شود.جریان ، ولتاژ و سرعت موتور در حد مجاز تغییر نمایند. 

 دادن آنها در حالت ریست اتوماتیک خودداری نمایید تا  از غیر فاال کردن پارامترهای حفاظتی درایو و یا قرار

ز حادثه جلوگیری د حفاظتهای لازم را انجام دهد و از برودر صورت ایجاد اشکال در موتور ور بار، درایو بتوان

 گردد.

 و یا تنظیمات درایو با کارشناسان شرکت سازنده درایو تماس بگیرید. درایو در صورت بروز اشکال در سیستم 
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  VXهای سری درایو مشخصات فنی  1.1

  خروجی دستگاهورودی و 

 380ولتاژ ورودی:  محدودهV ± 15%  

 63~47فرکانس ورودی:   محدودهHz 

 ولتاژ خروجی: صفر تا ولتاژ نامی ورودی محدوده 

 400~0خروجی:  محدوده فرکانسHz   

  مشخصهI/O   کنترل 

  :بصورت ورودی دیجیتال  5ورودیهای دیجیتال قابل برنامه ریزیON/OFF و یک ورودی دیجیتال پالسی 

 شود. اضافه می تواند ورودی دیگر توسط کارت آپشن 4، (HDI1سرعت بالا )

  :1ورودی آنالوگ ورودیهای آنالوگ(AI1 )0~10V 2ورودی آنالوگ و(AI2 )0~10V  20~0یاmA  و با

 اضافه می تواند  20mA~0یا  0~10V( AI4)4و ورودی آنالوگ 10V~+10V-( AI3)3ورودی کارت آپشن

 شود.

  :با کارت آپشن یک رله اضافه می شود. رله خروجی ودو خروجی رله 

  :یک خروجی ترانزیستوری خروجی دیجیتالopen collector یک  و با کارت آپشن یا پالسی سرعت بالا

 خروجی دیگر اضافه می شود.

  :20~0/4یک خروجی آنالوگ خروجی آنالوگmA   10~0یاV دیگر اضافه  خروجی یک و با کارت آپشن

 میشود

 نترل اصلیتوابع ک 

 مد کنترل: (بصورت کنترل برداری با فیدبک انکودرVC(و بدون فیدبک )SVCو مد کنترل )V/F 

  :اضافه جریان 180 با ثانیه 10% اضافه جریان ویا 150ثانیه با  60ظرفیت اضافه جریان % 

  گشتاور راه اندازی: مدSVC  0.5% اضافه گشتاور در فرکانس 150باHz  ودر مدVC  افه گشتاور % اض180با

 در فرکانس صفر 

 تنظیم سرعت: مد  محدودهSVC  ودر مد  1:100با نسبتVC  1:1000با نسبت 

  در سرعت حداکثر مد  %0.5±دقت دورSVC در مد   %0.02±و دقتVC 

  فرکانسCarrier  :1kHz ~ 16.0kHz 

  ،رفرنس سرعت: کی پد، ورودی آنالوگHDIرعت چند پله، )ورودی پالس سرعت بالا(، ارتباط سریال، سPLC  

 و نیز سوئیچ بین رفرنسهای مصتلف سرعت و حتی ترکیب مدها  PIDو  ساده

  تابع کنترلPID 

 تابع کنترل گشتاور torque control 

 PLC  پله ای سرعت  16ساده،  تابع کنترل 

 تابع کنترل تراورس 
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 تابع کنترل زمان و کنترل طول 

 ای در حال چرخشتابع تاقیب سرعت در ابتدای استارت جهت باره 

 کلید   Quick/Jog روی پانل قابل برنامه ریزی 

  تنظیمتابع  (ولتاژAVRبه هنگام تغییرات ولتاژ ورودی ) 

 29 اتصال کوتاهخطای فاز ، اضافه بار، اضافه ولتاژ، کاهش ولتاژ،اضافه دما،نوع فالت شامل اضافه جریان ، 

 وغیره

 

 دستگاه ات پلاکتوضیح  1.2 

دا پلاک دستگاه خریداری شده را خوانده و از مناسب بودن جریاندهی  و ولتاژ آن با موتور تحت قبل از نصب، ابت

برای تایین جریانهای ورودی و خروجی   کنترل این درایو اطمینان حاصل نمائید.  پلاک درایو بصورت زیر میباشد.

 و توان دستگاه به جدول مشصصات توان وجریان دستگاهها مراجاه نمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

VX -4K0-N-00 

 مدل دستگاه

 توان دستگاه

4K0  = 4/5.5KW 

5k5  = 5.5/7.5KW 

7K5  = 7.5/11KW 

11K0  = 11/15KW 

 

 آپشنهای دستگاه

 ولتاژ دستگاه

M = 220 V 

N = 380 V 

 
250 
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 نشان دهنده مشصصات دستگاهها و شماره سریال آنها می باشد که بر روی بدنه دستگاه نصب گردیده است. دستگاهلیبل 

برای  .نوشته شده است (Heavy duty) یا گشتاور ثابت بر روی لیبل توان و جریان دستگاه برای حالت بار سنگین

 می توان از رن  پایین تر درایو استفاده کرد.    (Light duty) یا گشتاور متغیر بارهای سبک

( از جدول مشصصات توان و جریان درایوها  HDیا سنگین LD برای انتصاب مناسب درایو متناسب با نوع بار ) سبک

 استفاده نمایید.

ر ثابت و گشتاور متغیر. به طور کلی به دو گروه تقسیم بندی می شوند: گشتاوتوسط درایو کنترل می شوند که ی بارهای

بارهای  بارهای گشتاور ثابت نیاز به گشتاور راه اندازی بالایی دارند و نیز باید ظرفیت جریان اضافه بار آنها نیز بیشتر باشد.

بارهای  گشتاور ثابت شامل بارهایی مانند جرثقیل ها، کانوایرها، آسیابها، اکسترودرها و کمپرسورهای اسکرو می باشند.

ر متغییر نیاز به گشتاور راه اندازی پایینی دارند و همچنین ظرفیت اضافه جریان آنها نیز پایین می باشد. بارهای گشتاو

صرفه جویی در مصرف و فنها و میکسرهای ساده می باشند.  ی گریز از مرکزگشتاور متغییر شامل بارهایی مانند پمپ ها

 از کاربردهایی است که در آنها گشتاور ثابت است. انرژی، در کاربردهای گشتاور متغیر بسیار بیشتر 

درصد گشتاور  150دارای  vector controlو در مد   (open loop)در حالت بدون فیدبک انکودر  VXدرایوهای 

درصد گشتاور راه اندازی می باشند که از این  180دارای  (closed loop)راه اندازی و در حالت با فیدبک انکودر 

اه اندازی بارهای گشتاور ثابت کاملا مناسب بوده و در این حالت کافیست توان درایو برابر با توان موتور جهت برای ر

 انتصاب گردد.

توان درصد گشتاور راه اندازی می باشد و به همین دلیل مامولا در این بارها  110در بارهای گشتاور متغیر فقط نیاز به 

 ر از توان موتور انتصاب گردد. می تواند یک رن  پایین ت VXدرایوهای 

انتصاب می گردد ولی همین درایو می تواند برای  N-55K0-VX-00درایو  55kwبطور مثال برای یک موتور آسیاب 

 مورد استفاده قرار گیرد. 75kwیک پمپ سانتریفوژ 

درصد برای  180ه و ثانی 60درصد برای  150برای بارهای گشتاور ثابت  VXهمچنین ظرفیت اضافه جریان درایوهای 

 ثانیه می باشد. 10

-VXبطور مثال درایو  ثانیه می باشد. 60درصد جریان اضافه بار برای   120تا  110برای بارهای گشتاور متغییر نیاز به 

55K0-N-00  75برای پمپkw  درصد جریان اضافه بار تامین نماید. 120درصد گشتاور راه اندازی و  120می تواند 

د و دارای دقت سرعت نبا فیدبک انکودر می باش (Closed loop)دارای مد کنترل برداری حلقه بسته  VXدرایوهای 

ه همین دلیل در سیستمهایی که نیاز به کنترل دقیق سرعت می باشد مانند د و بنمی باش  %0.02±بالایی در حد 

ی که نیاز به گشتاور راه اندازی بالایی در حد . همچنین در سیستمهایماشینهای ابزار می توانند مورد استفاده قرار گیرند

 مورد استفاده قرار گیرد.  closed loopدرصد می باشد درایو باید بصورت  180
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 VXجدول مشصصات توان و جریان درایوهای سری 1.3  

 

3AC 380V ±15%                             ولت                           380دستگاه های سه فاز 

  مدل
 توان دستگاه

 (kW) 

  جریان ورودی
 دستگاه
 (A)  

 جریان خروجی
 دستگاه
 (A)  فریم 

High Low High Low High Low 

VX-4K0-N-00 4.0 5.5 10 15 9 13 A 

VX-5K5-N-00 5.5 7.5 15 20 13 17 A 

VX-7K5-N-00 7.5 11 20 26 17 25 B 

VX-11K0-N-00 11 15 26 35 25 32 B 

VX-15K0-N-00 15 18.5 35 38 32 37 B 

VX-18K5-N-00 18.5 22 38 46 37 45 C 

VX-22K0-N-00 22 30 46 62 45 60 C 

VX-30K0-N-00 30 37 62 76 60 75 C 

VX-37K0-N-00 37 45 76 90 75 90 D 

VX-45K0-N-00 45 55 90 105 90 110 D 

VX-55K0-N-00 55 75 105 140 110 150 D 

VX-75K0-N-00 75 90 140 160 150 176 E 

VX-90K0-N-00 90 110 160 210 176 210 E 

VX-110K0-N-00 110 132 210 240 210 250 F 

VX-132K0-N-00 132 160 240 290 250 300 F 

VX-160K0-N-00 160 185 290 330 300 340 F 

VX-200K0-N-00 200 220 370 410 380 415 G 

VX-250K0-N-00 250 280 460 500 470 520 G 

VX-315K0-N-00 315 350 580 620 600 640 G 
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 نصب مکانیکی دستگاه  1.4

متر میباشد به ازای هر صد 1000در صورتیکه نصب دستگاه در مکانی قرار دارد که ارتفاع آن از سطح دریا بیش از 

متر،  1500ز سطح دریا % از جریان دهی جدول فوق کم نمائید. بطور مثال برای ارتفاع ا2متربالاتر از سطح فوق، 

 % ( کسر نمائید.x  2= %10 5% ) 10متر بیشتر میباشد بایستی500که 

  به هنگام نصب، فضائی خالی اطراف دستگاه ایجاد نمائید تا هوای لازم جهت خنک سازی دستگاه مهیا گردد. این

 ه میباشد. فضا حداقل ده سانتیمتر از بالا و پائین دستگاه و پن  سانتیمتر از طرفین دستگا

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10 CM 

10 CM 

5 CM 5 CM 

 ورود هوا

 هوا خروج
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 و تهویه آنها  نصب دستگاهها داخل تابلو1.4.1  

در هنگام نصب دستگاهها داخل تابلو در کنار یکدیگر و روی هم باید شرایط عبور جریان هوا جهت خنک شدن دستگاهها 

 .مهیا باشد

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ها در جدول ذیل مشح  شده است:مقدار حجم هوای مورد نیاز جهت تهویه مناسب و خنک کردن دستگاه

 فریم دستگاه KW توان  (m3/h)مقدار هوای مورد نیاز 

80 4-5.5 A 

205 7.5-11-15 B 
440 18.5-22-30 C 
550 37-45-55 D 
670 75-90 E 

1350 110-132-160 F 

2350 200-250-315 G 

 

 ی و خروجی های مناسب جهت تصلیه هواپیش هرگز اینورتر را در تابلوی برق محبوس نکنید و حتما  فن یا ورود

( باشد. در ضمن این  C°40بینی کنید.  دمای هوای محیط اینورترها بایستی کمتر از چهل درجه سانتیگراد )

 مسئله به هنگام نصب چند اینورتر در یک جابه یا کابیت برق با دقت نظر بیشتری مد نظر قرار گیرد.

  95رطوبت بالای% RH  ایوب میکند. علت آنست که موجب هدایت سطحی روی بردهای قدرت اینورتر را م

میگردد و آرک یا جرقه روی برد ایجاد میکند. در ضمن به مرور زمان از نصب دستگاه،  جذب رطوبت توسط گرد و 

 غبارهای نشسته روی بردهای قدرت ، این مسئله را تشدید میکند. 

 ل آید.از پاشیده شدن آب به دستگاه جدا جلوگیری بام 

 

 هوای گرم

 هوای خنک 



12 

 

 .در محیط های آلوده حتما از فیلترهای مناسب در جابه یا کابینت برق استفاده کنید 

 غیره ( و همچنین اشیای ریز فلزی مثل براده فلز بجای نماند. و لتان ) آچاریدر داخل دستگاه باد از نصب، وسا 

 

 ابعاد دستگاهها:  1.4.2

صب دستگاهها داخل تابلو و یا بر روی دیوار جدول ذیل ابااد طول و عرض و عمق دستگاهها را مشان می دهد. برای ن

یر ابااد دستگاهها می باشد که برای این منظور به تصاوعلاوه بر ابااد دستگاه نیاز به فاصله سوراخهای روی جابه نیز 

رجوع نمایید.

 مدل 
توان 

دستگاه 
(kW) 

 فریم 
 طول

(mm) 
 عرض

(mm) 
 عمق

(mm) 

VX-4K0-N-00 4.0/5.5 A 290 163 194 

VX-5K5-N-00 5.5/7.5 A 290 163 194 

VX-7K5-N-00 7.5/11 B 370 230 206 

VX-11K0-N-00 11/15 B 370 230 206 

VX-15K0-N-00 15/18.5 B 370 230 206 

VX-18K5-N-00 18.5/22 C 469.5 290.5 228.5 

VX-22K0-N-00 22/30 C 469.5 290.5 228.5 

VX-30K0-N-00 30/37 C 469.5 290.5 228.5 

VX-37K0-N-00 37/45 D 581.5 375 279 

VX-45K0-N-00 45/55 D 581.5 375 279 

VX-55K0-N-00 55/75 D 581.5 375 279 

VX-75K0-N-00 75/90 E 755 460 344 

VX-90K0-N-00 90/110 E 755 460 344 

VX-110K0-N-00 110/132 F 1490 490 391 

VX-132K0-N-00 132/160 F 1490 490 391 

VX-160K0-N-00 160/185 F 1490 490 391 

VX-200K0-N-00 200/220 G 1670 750 402 

VX-250K0-N-00 250/280 G 1670 750 402 

VX-315K0-N-00 315/350 G 1670 750 402 
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 نقشه ابااد دستگاهها جهت نصب 1.4.3  

250 mm 

163 mm 

141 mm 

270 mm 

194 mm 

290 mm 

 Frame A ( Kw 5.5 – 4)ابعاد 
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230 mm  206 mm  

3
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m
 

3
7

0
m

m
 

2
5

0
m

m
 

202.5mm 

 Frame B (7.5 – 15 Kw) ابعاد 
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 Frame C (18.5 – 30 Kw) ابعاد 
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  Frame D(37-55 Kw)ابعاد 
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 FrameE(75 – 90 Kw)ابعاد 
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1
2

7
5

 m
m

 

1
6

7
0

 m
m

 

402 mm 

750 mm 

1
3

5
8

 m
m

 

  Frame G(200-315kw)ابعاد 

1
4

9
0

 m
m

 

391 mm 

490 mm 

   Frame F(110-160kw)ابعاد 

2
1

5
 m

m
 

3
1

2
 m

m
 

بصورت ایستاده روی زمین می باشند. در صورت نصب دستگاه بر روی  Gو  Fنصب دستگاههای فریم  

 دیوار یا داخل تابلو می توان بیس زیر دستگاه ها را جدا نمود تا ارتفاع دستگاهها  کمتر شود.

 .می باشد 1275mmو بدون بیس  1490mmبا بیس  Fارتفاع فریم  -

 .می باشد 1358mmو بدون بیس  1670mmبا بیس  Gارتفاع فریم  -

 

 بیس دستگاه بیس دستگاه
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 1.5   نصب الکتریکی دستگاه

د توسط افراد ماهر و آموزش دیده که با مسائل نصب اینورترها آشنا هستند انجام گیرد.نصب الکتریکی دستگاه بای  

برای نصب الکتریکی دستگاهها نیاز به انتصاب فیوز و کنتاکتور مناسب و نیز انتصاب سایز کابل قدرت مناسب می باشد. 

و همچنین به افراد آسیب برسد. در صورت عدم انتصاب صحیح این موارد ممکن است به دستگاه و تجهیزات جانبی 

.بنابراین در انتصاب این تجهیزات دقت شود و از سازنده های ماتبر و دارای استاندارد خریداری گردند  

 

 براساس جدول زیر فیوز و کنتاکتور مناسب را انتصاب نمائید

 مدل دستگاه
 کلید فیوز یا کلید اتوماتیک   (A)جریان ورودی      

 (A) 

 ACکنتاکتور  

 (A) High Low 

3AC 380V ±15% 

VX-4K0-N-00 10 15 25 16 

VX-5K5-N-00 15 20 25 16 

VX-7K5-N-00 20 26 40 25 

VX-11K0-N-00 26 35 63 32 

VX-15K0-N-00 35 38 63 50 

VX-18K5-N-00 38 46 100 63 

VX-22K0-N-00 46 62 100 80 

VX-30K0-N-00 62 76 125 95 

VX-37K0-N-00 76 90 160 120 

VX-45K0-N-00 90 105 200 135 

VX-55K0-N-00 105 140 200 170 

VX-75K0-N-00 140 160 250 230 

VX-90K0-N-00 160 210 315 280 

VX-110K0-N-00 210 240 400 315 

VX-132K0-N-00 240 290 400 380 

VX-160K0-N-00 290 330 630 450 

VX-200K0-N-00 370 410 630 580 

VX-250K0-N-00 460 500 800 700 

VX-315K0-N-00 580 620 1200 900 

 

  کنترل دورها دارای جریان نشتی خازنی به بدنه دستگاه هستند لذا نصب سیم ارت یا زمین در کنترل دور موتور

ان اتصال بسیار با اهمیت است و بایستی به دستگاه متصل شود.انتصاب سیم زمین یا ارت را بر اساس ظرفیت جری

کوتاه شبکه خود تایین نمائید. در ضمن اتصال سیمهای زمین چند اینورتر بصورت ستاره به شینه اصلی متصل 

 گردد.
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        روکش سیمهای متصل به ترمینالهای ورودی از برق شهر و خروجی به موتتور را بته انتدازه نیتاز برداریتد. همچنتین

 ملا سفت کنید. جهت اتصال الکتریکی مطمئن، پیچ ترمینالها را کا

  U,V,Wمراقب باشید اشتباها جای کابل ورودی و خروجی دستگاه جابجا نشود  یانی همتواره ترمینالهتای    

 به کابل موتور متصل شود.

 

 .تست عایقی اینورترها مجاز نمیباشد. در صورت میگر زدن موتور حتما آنرا از اینورتر جدا کنید 

  دار در ورودی و خروجی سه فازدستگاه ، سیم شیلد رویه  کابل بایستی از دو در صورت استفاده از کابل قدرت شیلد

 طرف زمین گردد.

  در صورت استفاده از ولوم خارجی حتما از کابل  جداگانه شیلد دار استفاده کنید و شیلد را فقط از طرف اینورتر

 زمین نمائید.

  ولت بطور جداگانه  24مهای حامل سیگنالهای ولت و سی220جهت اتصالات کنترلی دستگاه، سیمهای حامل ولتاژ

 کابل کشی نمائید.

  سانتیمتر از کابل قدرت عبور دهید. و در جاهائی از روی کابل قدرت عبور میکنند  20کابل کنترل را با فاصله

 بصورت عمودی عبور دهید.

 در صورت استفاده از مقاومت ترمزدر اینورتر، از  جدول مقاومت زیر استفاده نمائید. 

o  زمان درگیری میباشد10% ترمز با 100این جدول براساس شرایط % 

o  ولت میباشد 700ولتاژ حد ترمزی 

 انتصاب مقاومت ترمزجدول    1.5.1

 مدل دستگاه
 ماجول سوئیچ ترمز

% گشتاور 100مقاومت مورد نیاز با 

            ترمزی

 تاداد اهم / وات تاداد مدل 

3AC 380V ±15% 

VX-4K0-N-00 

یونیت ترمز 

 داخلی
1 

150Ω/390W 1 

VX-5K5-N-00 100Ω/520W 1 

VX-7K5-N-00 
50Ω/1040W 1 

VX-11K0-N-00 

VX-15K0-N-00 40Ω/1560W 1 

VX-18K5-N-00 

OPDB-
055 

1 

20Ω/6000W 

1 

VX-22K0-N-00 1 

VX-30K0-N-00 1 

VX-37K0-N-00 

13.6Ω/9600W 

1 

VX-45K0-N-00 1 

VX-55K0-N-00 1 

VX-75K0-N-00 OPDB- 2 13.6Ω/9600W 2 
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 مدل دستگاه
 ماجول سوئیچ ترمز

% گشتاور 100مقاومت مورد نیاز با 

            ترمزی

 تاداد اهم / وات تاداد مدل 

VX-90K0-N-00 055 2 

VX-110K0-N-00 
OPDB-

055 
2 13.6Ω/9600W 2 

VX-132K0-N-00 OPDB-
160 

1 4Ω/30000W 
1 

VX-160K0-N-00 1 

VX-200K0-N-00 
OPDB-

200 
1 4Ω/40000W 1 

VX-250K0-N-00 OPDB-
315 

1 4Ω/40000W 
2 

VX-315K0-N-00 2 

 

 ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید حتما از راکتور در جاهائیکه افتAC .سه فاز ورودی استفاده کنید 

  در مکانهائی که تجهیزات دقیق اندازه گیری وجود دارد، بایستی به مقدار فاصله نصب اینورتر تا این تجهیزات توجه

انس بالای ایجادی توسط جهت حذف نویز های فرک هااستفاده نمود. این فیلتر EMCکرد و از  فیلترهای مناسب 

 اینورتر مورد نیاز میباشند. 

 توصیه می شود کابل های قدرت شیلددار استفاده گردد و شیلد کابل قدرت  نویز تشاشای از اینورتر جهت کاهش

 از دو طرف اینورتر و موتور ارت گردد.

  10-0برای کابلهای کنترلی مصصوصا سیگنالهای آنالوگV  20-0/4یاmA ل کنترل شیلددار استفاده حتما از کاب

 گردد و شیلد کابل فقط از طرف اینورتر به ارت اتصال یابد.

 

 VXآرایش ترمینال قدرت درایوهای  1.5.2

در صورت نیاز از سرسیم یا کابلشوهای استاندارد استفاده گردد. در اتصال کابلها به ترمینالهای قدرت دقت شود. 

ناسب اعمال گردد و پس از نصب کابلها  از محکم بودن آنها هنگاه بستن پیچهای ترمینال قدرت باید تورک م

اطمینان حاصل نمایید. شل بودن کابلهای قدرت باعث بالا رفتن جریان و ایجاد آتش سوزی در ترمینالها و آسیب 

 رسیدن به دستگاه خواهد شد.

 شکلهای ذیل آرایش ترمینالهای قدرت دستگاهها را در فریم های مصتلف نشان می دهند.

 

+DC PB -DC 
R S T U V W 

PE سه فاز موتور سه فاز برق شهر 

 KW 5.5 – 0.75ولت  380دستگاه های سه فاز  ترمینالهای قدرت
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-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

R S T U V W 
PE سه فاز موتور سه فاز برق شهر 

 KW 15 - 7.5ولت  380دستگاه های سه فاز   ترمینالهای قدرت

 

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE سه فاز موتور سه فاز برق شهر 

 KW 90 - 18.5ولت  380دستگاه های سه فاز   ترمینالهای قدرت

 

 

 

 

 

 

 KW 315 – 110ولت  380دستگاه های سه فاز   ترمینالهای قدرت

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 توصیف ترمینالهای قدرت  علامت یا نشانه روی ترمینال ها

R、S、T دیسه فاز برق ورو 

+DC(600V), -DC باس منفی و مثبت جهت واحد ترمز خارجی 

+DC(600V), PB ترمینال های مربوط به مقاومت  ترمز 

+DC, P1  ترمینالهای مربوط به چوکDC خارجی 

-DC  ترمینال منفی لینکDC 

U、V、W  متصل به موتور سه فاز  :ترمینال سه فاز خروجی 

  PE نه     ارت یا اتصال به زمین کارخا  

+BAT,-BAT جهت اتصال تغذیه باطری در کاربرد آسانسور 

 موتورسه فاز   سه فاز برق شهر 
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 و ترمینالهای قدرت و کنترل آن و نیز سوکتهای کارتهای انکودر و آپشن در شکل ذیل نشان داده شده است: VXدرایو 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

R S T U V W 
PE  شهرسه فاز برق  سه فاز موتور 

 ترمینالهای کنترل
 سوکت کارت انکودر

 سوکت کارت آپشن

 سوکت دیسپلی ریموت

 ترمینالهای قدرت

 ارت کابلهای کنترل
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 C (18.5-22-30 KW )ترمینال قدرت فریم 

 B (7.5-11-15KW )ترمینال قدرت فریم 
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 D (37-45- 55KW )ترمینال قدرت فریم 

 E (75-90KW )ترمینال قدرت فریم 
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و باید دو سری برای هر ورودی یا خروجی دو عدد ترمینال در نظر گرفته شده است  Fتوجه: در ترمینالهای قدرت سری 

کابل برای ترمینالها در نظر گرفته شود.

 F (110-132-160KW )ترمینال قدرت فریم 

R R S S T T U U V V W W 

E E P1 P1 (+) (+) (-) 

 G (200-250-315KW )ترمینال قدرت فریم 

R S T U V W 

E E P1 (+) (-) 
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 درایو قدرت نصب سیستم  1.6 

رایو و ماجولهای آن ، موتور و بار، کابلکشی و لوازم جانبی در ورودی و خروجی می باشد یک سیستم قدرت درایو شامل د

عامل  کنترل کننده های دور موتور سه فاز  که برای نصب آنها باید استانداردهای مشصصی رعایت گردند. به دلیل اینکه

، بنابراین رعایت اصول استاندارد در نصب و راه ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و نیز هارمونیکهای جریانی بالا می باشند 

 اندازی آنها اهمیت بالایی دارد.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 موتور کابل موتور فیلتر خروجی کنترل دور موتور فیلتر ورودی تجهیزات تغذیه ترانسفورمر تغذیه

 تجهیزات موتور

 اتصالات و عایقها

 کابلهای کنترل
 سیستم ارت

 اینورتر یکسوساز

 رابط  سیستم کنترل

HMI 

 

 سه فاز دور موتور کننده یک سیستم قدرت کنترل



28 

 

 درایو /خروجیورودی لوازم جانبی  1.6.1

 کلید فیور -1

استفاده از کلید فیوز مناسب در ورودی کنترل دور موتور ضروری می باشد و باید متناسب با توان درایو ، 

برابر جریان نامی ورودی  2تا  1.5. جریان فیوز مامولا نتصاب و در ورودی قرار دادمناسب ا سه فاز کلید فیوز

 درایو می باشد و برای انتصاب صحیح به جدول آن رجوع شود.

 کنتاکتور -2

نصب کنتاکتور در ورودی درایو ضروری نمی باشد. ولی در مواقای که نیاز می باشد تا در زمانهای اضطراری 

همچنین اگر درایو در جایی  ود می توان از کنتاکتور در ورودی درایو استفاده نمود.بصورت سریع برق قطع ش

نصب باشد که دسترسی به کلید فیوز ورودی درایو مشکل باشد باید جهت قطع و وصل برق ورودی از 

 کنتاکتور استفاده نمود تا بتوان از سیستم کنترل مرکزی فرمان قطع و وصل کنتاکتور را صادر نمود.

 ACک یا راکتور ورودی چو -3

برای کاهش هارمونیک ناشی از ورودی پل دیودی درایو می توان از فیلتر هارمونیک استفاده نمود. تا مقدار 

در ورودی ، درایو  ACهارمونیک ایجاد شده بر روی شبکه برق ورودی کاهش یابد. همچنین استفاده از راکتور 

  محافظت می نماید.را در برابر نوسانات ولتاژ و جریان های بالا

 درایوها به شرح ذیل می باشد:در  DCو  ACمزایای استفاده از چوک یا راکتور های 

 ولتاژ را در برابر نوساناتدرایو  ، کتورهاار(surge)   محافظت می کندو تریپهای اضافه ولتاژ. 

 باعث کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونیکTHD  ی شود.جریان و ولتاژ ورودی م 

 .باعث افزایش طول عمر درایو و خازنهای داخلی آن می شود. 

  را کاهش می دهدورودی مقدار نویز فرکانس بالای تزریق شده به سیستم قدرت. 

 .باعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو می شود 

  باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی می شود و از سوختن فیوزهای ورودی در زمانهای اسپایک   

 می شود. جریان جلوگیری            

 خازنها و دیگر اجزای سیستم قدرت را از رزونانس هارمونیکی محافظت می کند. 

 .باعث کاهش خطاها و آلارمهای با منشا ناشناخته درایو می شود 

کاهش هارمونیکهای مامولا پیشنهاد می شود در ورودی درایوها حتما راکتور استفاده گردد تا باعث بهبود کارایی درایو و 

داخل درایو نصب می باشد و در سایر  90KWتا   18.5در توانهای  DCراکتور  VXسری  مزاحم گردد. در درایوهای

  توانها قابلیت نصب از بیرون وجود دارد.
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  DCفیلتر هارمونیک  -4

هارمونیک و هش داخلی می باشند که باعث کا DC یا راکتور  دارای فیلتر 90kwتا  18.5kwاینورترهای 

از بیرون نصب  DCمی شود. برای اینورترهای توان بالاتر می توان فیلتر  این درایوها  تصحیح ضریب توان

باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی و افزایش طول عمر درایو و خازنهای داخلی  DCهمچنین راکتور  نمود.

 آن می شود.

 ورودی EMCفیلتر  -5

نزدیک درایو  کنترلی ای آن منتشر می شوند ممکن است بر دیگر دستگاههایکه از درایو و کابله EMCامواج 

 انتشار این امواج را کاهش داد. EMCبگذارد. می توان با نصب فیلتر منفی تاثیر 

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز -6

  (+)و  PBترمینالهای  دارای یونیت ترمز داخلی می باشند و مقاومت ترمز مستقیم به 15kwاینورترهای تا 

در سیستمهایی که دارای انرژی برگشتی از موتور به سمت درایو می باشد با نصب  اینورتر وصل می شود.

 مقاومت ترمز این انرژی تصلیه می شود.

اینورتر متصل شود.  کابل  (-)و  (+)به بالا باید یونیت ترمز خارجی به ترمینالهای  18.5KWدر اینورترهای 

  باشد. 10mباشد. کابل مقاومت ترمز به یونیت ترمز باید کمتر از  5mید کمتر از یونیت ترمز به اینورتر با

 (du/dt) خروجی ACفیلتر  -7

 در موارد ذیل استفاده می شود.  ACفیلتر 

باشد. اگر طول کابل موتور بیش  50mزمانی استفاده می شود که فاصله موتور با اینورتر بیشتر از  ACفیلتر 

حفاظت اضافه جریان اینورتر فالت دهد و بصاطر افزایش ظرفیت خازنی کابل باشد ممکن است  50mاز 

 جریانهای نشتی نسبت به زمین ایجاد گردد. 

در خروجی اینورتر نصب  AC (du/dt)همچنین جهت جلوگیری از آسیب رسیدن به عایق موتور باید فیلتر 

 نمود.

 خروجی EMCفیلتر  -8

ابل خروجی و کاهش نویز رادیویی بین کابل موتور و خروجی جهت کاهش جریان نشتی ک EMCفیلتر 

 اینورتر استفاده می شود.

 

 



30 

 

 نصب لوازم جانبی اینورتر  

فقط نصب کلید فیوز در ورودی اینورتر ضروری می باشد و سایر لوازم بصورت آپشن می باشند.

 کنتاکتور

 کلید فیوز

380 V 

3~ 

 ورودی ACچوک یا راکتور ورودی EMCفیلتر 

  DU/DTفیلتر خروجی موتور 

 خروجی EMCفیلتر 

 فاز 3موتور 

 ارت

 ارت

 مقاومت ترمز DC فیلتر هارمونیک

 ACشبکه سه فاز 

OPDB 

 DCیونیت ترمز 

 VXاینورتر 
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 صات ذیل استفاده گردد.     از جدول مشص DCورودی و خروجی و نیز راکتور  ACبرای انتصاب راکتور )چوک( 

توجه : جدول مشصصات راکتورها بر اساس مقادیر متناسب با توان دستگاهها پیشنهاد شده است و ممکن 

 است مشصصات راکتورهای سازنده های مصتلف کمی متفاوت باشد.

 

 DCو راکتور  ACمشصصات راکتورهای ورودی و خروجی  1.6.2

 مدل 
توان 

دستگاه 
(kW) 

 DCراکتور  خروجی ACراکتور  ورودی ACراکتور 

 (A)جریان
اندوکتانس 

(mH) 
 (A)جریان

اندوکتانس 

(mH) 
 (A)جریان

اندوکتانس 

(mH) 

VX-4K0-N-00 4.0/5.5 10 1.5 10 0.6 - - 

VX-5K5-N-00 5.5/7.5 15 1.4 15 0.25 - - 

VX-7K5-N-00 7.5/11 20 1 20 0.13 - - 

VX-11K0-N-00 11/15 30 0.6 30 0.087 - - 

VX-15K0-N-00 15/18.5 40 0.6 40 0.066 - - 

VX-18K5-N-00 18.5/22 50 0.35 50 0.052 80 0.4 

VX-22K0-N-00 22/30 60 0.28 60 0.045 80 0.4 

VX-30K0-N-00 30/37 80 0.19 80 0.032 80 0.4 

VX-37K0-N-00 37/45 90 0.19 90 0.03 110 0.25 

VX-45K0-N-00 45/55 120 0.13 120 0.023 110 0.25 

VX-55K0-N-00 55/75 150 0.11 150 0.019 110 0.25 

VX-75K0-N-00 75/90 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX-90K0-N-00 90/110 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX-110K0-N-00 110/132 250 0.065 250 0.011 250 0.2 

VX-132K0-N-00 132/160 290 0.065 290 0.011 326 0.215 

VX-160K0-N-00 160/185 330 0.05 330 0.01 494 0.142 

VX-200K0-N-00 200/220 400 0.044 400 0.008 494 0.142 

VX-250K0-N-00 250/280 530 
0.04 

530 0.005 700 0.1 

VX-315K0-N-00 315/350 660 
0.025 

660 0.004 800 0.08 
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 ی درایوهاکابل کش  1.7 

خروجی موتور باید کاملا با رعایت استانداردهای لازم انجام گیرد. فاصله بین  کابل کشی ورودی سه فاز و

باشند. کابلهای موتور باید تا حد امکان کوتاه باشند.  30cmکابلهای ورودی و خروجی موتور باید حداقل 

اشد. باید یانی درایو باید در نزدیکترین مکان به موتور نصب گردد تا فاصله موتور و درایو مسیر کوتاهی ب

کابلها مصصوصاً کابلهای موتور شیلددار انتصاب شوند تا تاثیر نویز و فرکانسهای الکترومغناطیسی منتشر شده 

سیستم ارت مناسب و مطمئن باید وجود داشته باشد و کابلهای ارت نیز متناسب با  به کمترین مقدار برسد.

نیز باید شیلددار انتصاب شوند و از مسیرهای جداگانه  کابلهای کنترلیکابلهای سه فاز و موتور انتصاب گردند. 

بهتر است از فیلترها و راکتورهای ورودی و خروجی استفاده گردد تا میزان  با کابلهای قدرت عبور داده شوند. 

هارمونیکها و امواج فرکانس بالای مغناطیسی کاهش یابد و سیستم نصب شده ایمنی و حفاظت بالایی داشته 

 باشد.

 ساس جدول ذیل سطح مقطع کابل را متناسب با جریان ورودی و خروجی درایو انتصاب نماییدبر ا 1.7.1

 مدل دستگاه

جریان نامی دستگاه 
(A) سطح مقطع کابل (mm

2
 فریم (

High  Low 
3AC 380V ±15% 

VX-4K0-N-00 9 13 3*4+4 A 

VX-5K5-N-00 13 17 3*4+4 A 

VX-7K5-N-00 17 25 3*6+6 B 

VX-11K0-N-00 25 32 3*6+6 B 

VX-15K0-N-00 32 37 3*10+10 B 

VX-18K5-N-00 37 45 3*10+10 C 

VX-22K0-N-00 45 60 3*16+16 C 

VX-30K0-N-00 60 75 3*25+16 C 

VX-37K0-N-00 75 90 3*25+16 D 

VX-45K0-N-00 90 110 3*35+16 D 

VX-55K0-N-00 110 150 3*50+25 D 

VX-75K0-N-00 150 176 3*70+35 E 

VX-90K0-N-00 176 210 3*95+35 E 

VX-110K0-N-

00 

210 250 2*(3*95+70) F 
VX-132K0-N-

00 
250 300 2*(3*120+70) F 

VX-160K0-N-
00 

300 340 2*(3*120+70) F 
VX-200K0-N-

00 
380 415 2(3*150+120) G 

VX-250K0-N-
00 

470 520 2*(3*185+70) G 
VX-315K0-N-

00 
600 640 2*(3*240+120) G 
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 کابل کشی درایو توضیحات کلی 1.7.2

کابل انتصابی باید بتواند جریان نامی درایو را تحمل نماید و به همین منظور از جدول جریان دهی درایو  -

 و کابلهای توصیه شده استفاده گردد

 را داشته باشد C°70کابل باید در جریان نامی دائم توانایی کار در دمای  -

باید متناسب با ولتاژ مجازی باشد که در شرایط )سیستم ارت(  PEاندوکتانس و امپدانس کابل و اتصال  -

فالت وجود دارد. بنابراین ولتاژ نقطه فالت در زمانیکه اتصال زمین رخ می دهد نباید افزایش زیادی 

 داشته باشد.

حداقل باید  رساناهای کابلبین انتصاب شود. و ولتاژ نامی  600Vباید کابل  400Vجهت درایوهای  -

1KV شدبا. 

 360و شیلد کابل باید بصورت  باید کابل شیلددار یکسان  استفاده گردد و ورودی درایو برای موتور -

 .قابل استفاده می باشد 30KWرشته جدا فقط برای موتورهای تا  4. کابل درجه دور کابل را بپوشاند

تک رشته جدا جدا  استفاده شود. و کابلهای (multi core)برای موتور فقط باید کابلهای چند رشته  -

 بکار نروند.

با شیلد برای   10mm²کابلهای به شکل زیر که فقط یک کابل هادی ارت دارند  با سطح مقطع تا  -

 مناسب می باشند.    30KWموتورهای تا 

 

 

 

 

 

 

 PEکه در یک نمونه شیلد و  استفاده شود. 30KWهای بالای دو نمونه کابلهای شکل زیر برای موتور

 نیز استفاده می شود. PE. بطوریکه هدایت الکتریکی شیلد بالا است و به عنوان باهم هستند

بصورت جدا داخل کابل می باشند و شیلد نیز فقط به عنوان شیلد استفاده  PEدر نمونه دوم رشته های 

 می شود.

 شیلد 

 یک هادی ارت

 شیلد کابل
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 وجود داشته باشد. PEدر این کابلها باید سه رشته کابل 

 

 

 

 

 

 

 

 

 یک کابل جدا استفاده گردد. (PE) ارت خود کابلها باشد باید برای %50ور کابل کمتر از در صورتیکه هدایت شیلد د

 

 

 

 برای ورودی درایو می توان استفاده نمود. فقط (  PEهادی ) سه هادی فاز و یک هادی حفاظت  4سیستمهای شامل 

 

 در این سیستم سطح مقطع کابل هادی حفاظت مطابق جدول ذیل می باشد:

 سطح مقطع کابل هادی حفاظتکمترین 

Sp(mm2) 

 سطح مقطع کابل هادی فاز

S(mm2) 

S S ≤ 16 

16 16 < S ≤ 35 

S/2 35 < S 

 شیلد 

PE  

PE  

 شیلد 

PE 

 سه رشته هادی

 شیلد کابل

 PEسه رشته ارت

 PEشیلد و 
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استفاده از کابل شیلددار برای موتور باعث کاهش تشاشاات الکترومغناطیسی اطراف درایو می شود. همچنین باعث 

 .ر می شودکاهش استرس روی ایزولاسیون موتور و جریان بیرینگهای موتو

انتشار امواج الکترومغناطیسی فرکانس بالا ناشی از کابلها تا حد امکان باید کوتاه در نظر گرفته شود تا  PEکابل موتور و 

 کاهش یابد. و همچنین جریان نشتی و جریان خازنی کابلها نیز کمتر شود.

ایت الکتریکی شیلد جهت استفاده به عنوان درصورتیکه شیلد کابل موتور برای حفاظت ارت استفاده شود باید میزان هد

PE .کافی باشد 

همچنین برای اینکه شیلد کابل موتور بر روی انتشار امواج الکترومغناطیسی و کاهش جریانهای نشتی و خازنی موثر باشد 

ل موتور درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهای اصلی کاب 10باید میزان هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل 

 باشد.

 طول کابل موتور:

    متر بیشتر شود. 300نباید از شامل کابل شیلددار حداکثر طول کابل موتور 

تا جریانهای نشتی ناشی از افزایش  استفاده گردد. du/dtمتر توصیه می شود فیلتر خروجی  50برای فاصله های بالای 

 یب نبیند.ظرفیت خازنی کابلها کاهش یابد و ایزولاسیون موتور آس

در کابل کشی درایو سای شود کابلهای موتور از مسیری جدا از سایر کابلها عبور داده شود. کابلهای موتور چند درایو می 

از مسیرهای جداگانه عبور توانند از یک مسیر عبور نمایند. باید کابلهای موتور ، کابلهای ورودی درایو و کابلهای کنترلی 

  ج الکترومغناطیسی کابلهای موتور بر روی سایر کابلها کم باشد.داده شوند تا تاثیر اموا

درجه از روی  90در صورتیکه نیاز به عبور کابلهای کنترلی از روی کابلهای موتور باشد باید کابلهای کنترل با زاویه 

 کابلهای موتور عبورنمایند. 
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 300که به موازات هم می باشند حداقل فاصله بین کابلهای موتور و کابلهای ورودی نیز درصورتیmm .باشد 

  24در کابل کشی های داخل تابلو کابلهایV  220کنترلی درایو و کابل هایV  در داکتهای جداگانه عبور

 داده شوند.

 از درایو جدا شوند. به ورودی و خروجی جهت تست ایزولاسیون باید حتما کابلهای  ست ایزولاسیون کابلها: ت

کابلهای موتور و ورودی با  ترمینالهای ورودی و خروجی درایو تست ولتاژ بالای عایقی شوند. هی  وجه نباید

 تست عایقی شوند. 1KVولتاژ 

 و بهتر است از کابلهای شیلددار دو به دو به هم  از کابلهای شیلددار استفاده شود برای کابلهای کنترلی حتما

 وصل گردد. PEکابل کنترلی فقط از طرف درایو به ارت  شیلد استفاده گردد. (Twisted pair)تابیده شده 

 

 

 

 کابلهای موتور کابلهای ورودی

 کابلهای کنترلی

 500mmحداقل فاصله کابل موتور و کابل کنترل  

 200mmو کابل کنترل   حداقل فاصله کابل ورودی 

با  کابل شیلددار زوج سیم به هم تابیده شده کابل شیلددار زوج سیم به هم تابیده شده

 شیلد روی زوج سیم ها
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برای سیگنالهای آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمهای به هم تابیده شده با شیلد اضافی دور زوج 

 سیم ها استفاده گردد. برای سیگنالهای انکودر نیز از همین نوع کابل استفاده گردد.

 نیز از همین نوع کابلها می توان استفاده نمود. 24Vبرای رله های کنترلی 

 از کابلهای جداگانه استفاده گردد. 220Vبرای رله های 

  

 شیلد کابل کنترل باید ارت شود.

 PEشیلد هر زوج سیم نیز جداگانه به ترمینال  

 وصل گردد.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 برای کارت انکودر از کابل شیلددار با زوج سیم های 

 استفاده گردد. twisted pairده به هم تابیده ش

 

 

 

 ترمینالهای کنترلی درایو
PE 

 کابل کنترل

شیلد 

 کابل

PE 

 کارت انکودرترمینالهای 
PE 

 انکودرکابل 

شیلد 

 کابل

PE 

زوج سیم به هم 

 شدهتابیده 
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 کابل کشیهای ورودی و خروجی درایو

 

 

 

 

 

 

مامولا در درایوهای توان بالا نمی توان  تنها از یک کابل سه رشته استفاده نمود.  و برای جریانهای بالا باید از دو یا سه 

سه رشته همه ورت ذیل انجام گیرد. و هر کابل کشی درایو بصکابل سه رشته بصورت موازی استفاده کرد. در اینصورت 

کابلها باید به تمام ترمینالهای خروجی یا ووردی متصل شوند. همچنین شیلد تمام کابلها باید به زمین وصل شوند. مانند 

 شکل ذیل:

 

 

 

 

 

PE R S T PE U V W P1 PB (+) (-) 

 خروجی موتور ورودی قدرت

L1   L2   L3 

PE 

U 
V 

W 
  3~    

 موتور 

 

 مقاومت ترمز

 VXدرایو 

PE 

PE 

PE 

 اینورتر

سه عدد کابل 

 سه رشته 
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 Regenerative unitنصب یونیت بازخور   1.8

وتور ناشی از حالت ترمزی یا ژنراتوری را به شبکه یونیت بازخور زمانی استفاده می شود که بصواهیم انرژی برگشتی م

 برگردانیم.

یانی بجای استفاده از مقاومت ترمز و تلفات انرژی، از یونیت بازخور استفاده می گردد و انرژی به شبکه برگشت داده می 

 شود و موجب صرفه جویی انرژی نیز می شود.

استفاده می گردد. بنابراین مقدار هارمونیک  IGBTدی اینورتر از در یونیتهای بازخور بجای استفاده از پل دیود در ورو

 خواهد رسید. %4به کمتر از  THDورودی بسیار کاهش می یابد و مقدار 

 این دستگاهها بیشتر در تجهیزات بالابرها و نیز سیستمهای سانتریفوژ استفاده می گردند.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 اینورتر

Regenerative unit 

 یونیت بازخور

 DCفیوز 

 ازشبکه سه ف ACراکتور 

 و اینورتر regenerativeنصب یونیت طریقه 
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 Groundingسیستم ارت  1.9 

یزات جانبی باید نسبت به ارت کردن سیستمها توجه ویژه نمود. باید توجه شود که ارت کردن هنگام نصب درایو و تجه

درایو بصورت مستقل نمی تواند در نظر گرفته شود بلکه باید هنگام ارت کردن کل سیستم را در نظر گرفت که شامل 

جانبی خروجی درایو ، کابلهای ورودی و  ترانسفورماتور تغذیه شبکه، تجهیزات جانبی ورودی درایو، خود درایو، تجهیزات

 خروجی و نهایتا موتور می باشد. همه این تجهیزات باید بصورت استاندارد ارت شوند.

ناشی از ولتاژهای ناخواسته ای که بر روی بدنه ارت کردن سیستم برای دو هدف اصلی انجام می شود: اول ایمنی 

اعث آسیب رسیدن به تجهیزات و یا افراد شود. که با اتصال بدنه تجهیزات الکتریکی ایجاد می شود و ممکن است ب

 ایجاد می گردد. ایمنیتجهیزات به ارت و ایجاد یک مسیر جریانی مناسب بین بدنه دستگاهها و زمین این 

ر کار دومین هدف از ارت کردن جلوگیری از ایجاد نویزهای الکتریکی و کاهش آنها می باشد که این نویزها باعث اختلال د

مصصوصاً درایوها که به خاطرانتشار امواج فرکانس بالا و الکترومغناطیسی می توانند منشا  تجهیزات الکتریکی می شود.

و تجهیزات جانبی و کابل کشیهای استاندارد این نویزها کاهش آنها نویزهای الکتریکی باشند که با نصب صحیح 

 چشمگیری می یابند.

برای این منظور اتصال بدنه فلزی تجهیزات الکتریکی به پتانسیل ارت یکسان می باشد.  زمین کردن تجهیزات به مانی

 جداگانه به ارت وصل شوند. یباید تمام قطاات فلزی به صورت مستقل و با کابلهای مس

  درایو PEاتصال ترمینال  1.9.1 

ید مناسب باشد و مطابق با وصل شود. ارت استفاده شده با (ground)درایو حتما باید به سیستم ارت  PEترمینال 

کابلهای استفاده شده برای ارت باید با سطح مقطع مناسب باشند. کابلهای ارت  استانداردهای ملی ایجاد شده باشد.

انتصاب می شوند. برای اتصال ارت نباید از سوکتهایی که امکان قطع شدن متناسب با توان درایو و کابلهای قدرت اصلی 

 باید اتصالات ارت محکم و مطمئن باشند. دارند استفاده نمود و
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 اتصال ارت موتور 1.9.2 

درایو متصل شود. همچنین بدنه موتور باید در محل نصب آن بصورت  PEبدنه موتور باید با کابل جداگانه به ترمینال 

 جداگانه به ارت متصل شود.

 

 

 

 

 

  RFIارت فیلتر 

ود. به دلیل اینکه این نوع فیلترها جریان نشتی نسبتاً بالایی در ورودی یا خروجی درایو استفاده می ش RFIاگر فیلتر 

 ایجاد می کنند، بنابراین حتماً باید بدنه آنها به ارت وصل شود. در غیر اینصورت نصب این فیلترها اثری نصواهد داشت.

 ارت راکتورهای ورودی و خروجی

 اگانه به ارت وصل شوند. حتماً باید جد DCورودی و خروجی و نیز راکتورهای  ACراکتورهای 

 ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز

درصورتیکه یونیت ترمز و مقاومت ترمز استفاده شده باشد ، باید این تجهیزات نیز بصورت مستقل و با کابل جداگانه ای به 

 ارت متصل شوند.

 ارت شیلد کابلهای قدرت و کنترل

 ف موتور و درایو به ارت وصل شود.در کابلهای قدرت شیلددار باید شیلد کابل از دو طر
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 کنترلی وصل شود. PEدر کابلهای کنترلی شیلددار باید شیلد کابل فقط از طرف درایو به ارت یانی ترمینال 

: وقتی جهت کاهش نویزهای الکتریکی از کابلهای شیلددار استفاده می شود و نیز از انواع راکتورها و فیلترهای  توجه

جی درایو استفاده می شود. در صورتیکه این تجهیزات بصورت مناسب و استاندارد ، ارت نشوند مصتلف در ورودی و خرو

تجهیزات اضافه ای باید نسبت به تاثیر چندانی در کاهش نویز الکتریکی نصواهند داشت. بنابراین قبل از استفاده از هر 

 ست اجرا کردن سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بود.در

 

  EMCط به ملاحضات مربو 1.10

EMC  مصففElectromagnetic Compatibility  و منظور این می سازگاری الکترومغناطیسی می باشد مانیبه .

باشد که یک دستگاه یا یک سیستم بتواند در یک محیط الکترومغناطیسی بصورت نرمال کار کند و امواج 

 کترومغناطیسی در مورد یک دستگاه دو وجه دارد: تطابق ال الکترومغناطیسی مزاحم برای سایر تجهیزات تولید ننماید.

ها  دستگاه های رادیویی و سایر از اختلالات الکترومغناطیسی از خود ساطع کند که بر سرویس نباید سطحی دستگاه  -1

  تأثیر بگذارد.

نامطلوب نپذیرد.  محیط، ایمنی کافی داشته باشد تا تاثیر این دستگاه باید در برابر اختلالات الکترومغناطیسی  -2 

به رفع  قرار گیرند تا در صورت وجود مشکلات احتمالی،  EMC تجهیزات الکترونیکی تحت تست های   بنابراین باید تمامی

 اغتشاشاتهدایت شونده و  اغتشاشات: دنشو می تقسیم کلی  به دو بصشالکترومغناطیسی  اغتشاشات آنها پرداخت. 

مشصصات تست را  وجود دارد که باید با توجه به آن،  EMC های  خاصی جهت تست برای هر سیستم، استاندارد تابشی.

  . تایین کرد

اغتشاشات هدایتی آنهایی هستند که از طریق انتقال توسط هادی ها صورت می گیرد. بنابراین هر هادی مانند خطوط 

 ومغناطیسی باشد.انتقال، کابلها، خازنها و القاگرها می تواند کانال انتفال اغتشاشات الکتر

 اغتشاشات تابشی آنها هستند که از طریق امواج الکترومغناطیسی منتقل می شوند.
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الهای انتقال و گیرنده های حساس عامل اصلی و ضروری در اغتشاشات الکترومغناطیسی شامل: منابع اغتشاش، کانسه 

به کانالهای انتقال می باشد زیرا خصوصیات مربوط  EMCبرای مشتریان درایو راه حلهای مربوط به مشکلات می باشند. 

در نظر  EMCدر طراحی درایو باید نکات مربوط به  مربوط به منابع اغتشاش دستگاه و گیرنده ها قابل تغییر نمی باشد.

و طراحی مدارات  تا دستگاه در حین تست دچار مشکل نشود. در صورتی که در فاز اولیه طراحی )انتصابگرفته شوند 

ها دست پیدا کرد. در  سطوح قابل اطمینان در تست توان به توجه شود ، با هزینه کمتری می  EMC یکی( به مسأله الکترون

 :مهم است فاز طراحی توجه به مسائل زیر بسیار

  طراحی مدار و انتصاب قطاات دیجیتال و آنالوگ -1

  کانکتورها ها و  کابل  -2

 فیلترها  -3

 هاشیلد  -4

 PCB طراحی  -5

انتقال و  تولید، لحاظ ازکه سیستم  هاییتداخل امواج الکترومغناطیسی هر سیستم الکتریکی یکی از نقش مسئلهر د

 :دریافت آن را ایفا می کند که عبارتند از

 .ایجاد تداخل امواج الکترومغناطیسی است کی منبعییک سیستم الکتر  -1

 .امواج الکترومغناطیسی عمل می کندانتقال دهندة  یک سیستم الکتریکی به عنوان کانال  -2

 .تأثیر پذیر از امواج الکترومغناطیسی است یک سیستم الکتریکی گیرنده و  -3

 باشد، کدام یک ازنقشهای فوق را درمسألة تداخل امواج الکترومغناطیسی دارا می با توجه به اینکه یک سیستم الکتریکی

 تا را است مطلوبیپدیدة نا دا نمود و تداخل امواج الکترومغناطیسی کهچاره ای برای برطرف کردن این مسأله پی می توان

 .ن بردبی از را آن حتی و داده کاهش ممکن حد

 اینورتر EMCمشخصات  1.10.1

تداخل امواج  الکترومغناطیسی، تغییرات سریع میدانهای الکتریکی یا مغناطیسی است. منابع مهم تولید منبع تولید امواج

کنند، می باشند.  می وصل و قطع را الکتریکی جریان زیاد سرعت با که هاییرله ها و کلید، های الکترومغناطیسی، موتور
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مهم بوجود آورندة تداخل امواج الکترومغناطیسی محسوب می  نیز بدلیل عملکرد کلیدزنی آنها، یکی از منابع اینورترها

جریان ایجاد می شود.  رانزیستور و قطع و وصل سریعامواج الکترومغناطیسی بر اثر کلیدزنی سریع تاینورترها  شوند. در 

ترانزیستور ها نیز یکی از دلایل ایجاد امواج  همچنین تلفات کلید زنی در زمان روشن کردن و یا خاموش کردن

 امواج بانوان هستند، بالایی فرکانس با هایشده و از آنجایی که دارای هارمونیک الکترومغناطیسی است، که در هوا منتشر

 گذارند الکترومغناطیسی مصرب عمل می کنند و روی سیستمهای مصابراتی اثرات نامطلوب می

، اینورترها نه تنها منابع ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی می باشند بلکه گیرنده مانند بسیاری از تجهیزات الکترونیکی 

نها می توانند نویزهای الکترومغناطیسی خاصی های اغتشاشات نیز می باشند. اصول کار اینورترها مشص  می نماید که آ

 تولید نمایند.

همچنین اینورترها باید طوری طراحی گردند که قابلیت مقابله به امواج الکترومغناطیسی محیطی را داشته باشند و 

 اینورتر مربوط می شود: EMCموارد ذیل به  بصورت ایمن و قابل اطمینان کار نمایند.

رها به خاطر وجود پل دیود به صورت سینوسی و متقارن نمی باشد و باعث می شود جریان جریان ورودی اینورت-1

ورودی دارای هارمونیک های جریانی بالایی باشد که باعث ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی ، کاهش ضریب توان و 

    افزایش تلفات می شود.

می باشد. که باعث افزایش دمای موتور و کاهش عمر آن فرکانس بالا  PWMولتاژ خروجی اینورتر بصورت شکل موج  -2

همچنین باعث افزایش جریان نشتی و هدایت آن به تجهیزات حفاظتی می شود و ایجاد امواج الکترومغناطیسی  می شود.

 قوی و مضر می کند. که در کار سایر تجهیزات الکتریکی اختلال ایجاد می نماید.

قوی امواج الکترومغناطیسی می باشد بنابرابن این امواج قوی می تواند به اینورتر  همانگونه که اینورتر یک گیرنده-3

 آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از آن شود.

 EMSاینورتر باعث افزایش قابلیت  EMIاینورتر باهم وجود دارند و هر کاهشی در  EMIو  EMSدر یک سیستم ،  -4

 خواهد شد.
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 EMCدستورالعمل نصب  1.10.2 

اینورترها  EMCبرای اطمینان از عملکرد درست تمام تجهیزات اکتریکی داخل یک سیستم یکسان بر اساس مشصصات 

بر اساس جندین مورد کاربردی مارفی می شود. این موارد شامل کنترل نویز، کابل  EMCدر این بصش اصول نصب 

بستگی  EMCتاثیر خوب بر  ابع تغذیه می باشد.کشی صحیح ، ارت کردن استاندارد، کنترل جریان نشتی و فیلترهای من

 به اجرای درست این موارد می باشد.

 کنترل نویز    -1

و شیلد کابل باید در قسمت ورودی ترمینالهای  تمام اتصالات ترمینالهای کنترلی باید توسط کابلهای شیلددار انجام گیرد.

 درجه برقرار شود. 360ت حلقوی و اتصال زمین شیلد کابل باید بصور درایو به ارت وصل گردد.

ابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نباید این شیلد به شیلد اصلی و همان هم تاگر رشته های سیم داخل کابل  بصورت به 

 ارت متصل شود زیرا اثر شیلد را کاهش می دهد.

ارت درایو و از طرف دیگر به  بدنه موتور  برای موتور باید کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل باید هم از یک طرف به

نیز تاثیر  EMCاستفاده از فیلترهای  متصل شود. خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود.

 زیادی در کاهش نویزهای الکترومغناطیسی دارند.

 سایت سیم کشی -2

 کنند و الکتریسته جاری را به میدان آنتن عمل میها مثل یک  هادی  باید گفت که تمامی به عنوان مقدمه

های  دیگر همه هادی ها میدان های وسیع تر نشت کند. از طرف تواند به محیط کنند که می الکترومغناطیسی تبدیل می

 کنند. بنابراین هادی ها هم در های الکتریکی تبدیل می سیگنال الکترومغناطیسی محلی را که در آن واقع شده اند، به

  مارض تابش بوده و هم خود تابش دارند.

توان انتظار داشت که  نمی کند و های بالا، مشکلات را زیادتر می دهد که استفاده از کابل در فرکانس نشان می ها بررسی

 نپذیرند. ها را به درستی انتقال داده، از محیط بیرون تأثیر سیگنال
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باید از یک ترانسفورماتور مستقل گرفته شود. مامولا تغذیه اصلی  تغذیه اصلی سه فاز درایوکابل کشی تغذیه اصلی :

رشته انجام می گیرد. که سه رشته مربوط به ولتاژ سه فاز می باشد و یک رشته سیم نول و یک رشته سیم  5بصورت 

 زمین. استفاده از یک سیم مشترک برای نول و زمین ممنئع می باشد.

و وسایل  PLCتابلو کنترل تجهیزات مصتلفی وجود دارد. از قبیل اینورتر، فیلتر، تقسیم بندی تجهیزات: مامولا در یک 

اندازه گیری. که هر کدام قابلیتهای متفاوتی در پصش و دریافت نویزهای الکترومغناطیسی دارند. بنابراین لازم است این 

. هر کدام از تجهیزات مشابه باید در تجهیزات به تجهیزات مقاوم به نویز و تحهیزات حساس به نویز تقسیم بندی گردند

 باشد. 20cmیک محل قرار گیرند. و فاصله دستگاههای مصتلف هر گروه از هم باید حداقل 

برای  داخل یک تابلو کنترل مامولا سیم های کنترلی و سیم های قدرت وجود دارند. سیم کشی داخل تابلو کنترل: 

کابلهای کنترل به سادگی تحت  ورودی و کابلهای خروجی تقسیم می شوند.اینورترها کابلهای قدرت به دو بصش کابلهای 

بنابراین هنگاه سیم اختلال در کارکرد تجهیزات آنها می شود. تاثیر کابلهای قدرت قرار گرفته و نویز ایجاد شده باعث 

از عبور دادن کابلهای کنترل  کشی باید کابلهای کنترل و کابلهای قدرت از مسیرهای جداگانه و با فاصله عبور داده شوند.

از هم  20cmو قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداری شود. و این کابلها در داکتهای جداگانه و با فاصله حداقل 

 درجه عبور داده شوند. 90قرارگیرند. اگر کابل قدرت و کنترل باید از روی هم عبور نمایند باید با زاویه 

 EMCجی اینورتر هم نباید از مسیر یکسان و کنار هم عبور نمایند. مصصوصا زمانیکه فیلتر کابلهای قدرت ورودی و خرو

 خواهد شد. EMCاستفاده می گردد. در غیر اینصورت انتشار اثر خازنی کابلها بر روی هم باعث کاهش تاثیر فیلتر 

 

  Groundسیستم ارت 

تقدم دارد زیرا نه تنها  EMCیح سیستم بر تمام روشهای اینورتر باید بصورت مطمئن و ایمن ارت شود. زمین کردن صح

باعث ایمنی تجهیزات و افراد می شود بلکه ساده ترین و کم هزینه ترین و در عین حال پراثر ترین روش در مشکلات 

 می باشد. EMCمربوط به  
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ست نباشد فایده ای نصواهد استفاده شود ولی سیستم ارت در EMCبطوریکه اگر بهترین فیلترها و تجهیزات مقابله با 

 داشت.

  Leakage currentجریان نشتی 

مقدار جریان نشتی بستگی به ظرفیت خازنی  جریان نشتی شامل جریان خط به خط و جریان نشتی به زمین می باشد. 

نه تنها توزیع شده و فرکانس کریر درایو دارد. جریان نشتی به زمین که از طریق سیم های مشترک زمین عبور می کند 

داخل درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز خواهد شد. که باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها ، رله ها و سایر 

کار آنها اختلال ایجاد می نماید. مقدار جریان نشتی خط به خط به مانی جریان نشتی عبوری از  دستگاهها شده و در

لهای ورودی و خروجی می باشد. که به فرکانس کریر اینورتر و طول کابلهای طریق ظرفیت خازنی توزیع شده بین کاب

 بالا بودن فرکانس کریر و افزایش طول کابل موتور باعث افزایش جریان نشتی خط به خط خواهد شد. موتور بستگی دارد.

متر باشد ،   50از  کاهش فرکانس کریر باعث کاهش موثر جریان نشتی می شود. در مواردی که کابلهای موتور بیش

یا فیلتر سینوسی در خروجی درایو استفاده شود. و اگر کابلها بلندتر می باشد بهتر است  ACتوصیه می شود حتما راکتور 

 نصب گردد. ACدر هر ناحیه یک راکتور 

 

 

  EMCفیلتر 

  اینورتر استفاده شود.بنابراین توصیه می شود برای  کاهش موثری در نویزهای الکترومغناطیسی دارد. EMCفیلتر 

 برای این منظور به دو صورت عمل می شود:

 را در ورودی اینورتر استفاده نمود. EMCمی توان فیلتر  -1

می توان از تجهیزات ایزوله برای سایر دستگاهها استفاده نمود. مانند تراسفورمر ایزوله یا سایر فیلترها در ورودی -2

 دستگاهها.

   ACراکتور

 اینورتر  
فیلتر 

EMC 

   در خروجی درایو EMCنصب فیلتر 
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  EMCاستانداردهای نصب  1.10.3

می شوند. به استثناء دستگاههای  مطرحاستانداردهای خاصی درنظر گرفته شده است که بصورت عمومی  EMCبرای 

 که مامولا مطرح می باشند: عمومی استانداردهای خاص خاصی که استانداردهای مصصوص دارند.

 استاندارد  EN61000-6   مربوط به ایمنی و مصونیت 2و  1قسمتهای 

  استانداردEN61000-6    مربوط به انتشار امواج 4و  3قسمتهای 

 می باشد.  3قسمت   EN61800-3مصصوص کنترل کننده های دور موتور  استاندارد

 دو نوع محیطهای صناتی را پوشش می دهد:  EN-61800-3استاندارد 

 First environment  لتاژ اول. که بصورت مشترک با کاربران خانگی از یک شبکه و نوع: محیطهای

 پایین عمومی تغذیه می شوند.

 Second environment  : 1000که ولتاژ  بالای  دوم .نوع  محیطهایV  می باشند و جدا از کاربران

 خانگی هستند.

 در نظر گرفته شده را پوشش می دهد: ) (categoriesاین استاندارد همچنین چهار تقسیم بندی 

 Category C1  :1000اول می باشد که ولتاژ کمتر از  نوعطهای محینصب درایو در  مربوط بهV  است و

 مامولا از شبکه برق عمومی تغذیه می شود.

تغذیه اصلی 

 سه فاز

  ACراکتور 

فیلتر 

EMC 
 اینورتر

تجهیزات 

 کنترل

 در ورودی درایو EMCنصب فیلتر 
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 Category C2 :  1000اول می باشد که ولتاژ کمتر از  نوعمربوط به نصب درایو در محیطهایV و   است

 را رعایت نماید. EMCدرایو باید توسط یک فرد حرفه ای نصب و راه اندازی گردد که ملاخظات مربوط به 

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 کابلهای موتور و درایو باید از کابلهای استانداردگفته شده استفاده گردند. -

 درایو باید دقیقا با دستورالاملهای گفته شده نصب گردد -

 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  -

 Category C3 1000دوم می باشد که ولتاژ کمتر از  نوعمحیطهای  : مربوط به نصب درایو درV  می

 باشد. و برای نصب در محیطهای اول در نظر گرفته نشده است.

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 کابلهای موتور و درایو باید از کابلهای استانداردگفته شده استفاده گردند. -

 صب گردددرایو باید دقیقا با دستورالاملهای گفته شده ن -

 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  -

برای نصب در محیطهای با تغذیه از شبکه عمومی و کاربران خانگی در نظر  C3درایو مربوط به  -

 گرفته نشده است.

 Category C4 محیطهای نوع دوم می باشد که ولتاژ برابر  سیستمهای مرکب در : مربوط به نصب درایو در

 می باشد.   400Aو جریان بالاتر از  1000Vاز  یا بالاتر

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 کابلهای موتور و درایو باید از کابلهای استانداردگفته شده استفاده گردند. -

 درایو باید دقیقا با دستورالاملهای گفته شده نصب گردد -
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 آرایش ترمینالهای کنترل دستگاه ها   1.11

 

S1 S2 S3 S4 S5 HDI1 
GN
D 

AI1 AI2 
+10

V 
 

RO1
A 

RO1
B 

RO1
C 

+2
4 

PW 
CO
M 

Y1 
CM
E 

COM 
HD
O 

AO
1 

GN
D 

PE  
RO2
A 

RO2
B 

RO2
C 

(4 - 315KW, 3 AC 380V) 

 

 

 توضیحات مختصر جهت ترمینالهای کنترلی نام ترمینال

S1~S5 
 ON/OFFجهت فرمان های    S1, S2 ,S3, S4,S5ورودی دیجیتال  پن 

 30V~9 محدوده ولتاژ ورودی: 
 3.3kΩ امپدانس ورودی: 

HDI1(HDI2) 

 یا سیگنال ورودی دیجیتال مامولی سرعت بالا  ورودی پالس

       30V~9 محدوده ولتاژ ورودی:  
 1.1kΩ امپدانس ورودی:  

 50KHz-0محدوده فرکانس پالس ورودی: 

PW 
 ولت خارجی جهت سیگنالهای دیجیتال میباشد. در صورتیکه از 24ورودی منبع تغذیه 

 متصل نمائید 24V+منبع تغذیه خارجی استفاده نمی کنید به ترمینال 

+24V 
 150mAولت با جریان خروجی ماکزیمم  24+منبع تغذیه 

AI1(AI3,AI4) 
   10V~0  :   (3و2)1ورودی آنالوگ شماره 
          10kΩامپدانس ورودی: 

AI2 
 :              جریان است. ( تایین کننده نوع ولتاژ یا   J18)جامپر  2ورودی آنالوگ 

0~10V/ 0~20mA  
 )ورودی جریان(  / 250Ω )ورودی ولتاژ(  10kΩامپدانس ورودی:

GND   زمین آنالوگ :همواره زمین آنالوگGND  را از زمین دیجیتالCOM  جدا نگه دارید 
Y1 (Y2)  خروجی های دیجیتال ترانزیستوریOpen-Collector 

CME خروجی های ترانزیستوری  ترمینال مشترک جهتOpen-Collector 

+10V  10+تغذیهV    بانوان رفرنس جهت استفاده در ولوم خارجی سرعت 

HDO 
             COMخروجی پالس دیجیتال با ترمینال زمین 

 kHz 50~0 محدوده فرکانس خروجی:   

COM  ه خارجی(.ولت تغذی 24ولت جهت ورودیهای دیجیتال ) یا زمین  24زمین تغذیه 

AO1 (AO2) 
 تایین کننده  نوع خروجی بصورت ولتاژ یا جریان میباشد(  J19خروجی آنالوگ )جامپر 
    10V/ 0~20mA~0محدوده خروجی آنالوگ: 

PE ترمینال زمین 

RO1A、RO1B、RO1C 
          .RO1A--common; RO1B--NC, RO1C—NO خروجی رله بصورت : 

AC 250V/3A, DC 30V/1A 
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 توضیحات مختصر جهت ترمینالهای کنترلی نام ترمینال

RO2A、RO2B、RO2C 
 RO2A--common; RO2B--NC, RO2C—NO.        AC خروجی رله بصورت : 

250V/3A, DC 30V/1A 

 

 

 ورودی و خروجی آنالوگ J19  و  J18ترمینالهای کنترلی و تنظیم جامپرهای 
 

 

 

 

 وضعیت جامپرهای روی برد کنترل نام سوکت 

J2, J4,J5   جامپرهایJ2 , J4 ,J5  را مجاز به استفاده نیستید 

J13, J14 
د. در غیر اینصورت ارتباط سریال دچار اشکال تغییری در این جامپر ها ندهید و تنظیمات کارخانه میباش

 میشود.

J18 
J18   10~0  تایین کننده ورودی آنالوگ بصورتV  با مارکاژV  20~0روی برد ویاmA  با مارکاژI  روی

 (AI2)  برد میباشد.

J19 
J19   10~0  تایین کننده خروجی آنالوگ بصورتV  با مارکاژV  20~0روی برد ویاmA  با مارکاژI 

 (AO1روی برد میباشد. )

S1   S2    S3    S4    S5    HDI1 GND  AI1   AI2   +10V  

+24V PW  COM Y1   CME  COM HDO  AO1  GND  PE    

RO1A RO1B RO1C 

RO2A RO2B RO2C 

J18 

V  

I  

J19 

V  

I  

V = Voltage 

I = current  

 vxترمینالهای کنترلی سری 
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   VXشماتیک دیاگرام کنترل دور سری   1.12

 ورودی و خروجیهای کنترل و قدرت  در ذیل بصورت شماتیک نشان داده شده است.

 

R 

S 

T 

 V 380سه فاز 

±15%  

50/60 Hz 

U 

V 

W 

PE 

M 

PB (+) (-) 

 مت ترمزمقاو

+10 V 

AI1 

AI2 

GND 

PE 

S1 

S2 

S3 

S4 

S5 

HDI1 

COM 

PE 

PW 

+24 V 

HDO 

COM 

CME 

AO1 

GND 

 

 استارت راستگرد 

  سرعت جاگ 

  ورودی ریست

ولوم سرعت یا 

 PIDرفرنس 

 10V-0ورودی 

0/4-20mA 

 ورودی سرعت بالا

High Speed   

 J18  جامپرAI2  

 ورودی جریان یا ولتاژ

 

I    V 

 روجی دیجیتال / فرکانس بالاخ

 V / 0-20mA 10-0آنالوگ خروجی 
 J19 

  AOجامپر 

 جریان یا ولتاژ خروجی

 

  I      V 

RO1A 

RO1B 

RO1C 

 

RO2A 

RO2B 

RO2C 

J17 کی پد  سوکت

 (RJ45) خارجی

 1خروجی رله 

 قابل برنامه ریزی

 2خروجی رله 

 قابل برنامه ریزی

J12 کارت آپشن سوکت 

J6 کارت انکودر کتسو 

PG Card 

PE 

P1 

 DCچوک 
 مقاومت ترمز یونیت ترمزخارجی

/Y1 
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 نصب کارت انکودر  1.13

کارت انکودر بر روی برد  باید استفاده نمود. PG Cardاز کارت انکودر  closed loopبصورت  جهت راه اندازی درایو

در سیستمهایی که نیاز به گشتاور بالا ودقت سرعت بالا می  کنترل دستگاه و به سوکت کارت انکودر متصل می گردد.

دریافت سیگنالهای انکودر ، درایو را بصورت  باشد باید  بر روی موتور انکودر نصب نمود و با استفاده از کارت انکودر و

closed loop   .راه اندازی کرد 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 دارای مشصصات ذیل می باشد: VXکارت انکودر درایوهای  

 توضیحات عملکرد ترمینال نام ترمینال

+12 V  12خروجیV جهت تغذیه انکودر استفاده می شود. ماکزیمم جریان  تغذیه انکودر

 V 0ترمینال زمین  COM1 می باشد. 300mAخروجی 

TERA+  ورودی کانالA+ ترمینالهای ورودی کانالهای انکودر  انکودر 

 می باشد. V 15 – 12دامنه ولتاژ بین 

 می باشد. KHz 80 – 0محدوده فرکانس 

TERA-  ورودی کانالA- انکودر 

TERB+  ورودی کانالB+ انکودر 

TERB-  ورودی کانالB- رانکود 

 

  12انکودر استفاده شده روی موتور باید یک انکودر با تغذیهV  و کانالهای خروجی دیفرانسیلی یا کلکتور باز و

 یا پوش پول باشد. که با توجه به نوع خروجی کانالهای انکودر ، سیم بندی متناسب با آن انجام می گیرد.

  می شود.  نصبکارت انکودر بر روی برد کنترل 

  12تغذیهV ی کارت انکودر توسط یک پتانسیومتر کوچک بر روی آن قابل تنظیم می باشد.رو 

 .کابل انکودر باید از کابلهای قدرت فاصله داشته باشد و از مسیر جدا کشیده شود 

  جهت جلوگیری از ایجاد نویز روی انکودر باید از کابل شیلددار برای سیگنالهای انکودر استفاده نمود و شیلد

 .آن را ارت کرد
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 کارت انکودر

 محل نصب کارت انکودر

 نصب کارت انکودر بر روی دستگاه             

 
 تغذیه اصلی

380V/50Hz 

R 

S 

T 

 R 
S 
T 

 
U 
V 

W 

PE 

M 

~ 

 +TERA  کارت انکودر
TERA- 

TERB+ 

TERB- 

+12V 

COM 

 انکودر

 VXدرایو 

 کارت انکودرسیم کشی 
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 با توجه به نوع انکودر و خروجیهای آن جهت سیم بندی انکودر از شکلهای ذیل استفاده می شود.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

TERA+ 

TERA- 

TERB+ 

TERB- 

+12V 

COM 

PE 

 کارت انکودر
vcc 

GND 

A+ 

A- 

B+ 

B- 

 انکودر

 خروجی دیفرانسیلی

 کابل شیلددار

 سیم کشی انکودر با خروجی دیفرانسیلی

 Open collectorکتور باز   سیم کشی انکودر با خروجی کل

 کابل شیلددار
vcc 

GND 

 انکودر

 خروجی کلکتور باز

+12V 

COM 

PE 

 کارت انکودر

TERA+ 

TERA- 

TERB+ 

TERB- 

A 

0V 

B 

0V 

 Push-pullپول  -سیم کشی انکودر با خروجی پوش

 کابل شیلددار
vcc 

GND 

 انکودر
 پول-خروجی پوش

+12V 

COM 

PE 

 انکودرکارت 

TERA+ 

TERA- 

TERB+ 

TERB- 

B 

0V 

Vcc 

0V 

Vcc 

A 
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 (LEDپانل دستگاه و عملکرد شاسی ها و همچنین وضعیت چراغ های کوچک )  41.1

FAULT 
LOC 

/REM 
R/L 

RUN 
/TUNE 

 

 وضعیت چراغ   

وضتتتتتتتایت  الکنترل از طریق سری وضایت فالت

 چپگرد

 روشن     موتور استارت  

  I/Oکنترل ازترمینال  ندارد

    

دروضتتتتتتتایت  ندارد

 تیونینگ
 چشمک زن   

وضتتتتتتتایت  کنترل از روی پانل وضایت عادی

 راستگرد

 خاموش     موتور استاپ  

 شاسی قابل تعریف

 نشاندهنده وضعیت

نشاندهنده واحد 

 مقدار خوانده شده

نمایش دهنده 

 دیجیتال

شاسی وارد کردن 

 اطلاعات

 شاسی شیفت

شاسی استپ و 

 ریست خطا

 شاسی استارت

شاسی های بالا و پائین 

 جهت تغییرات

 ی برنامه ریزیشاس
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 روشن بودن هر یک از چراغهای کوچک نشان دهنده مقادیر ذیل می باشند:

 

 نوع مقدار نشان داده شده هچراغ نمایش دهند

Hz مقدارفرکانس رفرنس یا فرکانس خروجی 

A مقدارجریان خروجی موتور 

V  مقدار ولتاژDC یا ولتاژ موتور 

RPM مقدار سرعت موتور 

 مقدار درصد گشتاور یا توان مصرفی %

 

 

 

 توضیح کلیدهای روی پانل کنترل  1.14.1

 توضیح عملکرد شاسی نام شاسی شاسی

 

 یا خارج میشوید به منوی برنامه ریزی نرم افزاری درایو، وارد و لید برنامه ریزیک

 

شاسی وارد کردن 

 اطلاعات
 رود است در ضمن به پارامتر بادی در منو می تائید اطلاعات وارد شده

 

شاسی افزایش یا 

 حرکت بالا 

ی پانل  تاریف گردد )پیش تنظیم میتواند بانوان شاسی افزایش سرعت رو

در ضمن در مد برنامه، حرکت روی منوها و افزایش مقدار  .کارخانه(

 پارامترها را انجام میدهد.

 

 

شاسی کاهش یا 

 حرکت پائین

میتواند بانوان شاسی کاهش سرعت روی پانل  تاریف گردد.)پیش تنظیم 

برنامه، حرکت روی منوها و کاهش مقدار پارامترها کارخانه( در ضمن در مد 

 را انجام میدهد.

 

 
 ترکیب دو شاسی 

همزمان فشار دادن هر دو شاسی در هنگام استپ بودن دستگاه، نقش 
شیفت چپ را  بازی میکند و به هنگام استارت بایستی ابتدا شاسی 

DATA/ENT   را و باد شاسیQUICK/JOG ش را فشار دهید تا همان نق
 را بازی کند
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 کلید شیفت

درمد برنامه ریزی شیفت به راست جهت حرکت روی سگمنت های 

نشاندهنده استفاده میشود. در حالت مامول با هر بار فشار دادن، تغییر در 

نشاندهنده جهت مقادیر اندازه گیری شده دیگری  با چراغک مربوطه در  

 شان میدهد( ن ...,% ,Hz, rpm, A, V)  سگمنت ها  بالای

 
 

استارت  شاسی

 موتور
 در مد استارت از پانل، موتور را استارت میکند

 

شاسی استپ یا 

 ریست خطا
  میتواند استپ کند یا نکند. P7.04در وضایت استارت با توجه به پارامتر 

 در وضایت فالت بدون محدودیتی ریست میکند

 

شاسی باقابلیت  

 تااریف  مصتلف

 میباشد.  P7.03شاسی بر اساس مقداردهی پارامتر تایین فانکشن این
 : وضایت جاگ 0
 : شاسی چپ گرد یا راست گرد 1
 UP /DOWN:پاک کردن حافظه سرعت ذخیره شده توسط شاسی های 2
 

 

 ترکیب دو شاسی 
با فشاردادن همزمان هردو شاسی ، موتور بصورت آزاد و خارج از کنترل 

ا با شیب کاهنده دور کاهش نمی یابد و . لذ Coast) درایو استپ میشود)  

 موتور بلافاصله رها می شود و با اینرسی بار میایستد.
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 تنظیمات پارامتریراهنمای .  2

2.1  

 

 

50.00 

یک بار فشار دهید تا 

 وارد پارامترها شوید

P0 

بالا و  کلیدهایبا 

پائین گروه پارامترها 

 را انتخاب نمائید

P1 

P1.00 

تا  فشار دهید باریک 

گروه مورد نظر 

 انتخاب شود

با کلیدهای بالا و پائین 

پارامتر مورد نظر را 

 انتصاب نمائبد

P1.01 

 فشار دهید یک بار   

00.00 

مقدار  کلیدهابا این 

 پارامتر را تغییر دهید

02.45 

P1.01 

تا  دهید فشاریک بار 

مقدار مورد نظر 

 ذخیره شود

یک بار فشار دهید تا 

از پارامترها خارج  

 شوید

50.00 

 نحوه تنظیم پارامترهای دستگاه در شکلهای ذیل توضیح داده شده است:  
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 VXگروه های توابع نرم افزاری سری   .2.2

 
  .وپارامترهای کاربردی توضیح داده شده است. در این بصش پارامترهای اساسی

 

  VXگروه های توابع نرم افزاری سری 

 : توابع اصلیP0روه گ

 : کنترل استارت و استپ P1گروه 

 : پارامترهای موتور P2گروه 

 : پارامترهای کنترل برداری P3گروه 

  V/F: کنترل   P4گروه 

 : ترمینالهای ورودی P5گروه 

 : ترمینالهای خروجیP6گروه 

 نمایش دهندهپارامترهای : P7گروه 

 : توابع خاص  P8گروه

  PID: کنترل  P9گروه 

 ساده PLC: کنترل چند سرعته و  PAگروه 

 : توابع حفاظتی PBگروه 

 : ارتباطات سریال PCگروه  

 تکمیلی :پارامترهای PDگروه 

 : تنظیمات کارخانه ایPEگروه 

 

 

 ات مربوط به آنهاپارامترها و توضیح  

     : گروه پارامترهای اساسی P0گروه 

 (کارخانه داخل پرانتز می باشند تنظیمات)پیش  تنظیمات توضیح پارامتر

P0.00 
 مد کنترل سرعت

 ( 0) 

 : کنترل برداری بدون سنسور 0
 : کنترل برداری حلقه بسته با انکودر 1
 V/F: کنترل  2

 
 : : کنترل برداری بدون سنسور 0
پاسخ دینامیکی سریع   که نیاز به گشتاور بالا در سرعتهای پائین ، دقت بالای سرعت و این مد بصورت وسیع در جاهائی 

ه می  در کاربردهائی نظیر ماشین افزار ، ماشینهای تزریق، ماشینهای سانتریفوژ و ماشینهای کشش سیم استفادمی باشد، 
 شود.
 
  : کنترل برداری حلقه بسته با انکودر: 1

نابراین برای کاربردهائی کنترل برداری حلقه بسته جهت کنترل سرعت و گشتاور با دقت بسیار بالا استفاده می شود. ب
 مناسب می باشد که سرعت و گشتاور بسیار دقیقی نیاز دارند مانند صنایع نساجی، کاغذ، جابجائی مواد و آسانسور. 
  جهت استفاده از کنترل حلقه بسته استفاده از یک کارت انکودر و نصب انکودر مناسب بر روی شفت موتور نیاز است. 

 
 : V/F: کنترل 2 
د برای کاربردهای عمومی و ساده که نیاز به کنترل دقیق سرعت و گشتاور نمی باشد،  نظیر پمپ و فن مناسب می این م 

 باشد.
 

 توجه:
  تنها یک موتور می تواند به اینورتر وصل شود. وقتی  تنظیم شود، 1یا  0بر روی  P0.00وقتی مقدار پارامتر ** 
 چندین موتور با هم می توانند به اینورتر وصل شوند. ظیم شود تن  2بر روی      P0.00مقدار پارامتر     
 تنظیم می شود، اتوتیونینگ پارامترهای موتور باید بصورت  صحیح  1یا  0بر روی  P0.00** وقتی مقدار پارامتر         
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 انجام شود.             
 برای دستیابی به مشصصات کنترلی بهتر باید  تنظیم می شود،  1یا  0بر روی  P0.00** وقتی مقدار پارامتر         

 ( با توجه به شرایط واقای بصورت دقیق تنظیم شوند.   P3.00-P3.05رگولاسیون سرعت  ) پارامترهای             
 

 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01 

 محلانتصاب 

 دریافت فرمان

RUN 
 ( 0) 

 

   : : استارت از پانل 0
 ندهستن  پانل در این مد فاالاستارت و استپ روی  ی های فرمانشاس
(LED  پ یرو مربوطه)انل خاموش است 
 
  ورودی هایاستارت از ترمینال :1

 LED)می شود ستفادها از ورودی های دیجیتال استارت و استپ درایوجهت 
 چشمک زن است( لمربوطه روی پان

 
            خط سریال باس  :2

 LED) و از خط سریال مد باس استفاده می شوداستارت و استپ درایجهت 
 پانل روشن است( یمربوطه رو

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.02 

 تنظیم سرعت با

Up/ Down 
 (0  ) 

 

 حتی به هنگام  Downو  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی های     : فعال  :0
 خاموش شدن دستگاه                 

 سرعت تنظیمی به هنگام خاموش شدن دستگاه صفر کردن     : فعال : 1
 غیر فعال  :2
 به هنگام استاپ کردن حافظه سرعت پاک شده و سرعت صفر می شود :   :  فعال 3
 سرعت رفرنس را تنظیم نماید. Up/Downکاربر می تواند با استفاده از شاسی های 

 تا از ترمینالهای ورودی انجام شود. 2و یا  کی پد )∧  ,∨(می تواند با استفاده از شاسی های   Up/Downحالت 
 
 

 انتصاب محل فرکانس تنظیمی

P0.03 

انتصاب منبع 

 A رفرنس سرعت

 (0  ) 

 :   کی پد دستگاه  0
1 :AI1    (1)ورودی آنالوگ شماره                                                 
2  :AI3   (3)ورودی آنالوگ شماره                                                                     
3  :HDI1  )ورودی دیجیتال پالسی سرعت بالا( 
4   :PLC ساده 
 دیجیتال    :   سرعت چند پله ای 5
  PID:    تایین سرعت توسط کنترل 6
 :   تایین سرعت توسط باس سریال دستگاه 7

     کی پد دستگاه  :  0
 فرکانس رفرنس دستگاه تنظیم می شود. P0.10ر پارامتر با استفاده از مقدا

 
1 : AI1   (     1)ورودی آنالوگ شماره  

می  10V-0 بصورت  AI1. ورودیمیشود انجام P5.15~P5.19کالیبره کردن ورودی های آنالوگ یک توسط پارامترهای
 باشد.

 
2 :AI3    (3)ورودی آنالوگ شماره      

  10V-10V-بصورت AI3ورودی  میشود.انجام    P5.25~P5.29توسط پارامترهای 3الوگ کالیبره کردن ورودی های آن
 می باشد.

 
3 :) HDI1  )ورودی دیجیتال سرعت بالا 

میشود. دراینصورت رفرنس سرعت با یک ورودی  انجام P5. 37~P5.41کالیبره کردن این ورودی توسط پارامترهای 
 50KHz-0و فرکانس  V 30-15: دامنه ولتاژ  high Speedلس مشصصات پا پالس سرعت بالا تایین می شود.

استفاده شود باید پارامتر  HDI1اگر از ورودی  به دستگاه اعمال می شود. HDI1و توسط ترمینال ورودی  می باشد
P5.00=0  وP5.35=0 شوند. تنظیم 
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4:    PLC  : ساده         
در هر پله ، و شتاب  کار پله ای ، زمان و میتوان فرکانس رفرنس داستفاده می شون PAدر این حالت پارامترهای گروه 

 تاریف نمود. افزایشی و کاهشی برای پله های مصتلف
 
                 : سرعت چند پله ای    : 5

انتصاب سرعتهای  دیجیتال استفاده می شود. جهت تایین شانزده سرعت مصتلف با سه ورودی  PAگروه پارامترهای 
 ورودیهای دیجیتال انجام می شود. وسط ترکیب باینریمصتلف ت
  سرعتهای پله ای بر سرعتهای دیگر اولویت دارند. اگر پارامترP0.03  تنظیم نشود، سرعتهای پله  5یا  4مقدار

 قابل دسترسی می باشند. 15تا  1ای 
  اگر مقدار پارامترP0.03 = 5  می باشند.قابل دسترسی  15تا  0تنظیم شود ، سرعتهای پله ای 
  سرعتJOG .بالاترین اولویت را دارد 

 
   :   PIDتعیین سرعت توسط کنترل   : 6
 استفاده میشود PID پارامترهای  تنظیم  جهت P9  گروه  
 
 تعیین سرعت توسط باس سریال دستگاه :    :7

ه خط ارتباطی سریال تنظیمات اولی جهت PCگروه پارامترهای تنظیم می شود.   RS485فرکانس رفرنس توسط ورودی 
 .میباشد

 

P0.04 
انتصاب منبع 

 B  رفرنس سرعت
 (0  ) 

0 :AI2   (2)ورودی آنالوگ شماره 
1 :AI4   ( 4)ورودی آنالوگ شماره 
2 :HDI2   (2)ورودی دیجیتال پالسی سرعت بالا 
 

P0.05 

رن  فرکانسی 

 Bمنبع رفرنس 
 (0  ) 

 : ماکزیمم فرکانس  0
 A:  فرکانس رفرنس  1

  Aبه عنوان یک رفرنس فرکانس مستقل استفاده می شود. همچنین می تواند به عنوان آفست رفرنس  Bفرنس فرکانس ر
 استفاده شود. 

0  :AI2    
 )فرکانس ماکزیمم(B  =AI2(%)  *P0.07باشد در اینصورت رفرنس فرکانس  P0.05=0اگر پارامتر 

 A* رفرنس فرکانس  (%)B  =AI2س باشد در اینصورت رفرنس فرکان P0.05=1اگر پارامتر 
 تایین میشود   P5.20~P5.24توسط پارامترهای 2کالیبره کردن ورودی های آنالوگ 

1  :  AI4  
 تااریف مانند حالت قبل می باشد.  

 تایین میشود.   P5.30~P5.34توسط پارامترهای 4کالیبره کردن ورودی های آنالوگ 
 می باشد. 5V-0تنظیم می شود، رن  ولتاژ متناسب  mA 20-0ان بر روی جری AI4یا  AI2وقتی ورودیهای 

 
2  :  HDI2   
 تااریف مانند حالت قبل می باشد  
 

P0.06 

انتصاب منبع 

 فرکانس رفرنس
 (0  ) 

  

 A :  منبع رفرنس  0
 Bمنبع رفرنس : 1
2 :A+B   
 (Bیا   A ماکزیمم رفرنس ) : 3

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.07 
 مم فرکانسماکزی

(50Hz ) 

10– 400Hz         حداکثر فرکانس دستگاه 
 ( تایین کننده زمان  P0.12,P0.11) DECو  ACC پارامترهای زمانی شتاب

  این پارامتر استبا  سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیرسیدن از 

P0.08 
 حد بالای فرکانس

(50Hz ) 

P0.09 – P0.07     ستی کمتر از مقدار این حد ماکزیمم سرعت است و بای
 باشد P0.07پارامتر 
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P0.09 
 حد پائین فرکانس

(0.0Hz ) 

0.00 – P0.08        محدود کردن سرعت حداقل که در باضی کابردها مثل
باشد، رفتار اینورتر  P0.09پمپ با اهمیت است  اگر فرکانس رفرنس کمتر از پارامتر 

 خواهد بود. P1.14متناسب با وضایت  پارامتر 
 زان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پدمی

P0.10 

رفرنس فرکانس 

 کی پد

(50.00Hz ) 

0.00Hz – P0.08      بازه فرکانسی تنظیم سرعت از روی پانل یا کی پد
باشد،  P0.03=0میتواند جداگانه توسط این  پارامتر تاریف شود. زمانیکه پارامتر 

 د.این پارامتر فرکانس خروجی دستگاه را تایین می کن

 0 تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی

P0.11 

زمان شتاب 

 (ACC0افزایشی)

(10.0S ) 

0.0~3600.0s       زمان تاریف شده یانی زمان شتابگیری موتور از سرعت
 )فرکانس ماکزیمم( P0.07صفر تا سرعت تاریفی 

P0.12 

زمان شتاب 

 (DEC0کاهشی )

(10.0S ) 

0.0~3600.0s     یانی زمان شتاب کاهنده موتور ازسرعت  زمان تاریف شده
 تا سرعت صفر                              P0.07تاریفی 

 کلا چهار گروه شتاب افزایشی و کاهشی وجود دارد:
 P0.11و   P0.12گروه اول: پارامترهای 
 P8.00و   P8.01گروه دوم: پارامترهای 
 P8.02و   P8.03گروه سوم: پارامترهای 

 P8.04و   P8.05پارامترهای  گروه چهارم:
 تاریف شود. P5پارامترهای شتاب مصتلف می تواند توسط ترکیبی از ورودیهای دیجیتال در گروه 

 
 جهت چرخش موتورتعیین 

P0.13 

جهت چرخش 

 موتور

 (0  ) 

 : راست گرد   0
  چپ گرد  :1
  چپ گرد قفل میشود : 2

 به موتور تایین کننده جهت مشابه یانی راست گرد است U,V,Wتوجه کنید که ترتیب اتصال ترمینالهای 

پانل نمی توان جهت چرخش موتور را برعکس  QUICK/JOGانتصاب شود در اینصورت توسط کلید  P0.13=2اگر پارامتر 

 نمود.
 

 فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.14 

فرکانس 

 سوئیچینگ

)بستگی به مدل 

 دارد (

1.0-16.0 kHz 

در ایجاد نویز های الکتر مغناطیسی  و نویز های تششای و جریانهای نشتی کابل ها به زمین موثر تنظیم این فرکانس 
است. مقادیر بالا برای این پارامتر باعث ایجاد ولتاز با شکل موج بهتر و نویز کمتر برای موتور می شود ولی تلفات 

 می شود مقادیر دیفالت کارخانه استفاده شود سوئیچینگ را بالا برده و باعث گرمتر شدن اینورتر می گردد. توصیه
 
 

P0.15 
 PWMمد 

 (0  ) 

 : ثابت      : فرکانس نویز موتور ثابت است0
یر می باشد ولی این کار ممکن است باعث تصادفی : فرکانس نویز موتور متغ :1

 افزایش هارمونیک موتور شود
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P0.16 

تغییرفرکانس 
Carrier  بر
 اساس گرما

 (0  ) 

  غیر فاال: 0
: فاال : فرکانس کریر متناسب با دمای اینورتر تغییر می کند. هرچه دما بیشتر 1

 شود فرکانس کریر کمتر می گردد.

 اتوتیونینگ موتور

P0.17 

اتوتیونینگ 
 پارامترهای موتور

 (0  ) 
 

 : غیر فاال   0
 است موتور از بار جدا شده ;( چرخشی یا دینامیک autotuning: اتوتیونینگ )1
 نیست. بار از امکان جدا کردن موتور ;( استاتیک autotuning: اتوتیونینگ )2

 
توضیحات اتوتیونینگ: اتوتیونینگ جهت شناسائی پارامترهای موتور و کنترل بهینه گشتاور موتور انجام می شود و به دو 

 صورت می توان آنرا انجام داد.
 : اتوتیونینگ چرخشی: 1

 اید کاملا از بار جدا باشد و شفت آن آزاد باشد تا بتواند در حالت بی باری استارت گردد.در این حالت موتور ب 
  مشصصات پلاک موتور بصورت دقیق در پارامترهای موتور(P2.01 – P2.05)   وارد شوند. در غیر اینصورت

 اتوتیونینگ درست انجام نمی شود و موتور درست کار نصواهد کرد.
 شی و شتاب کاهشی پارامترهای شتاب افزای(P0.11 , P0.12)    متناسب با توان و اینرسی موتور تنظیم

 شوند. تا موتور هنگام افزایش یا کاهش دور اضافه جریان یا اضافه ولتاژ نداشته باشد.
  پارامترP0.03 = 0  .تنظیم شود تا بتوان از روی کی پد موتور را استارت نمود 
  پارامترP0.17 = 1  توتیونینگ دینامیک انتصاب شود. در این حالت بر روی دیسپلی علامت تنظیم شود تا ا–

TUN- .نمایش داده می شود 
  کلیدRUN  فشار داده شود. در این حالت اتوتیونینگ شروع می شود و پیغام–TUN0-  .نمایش داده می شود

 نمایش داده می شود و موتور شروع به چرخش می کند. -TUN1–پس از چند ثانیه پیغام 
  پس از چند دقیقه اتوتیونینگ انجام شده و موتور استپ می شود و پیغام–END-  به مانی اتمام اتوتیونینگ

 نمایش داده می شود.
  پس از اتوتیونینگ پارامترهای مشصصات موتور(P2.06 – P2.10) .تنظیم خواهند شد 

 : اتوتیونینگ استاتیک:  2
 ه باشد باید اتوتیونینگ استاتیک انجام شود. یانی پارامتر اگر امکان جدا کردن موتور از بار وجود نداشتP0.17 

 تنظیم شود. 2 =
   اتوتیونینگ مانند قبل انجام می شود فقط مرحله–TUN1- .انجام نمی شود 

 
در اتوتیونینگ استاتیک پارامترهای اندوکتانس موتور و نیز جریان بی باری موتور بصورت دقیق اندازه گیری 

 ن است نیاز باشد این پارامترها بصورت تجربی تنظیم گردند.نمی شوند و ممک
 

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.18 
 بازیابی  پارامترها

 (0  ) 

 :   غیر فاال   0
به مقادیر اولیه کارخانه بر می  P2:    مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه 1 
 ند.دگر
 :     پاک کردن رکوردهای خطا ها 2 
 

 : گروه پارامترهای استارت و استپ P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 
 مدهای استارت

 (0  ) 

 بصورت مستقیم و نرمال   :   استارت 0
  DCدرصد مقدار جریان   و بعد استارت نرمال  DC:    فعال کردن ترمز1

ظیم ( تن P1.04قبل از شروع به حرکت موتور ) DC( و زمان ترمز  P1.03تزریقی )
 میشود

:   پیدا کردن سرعت موتور در حال چرخش  و سپس استارت موتور)  2
Speed Tracking) 

این حالت برای بارهای با اینرسی بالا که در حال چرخش می باشند مناسب        
می باشد. اینورتر ابتدا جهت و سرعت چرخش موتور را پیدا کرده و سپس متناسب با 

 رساند ب تنظیمی ارآن سرعت موتور را به مقد
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P1.01 فرکانس استارت 
(0Hz) 

 0.00~10.00Hz   کنترل دور در این فرکانس استارت میکند لذا این فرکانس
میتواند گشتاور استارت  مناسبی را ایجاد نماید. زمان ماندن در این فرکانس با 

 ن میشود.یتای  P1.02پارامتر 
 

P1.02 
زمان ماندن در 
 فرکانس استارت

 (0 S ) 

0 – 50.0 S         مدت زمانی که موتور در لحظه استارت با فرکانس پارامترP1.01  

 کار می کند.

 

 اگر مقدار فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس استارت

 تا وقتی  ،باشد اینورتر در حالت آماده بکار می ماند 

 که فرکانس رفرنس بیشتر از فرکانس استارت شود 

 د.و موتور استارت گرد

 حد فرکانس استارت می تواند کمتر از مقدار پارامتر

 باشد.  P0.09 پائین فرکانس

 
 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

تزریق جریان  
DC   در لحظه

 استارت
 (0 % ) 

بر حسب درصد جریان نامی موتور که در هنگام  DCمقدار جریان     % 150 – 0.0

 در موتور نماید. DCیجاد ترمز استارت به موتور  تزریق می شود تا ا

 

P1.04 
زمان تزریق 
 DCجریان 

 (0 S ) 

0.0 – 50.0 S      مدت زمان تزریق جریانDC   هنگام استارت موتور جهت ایجاد

 در موتور DCترمز 

 

 تنظیم شود. P1.00 = 1به موتور تنها زمانی اعمال می شود که مقدار پارامتر  DCتزریق جریان 

 بر حسب درصد جریان نامی موتور می باشد. P1.03پارامتر  DCیان مقدار تزریق جر 

 
 DECو  ACCپارامترهای شتاب 

P1.05  مدACC/DEC 
 (0  ) 

 : بصورت خطی  0
 شکل S: بصورت منحنی  1
 

 
 : فرکانس خروجی با یک شتاب افزایشی و کاهشی ثابت ، تغییر می کند. 0
تغییر می نماید. این حالت برای کاربردهائی مناسب می باشد که یک شکل  S: فرکانس خروجی بر طبق یک منحنی  1

و  P1.06شکل از پارامترهای  Sاستارت و استپ نرمی نیاز دارند. مانند بالابرها یا نوار نقاله ها. برای تنظیم منحنی 
P1.07 .استفاده می شود 
 

P1.06 

 Sابتدای منحنی 

 شکل

 (30.0%  ) 

 ( ACC/DEC)زمان شتاب  % 40.0 – 0.0

P1.07 

 Sانتهای منحنی 

 شکل

 (30.0%  ) 

0.0 – 40.0 
 ( ACC/DEC)زمان شتاب  % 
 
 
 

 فرکانس استارت  

P1.01 

 فرکانس رفرنس          
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 شکل مطابق با شکل ذیل می باشد: Sبلوک دیاگرام منحنی 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 مدل استپ موتور

P1.08 مدهای استپ 
 (0  ) 

   ramping:  استپ با رمپ  0
 (Coastپ فوری و رها کردن موتور) است:  1

: وقتی فرمان استپ داده می شود اینورتر فرکانس خروجی را متناسب با پارامتر  : استپ با شیب شتاب کاهشی 0
P1.05  .و بر طبق شتاب انتصاب شده، کاهش می دهد تا موتور متوقف شود 

ه می شود . وقتی فرمان استپ داددر این حالت موتور با اینرسی بار میایستد( Coast:استاپ با رها کردن موتور) 1
 اینورتر فرکانس خروجی را از روی موتور بر می دارد و موتور بصورت آزاد و با توجه به اینرسی بار خود متوقف می شود. 

 
 در استپ DCتزریق جریان 

P1.09 

فرکانس شروع 
در  DCتزریق 
 استپ

 (0.0 Hz ) 

0.0-10.0Hz     فرکانسی که هنگام استپ موتور و در زمانDEC ان تزریق جری
DC  .به موتور  شروع می شود 

P1.10 

زمان انتظار قبل از 
شروع تزریق جریان 

DC 
 (0 S ) 

0.0-50.0S      زمان انتظار قبل از شروع تزریق جریانDC   به موتور هنگام استپ
 موتور

P1.11 

 جریان تزریقمقدار 
DC    در لحظه

 استپ
 (0 % ) 

د جریان نامی موتور که در هنگام  بر حسب درص DCمقدار جریان      % 150 – 0.0

 در موتور نماید. DCاستپ به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 

P1.12 
زمان تزریق مدت 

 DCجریان 
 (0 S ) 

0.0 – 50.0 S      مدت زمان تزریق جریانDC   هنگام استپ موتور جهت ایجاد ترمز

DC در موتور 

 
 

 در  DCمنحنی تزریق جریان 
 استپاستارت و 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

P1.13 
زمان صفر ماندن 
فرکانس به هنگام 
 چپگرد/راستگرد

 0.0~3600.0S  
مدت زمان انتظار که هنگام راستگرد و چپگرد شدن موتور و در فرکانس صفر می 

 توان تاریف کرد.

 فرکانس خروجی

 زمان

P1.06 P1.07 P1.06 P1.07 

P1.10   P1.12    

 فرکانس خروجی

 خروجی ولتاژ

 زمان

 P1.04 زمان
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 (0 S )  
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.14 

عملکرد دستگاه 
هنگامی که 
 مقدارفرکانس
خروجی موتور 
کمتر از حد پائین 

 (P0.09)فرکانس 
 است

 (0  ) 

 (P0.09:   ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین ) پارامتر  0
 :    توقف یا استاپ موتور1
و  بالاتر رود P0.09و منتظر ماندن تا رفرنس از حد  Stand-by:   در وضایت  2

 موتور دوباره  استارت شود.

 استارت مجدد موتور

P1.15 

استارت مجدد 
موتور پس از قطع و 
 وصل برق

 (0  ) 

     : غیر فعال 0
 اگر برق قطع و وصل شود موتور بصورت اتوماتیک دوباره استارت نمی شود. 
 
         :  فعال 1
و برق قطع و وصل شود موتور   P0.01= 0اگر استارت موتور با کی پد باشد یانی   

استارت می شود. اگر استارت موتور با                     P1.16رامتر پس از زمان تاریف شده با پا
 P1.16ترمینال ورودی باشد و ترمینال فاال باشد با وصل برق موتور پس از زمان 

 دوباره استارت می شود.

P1.16 
زمان تاخیر در 
 استارت مجدد

(0.0S) 

0.0-3600.0S  مدت زمان انتظار جهت استارت مجدد موتور 

  : گروه پارامترهای موتور P2ه گرو

P2.00 

انتصاب مدل 

(G/P) 

 ( 0) 

 مدل گشتاور ثابت    G : مدل  0
 مدل گشتاور متغییر  P  : مدل 1

برای موتورهای با گشتاور ثابت یانی موتورهای با بار سنگین  مانند کمپرسور، نوار نقاله و ..استفاده می شود.   Gمدل 
گشتاور متغییر یانی موتورهای با بار سبک مانند پمپ و فن استفاده می شود. موتور های با  برای موتورهای با  Pمدل 

یا برعکس  Pبه  Gگشتاور ثابت باید یک رن  پائین تر از موتورهای گشتاور متغییر انتصاب شوند. هنگام تغییر پارامتر از 
 مشصصات موتور دوباره وارد گردد. باید

 مشخصات نامی پلاک موتور 

P2.01 
 فرکانس نامی موتور

 (50.0 Hz ) 
0.01 Hz – P0.07  

P2.02 
 سرعت نامی موتور

 (1460 rpm ) 
0-36000rpm   

P2.03 
 ولتاژ نامی موتور

 (380 V ) 
0-3000V  

P2.04 بستگی به توان موتور دارد( جریان نامی موتور( 
P2.05 بستگی به مدل اینورتر دارد  توان نامی موتور 
 رامتر توان نامی موتور اگر پاP2.05  تغییر کند تمام پارامترهای گروهP2  متناسب با آن تغییر می کنند. و

 راستگرد

 چپگرد 

 زمان انتظار

P1.11 

 

 فرکانس خروجی

 زمان
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 اتوتیونینگ باید دوباره انجام گردد.
  توان نامی موتور باید متناسب با توان اینورتر باشد. اگر موتور با توان خیلی پائین استفاده شود ممکن است

 لوبی نداشته باشد.سیستم کنترل اینورتر عملکرد مط
  با انجام اتوتیونینگ پارامترهایP2.06 – P2.10 .بصورت اتوماتیک تنظیم می شوند 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 
مقاومت استاتور 

 موتور
 (P2.05)بستگی به توان موتور دارد پارامتر  0.001-65.535

P2.07 
مقاومت روتور 

 موتور
 (P2.05وتور دارد پارامتر )بستگی به توان م 0.001-65.535

P2.08 بستگی به توان موتور دارد پارامتر  اندوکتانس موتور(P2.05) 

P2.09 
اندوکتانس متقابل 

 موتور
 (P2.05)بستگی به توان موتور دارد پارامتر 

P2.10 
جریان بی باری 

 موتور 
 (P2.05)بستگی به توان موتور دارد پارامتر 

 کنترل برداری: گروه پارامترهای  P3گروه 

P3.00 

  Kp1 بهره

 ASR یتناسب

(20) 

0 - 100 

P3.01 

Ki1  زمان انتگرال

ASR 
(0.50 S) 

0.01 – 10.00 S 

P3.02 

 1نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

(2.00Hz) 

0.00Hz – P3.05 

P3.03 

  Kp2 بهره

 ASR یتناسب

(25) 

0 - 100 

P3.04 
Ki2  زمان انتگرال

ASR 
(1.00 S) 

0.01 – 10.00 S 

P3.05 

 2نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

(10.00Hz) 

P3.02 – P3.07 

بی اثر می  V/Fتنها برای حالت کنترل برداری و کنترل گشتاور اثر دارند و در کنترل مد  P3.00-P3.05پارامترهای 
 ت را برای رگولاتورسرع Kiو زمان انتگرال  Kp1کاربر می تواند بهره تناسبی  P3.00-P3.05پارامترهای باشند. از طریق 

(ASR).تنظیم نماید. بطوریکه مشصصات پاسخ سرعت قابل تغییر باشد 
 در شکل ذیل نشان داده شده است. (ASR)ساختار رگولاتور سرعت 

 
 
 
 
 
 
 
 

 سرعت رفرنس

 واقعیسرعت 

+ 
_ 

 بایاس
Kp 

Ki 

 ور داده شدهجریان گشتا

گشتاور محدود شده 

  P3.14پارامتر 
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باشد. پارامترهای  P3.02هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی کمتر از مقدار پارامتر P3.01و  P3.00پارامترهای 
P3.03  وP3.04 دارند که فرکانس خروجی بیشتر از مقدار پارامتر  هنگامی اثرP3.05  .وقتی فرکانس خروجی بین  باشد
می باشند. برای جزئیات بیشتر  P3.05و  P3.02متناسب با بایاس بین  Kiو  Kpباشد، ضرایب  P3.05و  P3.02مقدار  

 به شکل ذیل توجه نمائید.
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

خیلی زیاد شود سیستم  Kpاگر مقدار  .دینامیکی سیستم سریاتر خواهد شد اسخافزایش داده شود پ Kpاگر مقدار پارامتر 
 به نوسان می افتد. 
خیلی کم شود سیستم   Kiکاهش داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریاتر خواهد شد. اگر مقدار  Kiاگر مقدار پارامتر 

 اوورشوت پیدا می کند و به نوسان می افتد. 
P3.00  وP3.01  مقادیرKp  وKi  را در فرکانسهای پائین تغییر می دهند وP3.03  وP3.04  مقادیرKp  وKi  را در

این مقادیر متناسب با شرایط واقای بار باید تنظیم شوند. تنظیمات به صورت ذیل انجام فرکانسهای بالا تغییر می دهند. 
 شود:

  بهره تناسبیKp نوسان ایجاد شود.  تا جای ممکن افزایش داده شود بدون اینکه در سیستم 
  زمان انتگرال گیریKi .تا جای ممکن کاهش داده شود بدون اینکه در سیستم نوسان ایجاد شود 
 

P3.06 

بهره تناسبی 

ACR  ضریبP 

(500) 

0 – 65535 

P3.07  

بهره انتگرال 

ACR  ضریبI 

(500) 

0 – 65535 

 د بود ولی ممکن است نوسان ایجاد شود. زیاد باشد ، پاسخ سیستم سریاتر خواه Pاگر بهره تناسبی ضریب 
 

P3.08 

 فیلتر زمانی ثابت

 در خواندن سرعت 

(0.00S) 

0.00-5.00S 

حذف شود.  ثابت زمانی بزرگتر قابلیت  P3.08نویز آنالوگ در خواندن سیگنال سرعت می تواند توسط فیلتر با ثابت زمانی 
 ود.لتر بهتری دارد ولی باعث کند شدن پاسخ سیستم می شیف
 

P3.09 

میزان جبران 

سازی لغزش در 

 کنترل برداری

(100%) 

50.0-200.0% 

 این پارامتر برای تنظیم لغزش فرکانس در کنترل برداری استفاده می شود و دقت کنترل سرعت را اصلاح می نماید.
 

P3.10  
 تاداد پالس انکودر

(1000) 

1-65535 

 دور را مشص  می نماید. تاداد پالسهای انکودر در یک  P3.10پارامتر 
متناسب با انکودر استفاده شده باید  P3.10یانی حلقه بسته تنظیم شود، مقدار پارامتر  1بر روی  P0.00وقتی پارامتر 

 Kiو  KPپارامترهای 

 فرکانس خروجی

P3.00 , P3.01)) 

P3.03 , P3.04)) 

P3.02 P3.05 
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موتور هنوز درست کار نکند  P3.10تنظیم شود. در غیر اینصورت موتور درست کار نصواهد کرد. اگر با تنظیم مقدار 
 می توان جهت انکودر را تغییر داد. P3.11عکس باشد که با پارامتر ممکن است جهت انکودر بر

P3.11  

انتصاب جهت 

 چرخش انکودر

(0) 

 : راستگرد 0
 : چپگرد 1

P3.12 

منبع تنظیم 

 گشتاور

(0) 

 : غیر فاال 0
 : کی پد 1
 AI1: ورودی آنالوگ  2
 AI2: ورودی آنالوگ  3
 AI3: ورودی آنالوگ  4
 AI4: ورودی آنالوگ  5
 HDI1: ورودی پالس سرعت بالا  6
 HDI2: ورودی پالس سرعت بالا  7
 : ارتباط سریال 8
 

P3.13 

مقدار گشتاور 

 تنظیمی کی پد

(50.0%) 

-100.0%-100.0% 

P3.14 
 حد گشتاور

(150.0%) 

0.0-200.0% 

 
ی اینورتر نمی تواند از حد گشتاور خروجو اینورتر در مد کنترل سرعت کار می کند.  : کنترل گشتاور غیر فاال می باشد 0

بیشتر شود، گشتاور خروجی اینورتر در حد  P3.14اگر گشتاور بار از حد گشتاور ( بیشتر باشد.  P3.14گشتاور )پارامتر 
 گشتاور ثابت می ماند و فرکانس خروجی بصورت اتوماتیک کاهش داده می شود. 

 د کنترل گشتاور فاال می شود. تنظیم شود ، م 0مقداری غیر از  P3.13: اگر پارامتر  1-8
 .وقتی کنترل گشتاور فاال می شود بصورت ذیل عمل می کند 

اگر گشتاور تنظیمی بیشتر از گشتاور بار باشد ، فرکانس خروجی بصورت اتوماتیک تا حد فرکانس بالا  -
 افزایش می یابد.

پائین تیک تا حد فرکانس اگر گشتاور تنظیمی کمتر از گشتاور بار باشد ، فرکانس خروجی بصورت اتوما -
 می یابد. کاهش

اگر گشتاور تنظیمی با گشتاور بار یکی باشد ، فرکانس خروجی بین فرکانس حد بالا و پائین ، ثابت می  -
 ماند.

 .بصورت ذیل:مد کنترل گشتاور می تواند به مد کنترل سرعت و برعکس سوئیچ کند 
 1مثال اگر منبع گشتاور بر روی ورودی آنالوگبرای سوئیچ توسط ترمینالهای کنترلی انجام می شود.   -

AI1  تنظیم باشد. و مقدار ترمینال کنترلS5  غیر فاال کردن مد کنترل گشتاور( تنظیم  31بر روی(
فاال شود، مد کنترل از گشتاور به سرعت سوئیچ می شود. و اگر  S5شود، در اینصورت وقتی ترمینال 

S5 ور فاال می شود. غیر فاال شود دوباره مد کنترل گشتا 
مد کنترل سرعت بصورت اتوماتیک  STOP/RSTوقتی مد کنترل گشتاور فاال است، با فشار شاسی  -

 فاال می شود.
 گشتاور تنظیمی منفی باشد ،  بصورت راستگرد کار می کند و اگر اگر گشتاور تنظیمی مثبت باشد ، اینورتر

 اینورتر بصورت چپگرد کار می کند.
 پارامتر وقتی مد کنترل گشت( اور فاال می باشد ، زمان شتاب مثبتP0.11 .عمل نمی کند ) 
 100پارامتر 100یمی برابر است با درصد گشتاور تنظ(درصد حد گشتاورP3.14  برای مثال اگر منبع گشتاور )

باشد، در اینصورت گشتاور  P3.14 = 90%و  P3.13 = 80%و  (P3.12=1)تنظیمی بر روی کی پد باشد 
 90%(P3.14)=72%*(P3.13)%80ر است با واقای براب

 

 V/F: گروه پارامترهای کنترل  P4گروه 

P4.00 
انتصاب منحنی 

V/F 

                             : مدل خطی 0
               مدل منحنی قابل تاریف :1
X)  1.3: منحنی درجه 2

1.3          ) 
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X)  1.7: منحنی درجه   3 )    0) 
1.7) 

X)    2 درجه : منحنی4
2)               

  

 
 مدل خطی برای  کاربردهای با بار گشتاور ثابت نرمال     :                    : مدل خطی 0
 قابل تنظیم می باشد.  (P4.03-P4.08)با پارامترهای  V/Fمنحنی        :   : مدل منحنی قابل تاریف1
X)  1.3: منحنی درجه 2

 برای بارهای گشتاور متغیر نظیر پمپ و فن استفاده             4و  3،  2حالتهای      :  (1.3
 می شود. به شکل ذیل توجه گردد.                                            

X)  1.7: منحنی درجه   3
1.7):  

X)  2 : منحنی درجه4
2)               :   

 
 
 

           
 
 

 V/Fمنحنی              
 
 
 
 
 
 
 
 

P4.01 

بوست گشتاور  

Vboost 

(%0.0 ) 

 گشتاور اتوماتیک   تنظیم             :   % 0.0
 افزایش گشتاور موتور در زمان راه اندازی و  سرعتهای پائین      10.0%~0.1%  :

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

(20.0%) 

0.0%~50.0%  
 تنظیم میشود P4.01  ولتاژ بوست با پارامتر 

 
رکانسهای پائین را مشص  می نماید و باعث بهبود گشتاور خروجی در پارامتر فوق مقدار ولتاژ اعمالی به موتور در ف

 فرکانسهای پائین می شود. 
باشد. مقدار پارامتر  P4.02 (Fcut-off)این پارامتر زمانی اثر می کند که فرکانس خروجی دستگاه کمتر از مقدار پارامتر  

ب با نوع بار تنظیم گردد. مقدار این پارامتر نباید خیلی بالا باشد زیرا ممکن است موتور جریان زیادی فوق باید متناس
 کشیده و خطای اضافه جریان دهد.

 اگر مقدار پارامتر فوق صفر باشد ، گشتاور خروجی متناسب با بار بصورت اتوماتیک تنظیم می گردد.
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ولتاژ خروجی

 فرکانس خروجی

 منحنی خطی
 3/1منحنی درجه 
 7/1منحنی درجه 
 2 منحنی درجه

 ولتاژ خروجی

  فرکانس خروجی
 ولتاژ بوست

Vb 

Fcut-off Fb 
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 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
فرکانس نقطه 

 (f1)1شکست 
 (5.00Hz) 

0.00Hz~P4.05    پارامترهای فوق فقط زمانی اثر می کنند که مقدار
تنظیم شود.  در اینصورت با  P4.00 = 1پارامتر 

می توان  P4.03-P4.08استفاده از پارامترهای 
باید  V/Fرا تنظیم نمود. منحنی  V/Fمنحنی 

ردد. تا در متناسب با مشصصات بار موتور تنظیم گ
فرکانسهای مصتلف، گشتاور متناسب با بار را ایجاد 

 نماید. 
 

P4.04 

ولتاژ نقطه 
 1  شکست   
(V1) 

(10.0%) 

0.0%~100.0%  

P4.05 
فرکانس نقطه 

 (f2)2شکست 
 (30.00Hz) 

P4.03~P4.07  

P4.06 
ولتاژ نقطه 
 (V2)2شکست 

(60.0%) 

0.0%~100.0%  

P4.07 
فرکانس نقطه 

 (f3)3شکست 
 (50.00Hz) 

P4.05~P2.01  

P4.08 
ولتاژ نقطه 
 (V3)3شکست 

(100.0%) 

0.0%~100.0%  

 
 V/Fجبرانسازی لغزش 

P4.09 

جبرانسازی لغزش 

V/F 
( 0.0 Hz) 

0.00 – 10.00 Hz 

اند فرکانس خروجی اینورتر می تو لغزش موتور با گشتاور بار تغییر می نماید، که باعث تغییرات سرعت موتور می شود.
مقدار لغزش جبران شده بستگی به لغزش بصورت اتوماتیک با پارامتر جبرانسازی لغزش برحسب گشتاور بار تنظیم شود. 

 :نامی موتور دارد که بصورت ذیل محاسبه می شود
P4.09 = Fb-n*P/60   کهFb  فرکانس نامی موتور(P2.01)  ،n  سرعت نامی موتور(P2.02)  وP  تاداد قطبهای

 باشد. موتور می
 

  DCتنظیم سطح ولتاژ 

P4.10 

  AVRتابع 

سیستم 

 رگولاسیون ولتاژ
 (0  ) 

 : غیر فاال   0
 :   فاال در هر شرایط  1
 :   در زمان کاهش سرعت غیر فاال شود 2

)رگولاسیون اتوماتیک ولتاژ( باعث تثبیت ولتاژ خروجی اینورتر می شود صرف نظر از تغییرات سطح ولتاژ  AVRسیستم 
DC  .اینورتر 

همان مقدار  decelerationغیر فاال باشد ، زمان  AVRاگر   (deceleration)بنابراین در زمان کاهش سرعت
 تنظیمی خواهد بود ولی ممکن است جریان موتور بالا رود.

 ممکن است بیشتر شود ولی جریان موتور بالا نصواهد رفت. decelerationهمیشه فاال باشد، زمان  AVRاگر 
 

P4.11 

مد اتوماتیک 
ذخیره سازی 
 انرژی
 (0  ) 

 : غیر فاال 0
 : فاال1 

این پارامتر اگر فاال باشد، وقتی یک بار سبک مانند پمپ یا فن استفاده شود اینورتر با کاهش ولتاژ خروجی بصورت 

 

 ولتاژ 

 فرکانس
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 انرژی می شود. مصرف اتوماتیک باعث صرفه جویی در
 فعال و غیر فعال کردن چپگرد/راستگرد

P4.12 

فاال کردن 

چپگرد/راستگرد 

 موقع روشن شدن

( 0 ) 

 : غیر فاال 0
 : فاال 1

 این پارامتر تنها زمانی اثر می کند که کنترل از طریق ترمینال باشد 
  اگرP4.12 = 0  باشد هنگام روشن شدن، اینورتر استارت نصواهد شد حتی اگر ترمینالFWD/REV  فاال

این حالت ایمنی  ر غیرفاال  و دوباره فاال شود تا اینورتر استارت شود.یکبا FWD/REVباشد و باید ترمینال 
 بیشتری دارد.

  اگرP4.12 = 1  باشد هنگام روشن شدن اگر ترمینالFWD/REV  فاال باشد ، اینورتر بصورت اتوماتیک
 استارت می شود. 

 ت شود.تابع فوق ممکن است باعث استارت مجدد اینورتر بصورت اتوماتیک شود و باید دق 

 : گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی P5گروه 

P5.00 

ورودی انتصاب 

HDI 
( 0 ) 

می  (High speed pulse)بصورت ورودی سرعت بالا  HDI2و  HDI1: ورودی  0
 باشند.

 بصورت سرعت بالا HDI2و  ON/OFFبصورت  HDI1: ورودی  1
 بصورت سرعت بالا HDI1و  ON/OFFبصورت  HDI2:  ورودی  2
 ON/OFFبصورت ورودی  HDI2و  HDI1: ورودی  3

 رجوع شود. P0.03به توضیحات پارامتر  HDIبرای توضیحات ورودی 
 

P5.01 

انتصاب ورودی با 

 ارتباط سریال

( 0 ) 

  ON/OFF: واقای   : از طریق ترمینالهای ورودی بصورت سیگنال  0
رت مجازی تنظیم می از طریق ارتباط سریال بصو ON/OFF: مجازی :  سیگنال  1
 شود.

 قابل پروگرام میباشند(  HDI2و   HDI1و   S1~S5 رودیهایوتنظیم ورودیهای دیجیتال )

P5.02 
تابع ورودی 
 S1دیجیتال 

 (1 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.03 
تابع ورودی 
 S2دیجیتال 

 (4 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.04 
تابع ورودی 
 S3دیجیتال 

 (7 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.05 
تابع ورودی 
 S4دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.06 
تابع ورودی 
 S5دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.07 
تابع ورودی 
 HDI1 دیجیتال
 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.08 
تابع ورودی 
 HDI2 دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.09 
تابع ورودی 
 S6دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0
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P5.10 
تابع ورودی 
 S7دیجیتال 

 (0 ) 

 ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی :   55 – 0

P5.11 
تابع ورودی 
 S8دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

 تنظیم شده باشد . 3یا  1برابر با  P5.00تنها زمانی استفاده می شود که پارامتر  P5.07توجه : 
P5.08  تنها زمانی استفاده می شود که پارامترP5.00 تنظیم شده باشد . 3یا  2 برابر با 
 
 

 ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است مقادیر تنظیمات

 غیر فاال 0
بتتترای ترمینالهتتتای ورودی بتتته مانتتتی استتتتفاده نشتتتدن از   0قتتترار دادن مقتتتدار 

 آن ترمینال می باشد.

 راستگرد و چپگرد شدن موتور راستگرد 1

 چپگرد 2 ی شوند.تنظیم م  P5.13با توجه به مقدار پارامتر 

 سیمه 3کنترل  3
 سیم   3د، راستگرد با استفاده از جهت کنترل استارت، استپ و چپگر

 تنظیم می شود.  P5.13با توجه به مقدار پارامتر 

 شود. رجوع P8.06-P8.08پارامترهای  توضیحاتبه  سرعت جاگ راستگرد 4

 سرعت جاگ چپگرد 5

6 
 استپ بدون رمپ

Coasting Stop 

 وتور بدون رمپ و با توجه به اینرسی خود استپ می شود.م

 ریست فالت 7
 اگر دستگاه فالت داده باشد ریست می شود.

 عمل می کند. STOP/RSTمانند کلید 

 موتور توقف 8

وقتتتی ایتتن ورودی فاتتال شتتود موتتتور بصتتورت رمتتپ استتتپ متتی کنتتد ولتتی          

،  PLCوضتتتایت زمتتتان استتتتارت موتتتتور ذخیتتتره متتتی شتتتود. ماننتتتد متتتد        

وقتتتتی ایتتتن ورودی دوبتتتاره غیتتتر فاتتتال      PIDفرکتتتانس تتتتراورز و شتتترایط

 شود موتور با شرایط قبل از استپ دوباره استارت می شود.

 ورودی فالت خارجی 9
وقتتتی ایتتتن ورودی فاتتال شتتتود اینتتتورتر استتتپ شتتتده و آلارم متتی دهتتتد کتتته     

 به مانی ایجاد یک فالت خارجی می باشد.

 تنظیم می شود. Downو  Upتوسط ورودیهای فرکانس رفرنس  UPفرمان  10

 
 
 
 
 
 
 

ورودی جهت پاک کردن حافظه سرعت به صفر به هنگام استفاده از ورودیهای 
 اقزایش و کاهش دور
 رجوع شود. P0.02به توضیحات پارامتر 

 

 Downفرمان  11

12 
پاک کردن حافظه 

Up/Down 
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13 
و  Aسوئیچ بین رفرنس 

B 

ستتتوئیچ  A+Bو  A  ،Bمتتتی تتتتوان بتتتین رفرنستتتهای  بتتتا تاریتتتف ایتتتن ورودیهتتتا

 کرد.

 P0.06مانند تاریف پارامتر 
14 

و  Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

15 
و  Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

ستتترعت پلتتته ای  16ورودی دیجیتتتتال متتتی تتتتوان   4بتتتا استتتتفاده از ترکیتتتب    سرعت پله ای 1ورودی  16

 انتصاب نمود.

 یم سرعتهای پله ای رجوع شودبرای توضیحات بیشتر به جدول تنظ

بیتتتت  ستتترعت پلتتته ای  4ورودی ستتترعت پلتتته ای  بیتتتت پتتتائین و    1ورودی 

 بالا می باشد.  

را  15ستتتترعت پلتتتته ای  1111و حالتتتتت  0ستتتترعت پلتتتته ای  0000حالتتتتت 

 انتصاب می کند.

 سرعت پله ای 2ورودی 17

 سرعت پله ای 3ورودی 18

 سرعت پله ای 4ورودی  19

 ای فاال قفل سرعت پله 20
بتتتا فاتتتال شتتتدن ایتتتن ورودی،  ستتترعت پلتتته ای فاتتتال قفتتتل متتتی شتتتود و     

 ورودیهای سرعت پله نمی توانند سرعت را تغییر دهند.

21 
شتاب  1ورودی 

ACC/DEC 

شتتتتتتاب  4ورودی دیجیتتتتتتال متتتتتی تتتتتتوان  2بتتتتتا استتتتتتفاده از ترکیتتتتتب 

ACC/DEC .را انتصاب نمود 

 شتاب 2ورودی  شتاب 1ورودی  ACC/DECشتاب 

 ACC/DEC0(0ب )شتا

((P0.07-P0.08 

OFF OFF 

 )ACC/DEC1 1)شتاب

(P8.00-P8.01) 

ON OFF 

 ACC/DEC2(2)شتاب

(P8.02-P8.03) 

OFF ON 

 ACC/DEC3(3)شتاب

(P8.04-P8.05) 

ON ON 

 

22 
شتاب  2ورودی

ACC/DEC 

23 
ساده   PLCریست مد 

 هنگام استپ

ی وضتتتایت ستتتاده، استتتتپ شتتتود بتتتا فاتتتال شتتتدن ایتتتن ورود PLCوقتتتتی متتتد 

PLC          ،ستتاده ماننتتد   پلتته فاتتال در حتتال کتتار، زمتتان کتتار و فرکتتانس پلتته ای

 ریست می شود.

 توقف سرعت پله ای 24

بتتتا فاتتتال شتتتدن ایتتتن ورودی، اینتتتورتر در فرکتتتانس صتتتفر متتتی مانتتتد و زمتتتان  

ستتترعت پلتتته ای فاتتتال متوقتتتف متتتی شتتتود، بتتتا غیتتتر فاتتتال شتتتدن ورودی     

 از توقف برمی گردد.اینورتر استارت می شود و به شرایط قبل 

 PIDتوقف  25

ثابتتتت متتتی مانتتتد و اینتتتورتر   PIDبتتتا فاتتتال شتتتدن ایتتتن ورودی شتتترایط متتتد  

اختتترین فرکتتتانس خروجتتتی را بتتتدون تغییتتتر نگتتته متتتی دارد. بتتتا غیتتتر فاتتتال    

 شدن ورودی شرایط به مقادیر قبلی بر می گردد.

 توقف مد تراورز 26
مانتتد و اینتتورتر  بتتا فاتتال شتتدن ایتتن ورودی شتترایط متتد تتتراورز ثابتتت متتی         

اختتترین فرکتتتانس خروجتتتی را بتتتدون تغییتتتر نگتتته متتتی دارد. بتتتا غیتتتر فاتتتال    
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 شدن ورودی شرایط به مقادیر قبلی بر می گردد.

 ریست مد تراورز 27
بتتا فاتتال شتتدن ایتتن ورودی فرکتتانس رفتترنس اینتتورتر بتته فرکتتانس مرکتتزی          

 مد تراورز تغییر می کند.

 مقدار کانتر ریست می شود ریست کانتر 28

 ( ریست می شود P8.20مقدار طول واقای )پارامتر  ریست طول 29

30 
ورودی نگه داشتن 

 شتاب

شتتتاب افزایشتتی و کاهشتتتی صتتفر متتی شتتتود و اینتتورتر در فرکتتانس خروجتتتی       

ثابتتتت متتتی مانتتتد. وقتتتتی ورودی دوبتتتاره غیتتتر فاتتتال شتتتود شتتتتاب افزایشتتتی و 

 کاهشی به مقادیر قبلی برمی گردند.

31 
غیر فاال کردن مد 

 کنترل گشتاور

متتد کنتتترل گشتتتاور غیتتر فاتتال متتی شتتود. اینتتورتر در متتد کنتتترل ستترعت          

 کار می کند.

32-
52 

  رزرو

با فاال شدن این ورودی اینورتر اگر استارت باشد )چپگرد یا راستگرد( با سرعت  JOGورودی سرعت  53
JOG  کار خواهد کرد. مقدارسرعتJOG توسط پارامتر P8.06 .تایین می شود 

54-
55 

 رزرو
 

 
P5.12  زمان فیلتر

ON/OFF 
ترمینالهای ورودی 
 دیجیتال

( 5 ) 

1~10   

 استفاده می شود.  (S1-S8, HDI1, HDI2)این پارامتر جهت تنظیم زمان فیلتر برای ورودیهای دیجیتال 
 

P5.13 

مد کنترل 
 چپگرد/راستگرد
(FWD/REV) 

( 0 ) 

 کنترل دو سیمه  1:    مد  0
 نترل دو سیمهک 2:    مد  1

 کنترل سه سیمه 1:    مد 2 
   کنترل سه سیمه  2:    مد  3

  کنترل دو سیمه 1:  مد  0
 در جهت چپ گرد RUNبانوان فرمان کلید  REWورودی  در جهت راست گرد و RUNبانوان فرمان کلید  FWDورودی 
 
 کنترل دو سیمه 2:  مد 1

 بانوان فرمان کلید راست گرد/ چپ گرد REWورودی  و RUNبانوان فرمان کلید  FWDورودی 
 
   کنترل سه سیمه 1:   مد 2

( و NCبانوان پوش باتون استپ )کنتاکت فشاری  SIn( و NOبانوان پوش باتون استارت )کنتاکت فشاری  FWDورودی 
باید بر  HDI2یا  HDI1یا  S1-S8یانی یکی از ترمینالهای  SInبانوان  کلید راست گرد/چپ گرد. ترمینال  REVورودی 

 سیمه ( تنظیم شود 3)کنترل  3روی مقدار 
 
 کنترل سه سیمه  2:   مد 3

بانوان پوش باتون استپ )کنتاکت  SIn( و NOو راست گرد )کنتاکت فشاری  بانوان پوش باتون استارت FWDورودی 
یانی یکی از  SInال (  ترمینNOبانوان پوش باتون استارت و چپ گرد )کنتاکت فشاری    REV( و ورودیNCفشاری 

 سیمه ( تنظیم شود 3)کنترل  3مقدار   باید بر روی  HDI2یا  HDI1 یا  S1-S8ترمینالهای 
 

 آمده است در تااریف ورودیهای دیجیتال  SInو  REVو     FWDتااریف ورودیهای بانوان 
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 2و  1مد  –دوسیمه 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 2و  1مد  –سه سیمه 

 
 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.14 

مقدار تغییر 
فرکانس درهر 
ثانیه ) شاسی 
های 

Up/Down) 
 (0.5Hz/S) 
 

0.01~50.00Hz/s  :  یانی با فشار دادن روی  یکی از شاسی های فلش بالا یا
  هرتز تغییر خواهد کرد 0.5فرکانس  فلش پائین، هریک ثانیه

 
 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.15 
حد پائین ورودی 

 AI1 لوگ  آنا
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.16 

حد پائین ورودی 
بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.17 
حد بالای ورودی 

 AI1 آنالوگ  
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.18 

حد بالای ورودی 
بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.19 
یلتر ورودی ف

 AI1آنالوگ 
 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 
 AI2تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.20 
حد پائین ورودی 

 AI2 آنالوگ  
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.21 

حد پائین ورودی 
بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.22 
حد بالای ورودی 

 AI2 آنالوگ  
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  
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P5.23 

حد بالای ورودی 
بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.24 
فیلتر ورودی 
 AI2آنالوگ 

 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 
 AI3تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.25 
حد پائین ورودی 

 AI3 آنالوگ  
 (0.00 V ) 

-10.00V-10.00V  

P5.26 

ین ورودی حد پائ
بر  AI3 آنالوگ  

 حسب درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.27 
حد بالای ورودی 

 AI3 آنالوگ  
 (10.00 V ) 

-10.00V-10.00V  

P5.28 

حد بالای ورودی 
بر  AI3 آنالوگ  

 حسب درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.29 
فیلتر ورودی 
 AI3آنالوگ 

 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 
 AI4تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.30 
حد پائین ورودی 

 AI4 آنالوگ  
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.31 

حد پائین ورودی 
بر  AI4 آنالوگ  

 حسب درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.32 
حد بالای ورودی 

 AI4 آنالوگ  
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.33 

حد بالای ورودی 
بر  AI4   آنالوگ

 حسب درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.34 
فیلتر ورودی 
 AI4آنالوگ 

 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 
 HDIانتخاب ورودی 

P5.35 
انتصاب ورودی 

HDI1 
 (0 ) 

 PIDیا فیدبک  PID: ورودی رفرنس  مانند رفرنس سرعت ، رفرنس  0
    High Speed   :  ورودی کانتر سرعت بالا 1
 : ورودی طول 2
 
 
 

P5.36 
انتصاب ورودی 

HDI2 
 (0 ) 
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 اثر خواهند داشت. P5.37-P5.46تنظیم شوند، پارامترهای  0مقدار  P5.36و  P5.35وقتی پارامترهای 
 

 HDI1تنظیم محدوده ورودی 

P5.37 
حد پائین ورودی 

HDI1 
 (0.0 kHz ) 

0.0kHz-50.0kHz  

P5.38 

حد پائین ورودی 
HDI1  بر حسب
 صددر

 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.39 
حد بالای ورودی 

HDI1 
 (50.0 kHz ) 

0.0kHz-50.0kHz  

P5.40 

حد بالای ورودی 
HDI1  بر حسب

 درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.41 
فیلتر ورودی 

HDI1 
 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 
 HDI2تنظیم محدوده ورودی 

P5.42 
حد پائین ورودی 

HDI2 
 (0.0 kHz ) 

0.0kHz-50.0kHz  

P5.43 

حد پائین ورودی 
HDI2  بر حسب

 درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.44 
حد بالای ورودی 

HDI2 
 (50.0 kHz ) 

0.0kHz-50.0kHz  

P5.45 

حد بالای ورودی 
HDI2  بر حسب

 درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.46 
فیلتر ورودی 

HDI2 
 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 خروجی : گروه پارامترهای ترمینالهای P6گروه 

P6.00  انتصابHDO 
 (0 ) 

 : خروجی پالس سرعت بالا  0
  ON-OFFخروجی مامولی  :1

 
 P6.09می باشد. برای توضیحات بیشتر به پارامتر  KHz 50:  خروجی پالس سرعت بالا: ماکزیمم فرکانس خروجی  0

 رجوع شود
 انجام می شود  P6.03: تایین وضایت خروجی دیجیتال با پارامتر  ON-OFFتال : خروجی دیجی 1
 
 

 تنظیم خروجیهای دیجیتال و رله

P6.01 
پروگرام خروجی 

Y1 

 کلکتور بازخروجی دیجیتال   31 – 0
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(1  ) 

P6.02 

پروگرام خروجی 

Y2 
(0  ) 

 خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 – 0

P6.03 

پروگرام خروجی 

HDO  بصورت

ON/OFF 

( 0 ) 

 خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 – 0

P6.04 
پروگرام خروجی 

  (RO1)1رله
 (3 ) 

 خروجی رله  31 – 0

P6.05 
پروگرام خروجی 

 (RO2)2رله
 (0 ) 

 خروجی رله  31 – 0

P6.06 
پروگرام خروجی 

 (RO3)3رله
 (0 ) 

 خروجی رله  31 – 0

 
 یل توضیح داده شده استتنظیمات ترمینالهای خروجی  در جدول ذ

 
 ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد غیر فاال 0
 : موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشد ON موتور راستگرد 1
 :  موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد ON موتور چپگرد 2
 : اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فاال می شود ON خروجی فالت 3
 رجوع شود PB.04-PB.06به توضیحات پارامترهای  موتور اراضافه ب 4
 رجوع شود PB.04-PB.06به توضیحات پارامترهای  اضافه بار اینورتر 5

 ناحیه فرکانسی 6
FDT 

اگر فرکانس خروجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینال خروجی  فاال 
 ین می شود.تای P8.26و  P8.25می شود. این ناحیه توسط پارامتر های 

رسیدن به فرکانس  7
 مشص 

 تنظیم می شود. P8.27توسط پارامتر 

8 
کار در فرکانس 
 صفر

ON  :.اگر فرکانس خروجی درایو صفر باشد ترمینال خروجی فاال می شود 

9 
رسیدن شمارنده 
کانتر به مقدار 
 رفرنس کانتر

د خروجی فاال ( برس P8.22اگر شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر) پارامتر 
 می شود.

10 
رسیدن شمارنده 
کانتر به مقدار 
 خاص

( برسد خروجی فاال  P8.23اگر شمارنده کانتر به مقدار خاص کانتر) پارامتر 
 می شود.

11 
رسیدن به طول 
 مورد نظر

ON  : اگر مقدار طول واقای )پارامترP8.20  ( به مقدار طول تنظیمی ) پارامتر
P8.19 ل میشود.( برسد خروجی فاا 

انجام یک سیکل  12
PLC ساده 

فاال می  ms 200ساده انجام شد خروجی به مدت  PLCوقتی یک سیکل مد 
 شود

رسیدن به زمان  13
 کارکرد مشص 

ON  : اگر حافظه زمان کارکرد به مقدار تنظیمی پارامترP8.24  برسد خروجی
 فاال می شود

رسیدن به حد  14
 بالای فرکانس

ON  :پارامتر  اگر فرکانس ( خروجی به حد بالای فرکانسP0.08  برسد )
 خروجی فاال می شود

رسیدن به حد  15
 پائین فرکانس

ON  : پارامتر ( اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانسP0.09  برسد )
 خروجی فاال می شود
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شد و فالت نداده اگر اینورتر در حالت آماده بکار باشد یانی برق وصل با:  ON حالت آماده به کار 16
 باشد خروجی فاال می شود

استارت پمپ  17
 1کمکی 

پمپ را کنترل نماید که یکی  3در مد کنترل پمپ یک اینورتر می تواند حداکثر 
از پمپها مستقیما به اینورتر وصل است و دو پمپ دیگر توسط دو خروجی رله 

 استارت می شوند.
استارت پمپ  18 ارایه شده است.   P8.31و  P8.29  ،P8.30توضیحات در پارامترهای 

 2کمکی 

19 
موتور در حالت 
 استارت

ON موتور در حال چرخش می باشد و اینورتر خروجی دارد : 

خروجی پالس  20
 توقف

ثانیه زمانیکه فرکانس خروجی کمتر از  2سیگنال پالس خروجی به مدت 
0.1Hz فاال می شود.باشد ، 

21-
33 

 رزرو رزرو

 
 

 
 خروجیهای آنالوگ تنظیم

P6.07 

تابع خروجی 

 (AO1)1آنالوگ

 (0 ) 

 قابل برنامه ریزیآنالوگ خروجی  0-14    

P6.08 

تابع خروجی 

 (AO2)2آنالوگ

 (0 ) 

 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14    

P6.09 

تابع خروجی 

HDO 

 (0 ) 

 س سرعت بالا قابل برنامه ریزیلخروجی پا    0-14

 
 جی آنالوگ در جدول ذیل آمده استتنظیمات خرو

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 – 0 فرکانس خروجی موتور 0
 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 – 0 فرکانس رفرنس 1
  * 2 – 0(سرعت نامی پلاک موتور) سرعت موتور 2
 * 2 – 0 (ی  اینورترجریان نام) جریان خروجی موتور 3
 * 1.5 – 0 (ولتاژ نامی  اینورتر) ولتاژ خروجی 4
  *2 – 0(توان نامی) توان خروجی 5
  * 2 – 0(نامی )گشتاور گشتاور خروجی 6
 AI1   0 – 10Vولتاژ ترمینال  7
ولتاژ یا جریان ترمینال  8

AI2 
0 – 10V/0 – 20 mA 

 AI3 -10V – 10Vولتاژ ترمینال  9
 AI4 0 – 10Vاژ ترمینال ولت 10
 HDI1 0.1 – 50.0 KHzفرکانس ورودی  11
 HDI2 0.1 – 50.0 KHzفرکانس ورودی  12
  – P8.19   0طول اولیه تنظیم شده  مقدار طول 13
  – P8.22   0شماره اولیه تنظیم شده  مقدار شمارنده کانتر 14
 
 
 

 (AO1) 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.10 خروجی  حد پائین
 AO1  1آنالوگ

0.0%-100.0%  
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 بر حسب درصد
 (0.0% ) 

P6.11 
حد پائین خروجی 

 AO1  1آنالوگ
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P6.12 

حد بالای خروجی 
 AO1   1آنالوگ

 بر حسب درصد
 (100.0% ) 

 

0.0%-100.0%  

P6.13 
حد بالای خروجی 

 AO1   1آنالوگ
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

 
 (AO2) 2م محدوده خروجی آنالوگتنظی

P6.14 

حد پائین خروجی 
 AO2  2آنالوگ

 بر حسب درصد
 (0.0% ) 

0.0%-100.0%  
 

P6.15 
حد پائین خروجی 

 AO2  2آنالوگ
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P6.16 

حد بالای خروجی 
 AO2   2آنالوگ

 بر حسب درصد
 (100.0% ) 

 

0.0%-100.0%  

P6.17 
حد بالای خروجی 

 AO2   2الوگآن
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

پارامترهای فوق رابطه بین خروجیهای آنالوگ بر حسب ولتاژ یا جریان با مقادیر خروجی متناسب را مشص  می کنند. 
  وقتی مقدار خروجی آنالوگ از رن  حد بالا یا پائین تجاوز نماید، خروجی مقدار حد پائین یا بالا را نمایش می دهد.

برای کاربردهای مصتلف رابطه  می باشد. V 0.5متناسب با  1mAبر روی جریان باشد، در اینصورت  AOروجی وقتی خ
 به شکل ذیل توجه شود. بین مقدار خروجی آنالوگ و درصد خروجی آنالوگ مصتلف است و قابل تنظیم می باشد.

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.18 

حد پائین خروجی 
HDO حسب  بر

 درصد
 (0.0% ) 

0.0%-100.0%  
 

P6.19  50.0-0.0حد پائین خروجیkHz  

AO  

10V (20mA) 

0.0% 100.0% 
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HDO 
 (0.0kHz ) 

P6.20 

حد بالای خروجی 
HDO  بر حسب

 درصد
 (100.0% ) 

 

0.0%-100.0%  

P6.21 
حد بالای خروجی 

HDO 
 (50.0kHz ) 

0.0-50.0kHz  

 می باشد. AOمانند پارامترهای   HDOتوضیحات پارامترهای خروجی 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 : گروه پارامترهای تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 

تاریف رمز 

 )پسورد(

 ( 0) 

0~65535  

اگر به پارامترفوق مقداری غیر از صفر داده شود پسورد فاال می شود. زمانی که پسورد فاال باشد پارامترها را نمی توان 
رت پارامترها قابل دسترسی خواهند بود. زمانیکه پارامترها قابل تغییر داد مگر اینکه پسورد صحیح وارد شود در اینصو

شود پسورد غیر فاال می شود و پسورد قبلی از حافظه پاک می شود   P7.00=00000دسترسی باشد اگر مقدار پارامتر 
 و می توان دوباره پسورد جدید وارد نمود.

 

P7.01 انتصاب زبانLCD موجود نیست 

P7.02 
کپی کردن 

 ترهاپارام

 : غیر فاال  0
  LCD: آپلود کردن پارامترها در  1
 LCD: دانلود کردن پارامترها در  2

 
 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تاریف کلید 

QUICK/JOG 
 ( 0) 

 

 : مد دیباگ کردن سریع  0
 : شاسی چپ گرد و راست گرد کردن موتور 1
 Jog: سرعت 2
 DOWNو  UPهای :  صفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی 3

 بر روی کی پد می تواند توسط پارامتر فوق بر روی فانکشنهای مصتلف تنظیم شود.   QUICK/JOGکلید 
 مد دیباگ کردن سریع : 0
 :  در اینصورت با فشار شاسی فوق موتور چپگرد و راستگرد می شود. 1
 حرکت می کند.موتور با سرعت جاگ شروع به  QUICK/JOG:  در اینصورت با فشار شاسی  2
 پاک می شود. UP/DOWNدر اینصورت با فشار شاسی فوق رفرنس فرکانس   : 3
 
 

HDO 

50.0 KHz 

0.0% 100.0% 
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 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تاریف شاسی

STOP/RESET 

 ( 0) 

 است )مد کنترل پانل( P0.01=0  وقتی   : فاال    0
 مد کنترل(  P0.01=1یا   )مد کنترل پانل(  P0.01=0 وقتی        فاال  :1
 است)مینالتر
 )مد کنترل سریال( P0.01=2یا   )مد کنترل پانل(  P0.01=0وقتی       : فاال 2
 است

 : همیشه فاال3
 

P7.05 

انتصاب پانل 

 نمایش دهنده
 (0 ) 
 

است ، وقتی پانل خارجی وصل است پانل محلی غیر :  اولویت با پانل خارجی  0
 فاال می شود.

پانل خارجی فاال  کلیدهای ولی ش می دهندو نمای :   هر دو پانل وجود دارد1
 .دنمیباش

پانل محلی فاال  کلیدهای ولیو نمایش می دهند :   هر دو پانل وجود دارد 2
 .دنمیباش

 .:   هر دو پانل وجود دارد و فاال میباشند3
 

P7.06 

 مقادیر انتصاب 

جهت نمایش به 

 RUNهنگام 

(0x00FF) 

0 – 0xFFFF 

 
. بطور مثال با نمایش داده شوند، تاریف می کند RUNا که می توانند توسط دیسپلی در حالت پارامتر فوق مقادیری ر

سرعت موتور، باد توان خروجی، باد گشتاور ، ابتدا  (SHIFT) تاریف پیش تنظیم با هر بار فشار دادن شاسی شیفت
 و ... نمایش داده می شوند. PIDخروجی، باد رفرنس 

که بیت آن یک باشد نمایش داده می شود و هر مقداری که بیت آن صفر باشد نمایش داده در پارامتر فوق هر مقداری 
 نصواهد شد.

 جدول ذیل مقادیر قابل نمایش را نشان می دهد.
 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

سرعت 
 موتور

توان 
 خروجی

گشتاور 
 خروجی

رفرنس 
PID 

فیدبک 
PID 

وضایت 
ترمینالها
 ی ورودی

ت وضای
ترمینالها
ی 
 خروجی

ورودی 
AI1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودی 

AI2 

ورودی 

AI3 

ورودی 

AI4 

فرکانس 
HDI1 

فرکانس 
HDI2 

شماره پله 
PLC 

مقدار 
 طول

مقدار 
 شمارنده 
 

نمایش داده  AI1رودی و مقدار و PIDبرای مثال اگر کاربر بصواهد سرعت موتور، توان خروجی، گشتاور خروجی، رفرنس 
 تنظیم می شود. P7.06 = 008Fhیانی مقدار پارامتر  مقدار هر بیت باید بصورت ذیل تنظیم شود. ،شود
 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 
1 1 1 1 0 0 0 1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

0 0 0 0 0 0 0 0 
 

P7.07 

ر انتصاب  مقادی

جهت نمایش به 

 Stopهنگام 

(0x00FF) 

0 – 0xFFFF 
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نمایش داده شوند، تاریف می کند. تنظیمات مشابه  Stopپارامتر فوق مقادیری را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 
 می باشد. P7.06پارامتر 

 جدول ذیل مقادیر قابل نمایش در حالت توقف موتور را نشان می دهد.
 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 
 رفرنس

ولتاژ باس 
DC 

وضایت 
ترمینالها
 ی ورودی

وضایت 
ترمینالها
ی 
 خروجی

رفرنس 
PID 

فیدبک 
PID 

ورودی 
AI1 

ورودی 
AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودی 

AI3 

ورودی 

AI4 

فرکانس 
HDI1 

فرکانس 
HDI2 

شماره پله 
PLC 

مقدار 
 طول

ر مقدا
 شمارنده 
 

 رزرو

 
 
 

 دمای دستگاه

P7.08  دمای ماجول
 یکسوساز

0~100.0°C ) این پارامتر فقط خواندنی است( 

P7.09  دمای ماجول
IGBT 

0~100.0°C ) این پارامتر فقط خواندنی است( 

 
 ورژن نرم افزار

P7.10  ورژن سافت ور
MCU 

 )این پارامتر فقط خواندنی است (

P7.11 ورژن سافت ور 
DSP 

 )این پارامتر فقط خواندنی است (

 
 زمان کارکرد دستگاه

P7.12 65535~0 زمان کارکردh ) بر حسب ساعت( // )این پارامتر فقط خواندنی است( 
 

 فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.13  نوع فالت سومی از
 آخر

 را نمایش میدهد که توصیف فالت متناظر بااین عدد و 30عددی بین صفر تا 
همچنین متناظربا کد نمایشی روی دیسپلی در جدول ردیابی خطا های کنترل دور 

 آمده است. 
 

 )این پارامتر فقط خواندنی است (

P7.14  نوع فالت دومی از
 آخر

P7.15 نوع فالت اخیر 

 
 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.16 

فرکانس 

خروجی در 

 آخرین فالت

 خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است مقدار فرکانس

P7.17 

جریان 

خروجی در 

 آخرین فالت

 مقدار جریان خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.18 

 DCولتاژ باس 

در آخرین 

 فالت

 اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است DCمقدار  ولتاژ باس 
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P7.19 

 وضایت

ترمینالهای 

ورودی در 

 آخرین فالت

زمان آخرین فالت نشان می را در  ON/OFFاین پارامتر وضایت ترمینالهای ورودی 
 دهد. مانی هر بیت به شکل ذیل می باشد:

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 

S1 S2 S3 S4 S5 HD
I1 

HD
I2 S6 S7 S8 

 .بودن ترمینال می باشد OFFدهنده  نشان 0بودن و  ONنشاندهنده  1
 داده می شود. توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشان

P7.20 

وضایت 

ترمینالهای 

خروجی در 

 آخرین فالت

را در زمان آخرین فالت نشان می  ON/OFFاین پارامتر وضایت ترمینالهای خروجی 
 دهد. مانی هر بیت به شکل ذیل می باشد:

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 

Y1 Y2 HDO RO1 RO2 RO3 
 بودن ترمینال می باشد. OFFنشاندهنده  0بودن و  ONنشاندهنده  1

 توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشانداده می شود.

 : گروه پارامترهای کاربردی خاص P8گروه 

 
 تنظیم شتابهای افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00 
شتاب  زمان
 (ACC1)1افزایشی

(20.0 ) 

0.0~3600.0s   ف شده یانی زمان شتاب افزاینتده موتتور از سترعت    زمان تاری
 P0.07صفر تا سرعت تاریفی 

P8.01 
زمان شتاب 

 (DEC1) 1کاهشی
(20.0 ) 

0.0~3600.0s        زمان تاریف شده یانی زمان شتتاب کاهنتده موتتور ازسترعت
 تا سرعت صفر   P0.07تاریفی 

P8.02 
شتاب  زمان
 (ACC2)2افزایشی

(20.0 ) 

0.0~3600.0s   ان تاریف شده یانی زمان شتاب افزاینتده موتتور از سترعت    زم
  P0.07صفر تا سرعت تاریفی

   

P8.03 
زمان شتاب 

 (DEC2) 2کاهشی
(20.0 ) 

0.0~3600.0s        زمان تاریف شده یانی زمان شتتاب کاهنتده موتتور ازسترعت
 تا سرعت صفر   P0.07تاریفی 

P8.04 
شتاب  زمان
 (ACC3)3افزایشی

(20.0 ) 

0.0~3600.0s       زمان تاریف شده یانی زمان شتاب افزاینتده موتتور از سترعت
  P0.07صفر تا سرعت تاریفی

  

P8.05 
زمان شتاب 

 (DEC3) 3کاهشی
(20.0 ) 

0.0~3600.0s        زمان تاریف شده یانی زمان شتتاب کاهنتده موتتور ازسترعت
 صفر   تا سرعت  P0.07تاریفی 

 
 Jogتنظیمات سرعت 

P8.06 

س مقدار فرکان

Jog 
(5.00Hz) 

0.00 – P0.07 

P8.07 

زمان شتاب 

 Jogافزایشی 

( 20.0S ) 

0.0 – 3600.0 Sec 

P8.08  3600.0 – 0.0زمان شتاب Sec 
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 Jogکاهشی 

( 20.0S ) 
 

 فرکانسی است که اینورتر با سرعت ثابت و با فاال کردن یک ورودی دیجیتال کار می کند.  Jogفرکانس 
مانند  P8.08و  P8.07فزایشی و کاهشی مربوط به خود است و مفهوم پارامترهای دارای شتابهای ا Jogسرعت 

همیشه  Jog، سرعت  P1.08و  P1.00می باشد. صرفنظر از مقادیر پارامترهای  P0.12و  P0.11پارامترهای شتاب 
 بصورت رمپ استارت و بصورت رمپ ، استپ می شود.

 
 

 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.09 1 رکانس پرشف 
 (0.00Hz) 

 0.00-P0.07   
 

P8.10 
 2فرکانس پرش 

 (0.00Hz) 
 

 0.00-P0.07 

P8.11 
دامنه فرکانس 
 پرشی

 (0.00Hz) 

 0.00-P0.07   
 

( بانوان پرش ازفرکانس رزونانس مکانیکی قابل تاریف میباشد. با تایین Skipدر این دستگاهها دو فرکانس پرش )
 انس رفرنس در این محدوده نمی تواند تنظیم شود.فرکانس پرش و دامنه آن، فرک

  اگر دامنه فرکانس پرشP8.11 .صفر تنظیم شود. فرکانسهای پرش غیرفاال خواهند شد 
  اگر پارامترهایP8.09  وP8.10 .صفر تنظیم شوند ، توابع پرش فرکانسی غیر فاال می شوند 
 شد ولی زمان شتاب گیری فرکانس خروجی تنظیم فرکانس خروجی در دامنه فرکانس پرشی غیر ممکن می با

 از دامنه فرکانس پرشی عبور می نماید.
 رابطه بین فرکانس خروجی و فرکانس رفرنس نسبت به فرکانس پرشی در شکل ذیل نشان داده شده است:

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

کاهنده و افزاینده و و شتابهای  Jitterتوابع تراورس :   تعریف فرکانس مرکزی تراورس و باند فرکانس پرشی 
 پهنای باند فرکانسی اصلی

P8.12 دامنه تابع تراورس 
(0.0% ) 

0.0-100%    

P8.13  فرکانسJitter 
 (0.0%) 

0.0-50.0%   

P8.14 
 زمان افزایش
 تراورس

(5.0 S ) 

0.1-3600.0S   

P8.15 
 زمان کاهش
 تراورس

(5.0 S ) 

0.1-3600.0S   

. در این حالت فرکانس خروجی در یک دامنته فرکانستی و بتا شتتاب     می باشدیمیائی کاربرد تراورس در صنایع نساجی یا ش
 شکل زیر فرکانس خروجی درایو در مد تراورس را نشان می دهد. مشص  تغییر می نماید.

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس 2فرکانس پرشی  1فرکانس پرشی 

 پرشی فرکانس دامنه 
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 فرکانس مرکزی همان فرکانس رفرنس می باشد.
 % P8.12 *دامنه تراورس = فرکانس مرکزی 

 % P8.13= دامنه تراورس *   Jitterفرکانس 
زمان افزایش تراورس مدت زمانی است که فرکانس از کمترین مقدار فرکانس تراورس به بیشترین مقتدار فرکتانس تتراورس    

 می رسد.
زمان کاهش تراورس مدت زمانی است که فرکانس از بیشترین مقدار فرکانس تراورس به کمترین مقتدار فرکتانس تتراورس    

 می رسد.
زمتان هتای   ( و با مرکزی( و )دامنه تراورس + فرکانس مرکزیفرکانس  –خروجی درایو در محدوده )دامنه تراورس  فرکانس

 تغییر می کند. افزایش و کاهش تراورس
  فرکانس خروجی درایو را بصورت ذیل مشص  می نماید. P8.12پارامتر

  * (P8.12%-1)= فرکانس رفرنس<= فرکانس خروجی <  * (P8.12%+1)فرکانس رفرنس
 
 

 پارامترهای ریست اتوماتیک

P8.16 
 تاداد ریست
 اتوماتیک

 (0 ) 

  0 - 3    

P8.17 عملکرد رله فالت 
 (0 ) 

 : غیر فاال 0
 : فاال  1

P8.18 
 ریست زمان 

 اتوماتیک
) 1.0S ) 

0.1-100.0S  

 
 در فاصله زمانی مشص ( اتوماتیک فالت Resetاتو ریست:    تنظیم ماکزیمم سه بار  ریست)  پارامترهای

 .این تابع به جهت به حر کت درآمدن ناگهانی ماشین بایستی با تدابیر امنیتی مناسب استفاده گردد            
نمی توانند بصورت اتوماتیک ریست شوند و حتما باید  OH2و  OUT1  ،OUT2  ،OUT3  ،OH1فالتهای مهم مانند 

 ست شوند.ابتدا توسط اپراتور اشکال یابی و سپس ری
 دقیقه رخ ندهد، اینورتر بصورت اتوماتیک زمانهای ریست قبلی را پاک می نماید. 10اگر فالت پس از ریست به مدت 

 تایین می کند که آیا در زمان ریست اتوماتیک رله فالت فاال باشد یا خیر. P8.16پارامتر 
 
 

 خص، طول محصول و فانکشن های مربوطهپارامترهای مربوط به طول: توابع مربوط به اندازه گیری طول مش

P8.19 
 طول تنظیم شده

 (1000 ) 
 

1 - 65535 m  

P8.20 
 طول واقای

 (0 ) 
 

0 - 65535 m  

P8.21 

تاداد پالسها در 
 هر سیکل

 (100.0 ) 
 

1-10000  

 مرکزی فرکانس

 فرکانس خروجی

ACC    شتاب افزاینده

    

 رستراو زمان افزایش تراورس زمان کاهش

  DEC  شتاب کاهنده 

   

  زمان  

  

  jitterفرکانس 
 دامنه تراورس 
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د پالسها در پارامترهای فوق جهت اندازه گیری طول محصول استفاده می شود. این اندازه گیری توسط شمارش تادا
 ورودی انجام می گیرد.

 = P5.36)یا  (P5.35 = 2)استفاده شود.  HDI2و  HDI1اگر فرکانس پالس ورودی بالا می باشد بهتر است از ورودیهای 
2)  
 برابر است با:  (P8.20)مقدار طول اندازه گیری شده  
 محاسبه شده / تاداد پالسها در ورودی( = طول (P8.21))تاداد پالسها در هر سیکل  

تنظیم باشد، ترمینال  11بیشتر شود، اگر یکی از ترمینالهای خروجی بر روی  P8.19از مقدار  P8.20هنگامیکه مقدار 
 خروجی فاال می شود.

 
 

 پارامترهای تابع شمارش: توابع مربوط به کانتر

P8.22 
مقدار  اولیه  
 کانتر

 (1000 ) 

1 - 65535  

P8.23 
مقدار  تایین شده  

 انترک
 (1000 ) 

1 - 65535 

 
 باشد HDIو یا ورودی   S1-S5(<200Hz)ل ورودی شمارنده پالس یا کانتر می تواند یکی از ورودیهای دیجیتال اکان

برسد،  P8.22کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کانتر به مقدار اولیه کانتر  اولیهاگر یکی از ترمینالهای خروجی بر روی مقدار 
 شود. اینورتر مقدار کانتر را پاک کرده و شمارش دوباره شروع می شود. خروجی فاال می

اگر یکی از ترمینالهای خروجی بر روی مقدار شمارنده کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کانتر به مقدار تایین شده کانتر 
P8.23 ع می شود.برسد، خروجی فاال می شود. اینورتر مقدار کانتر را پاک کرده و شمارش دوباره شرو 
 

 بیشتر باشد. P8.22نباید از مقدار اولیه کانتر   P8.23مقدار تایین شده کانتر 
 می توانند باشند. HDOو  RO1  ،RO2ترمینالهای خروجی  

 
 

 مدت زمان استارت بودن موتور

P8.24 
تنظیم زمان 
Running 

(65535) 

0~65535h  

 ت تنظیم باشد و مدت این زمان سپری شود خروجی فاال می شود. اگر یکی از ترمینالهای خروجی بر روی زمان استار
 
 

 FDTتوابع فرکانس 

P8.25 
سطح فرکانس 

FDT 
(50Hz) 

0.00 - P0.07  

P8.26 
تاخیر فرکانس 

FDT 
(5.0%) 

0.0 – 100.0% 

 
ن از این فرکانس شدن خروجی دیجیتال به مانای بالاتر رفت انس خاصی وباند هیسترزیس آن فاالمیتوانید با تاریف فرک
 را داشته باشید.

( برسد ترمینال خروجی تاریف شده فاال می شود.  P8.25)پارامتر  FDTوقتی که فرکانس خروجی به سطح فرکانس 
( برسد ترمینال خروجی  FDTسطح فرکانس  -  FDTاگر فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از )تاخیر فرکانس 

 دوباره غیر فاال می شود.
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 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.27 

رسیدن به 
فرکانس مشص  

 شده
( 0.0%) 

     %100.0~0.0فرکانس ماکزیمم

 وقتی فرکانس خروجی به محدوده فرکانس مشص  شده برسد یک ترمینال  خروجی فاال می شود. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 موتور تابع افت سرعت متناسب با گشتاور

P8.28 
کنترل افت 
 سرعت

( 0.00Hz) 

0.00~10.00Hz (0.00) 

هنگامیکه چندین موتور یک بار را حرکت می دهند ، بصاطر اختلاف در سرعت نامی موتورها ، بار هر موتور ممکن است 
ت سرعت متفاوت باشد و بصورت مساوی بین موتورها تقسیم نشود. در اینصورت بار موتورهای مصتلف توسط تابع اف

ت موتور در راستای افزایش گشتاور آن انجام می گیرد. وقتی گشتاور نامی . این کار بصورت کاهش سرعبالانس می شود
 خواهد بود. P8.28موتور در خروجی قرار گیرد افت فرکانس ماادل پارامتر

 را می توان بدست آورد. P8.28هنگام تست و راه اندازی مقدار واقای پارامتر 
 

 فرکانس خروجی

 FDTترمینال خروجی 

 FDTتاخیر فرکانس 

 زمان

 FDTسطح فرکانس 

 زمان

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس
P8.27   شده فرکانس مشخص 

ترمینال 

 خروجی

 زمان

 زمان
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 پمپ بصورت همزمان 3یا  2موتور کمکی در کنترل  انتخاب

P8.29 
انتصاب موتور 
 کمکی

 (0 ) 

 : غیر فاال 0
 1: موتور 1
 2:  موتور 2
 :  هر دو موتور3

پارامتر فوق جهت کنترل ساده حداکثر سه موتور یا پمپ مورد استفاده قرار می گیرد. در این حالت یک موتور بصورت دائم 
باشد و سرعت آن تنظیم می شود. دو موتور دیگر بصورت مستقیم استارت می شوند. و استارت آنها به اینورتر وصل می 

 توسط دو رله اینورتر انجام می گیرد. 
یا  AI1جهت استفاده از این مد باید یک فیدبک از فشار توسط یک سنسور فشار به یکی از ورودیهای آنالوگ اینورتر یانی 

AI2 تواند فشار آب را بصواند. پارامترهای کنترل داده شود تا اینورتر بPID  باید تنظیم شوند و برایPID  باید یک رفرنس
PID  .که می تواند از کی پد باشد در نظر گرفته شود. توسط این رفرنس فشار دلصواه تنظیم می گردد 

د نیاز را ایجاد نماید. اگر وقتی سیستم استارت می شود اینورتر سای می نماید با تنظیم سرعت موتور خود فشار مور
سرعت موتور به حداکثر خود رسید ولی فشار دلصواه تامین نشد، اینورتر یکی از موتورهای کمکی را استارت می نماید و 

 اگر فشار باز هم پائین بود موتور کمکی دوم هم استارت می شود.
و اگر لازم بود موتورهای کمکی را از مدار خارج می  حال اگر فشار بالا بود اینورتر ابتدا سرعت موتور خود را کم می کند

 نماید.
 
 

 تنظیم تاخیر در کنترل پمپهای کمکی

P8.30 
تاخیر در استارت 
 1و استپ موتور

 (5.0s) 

0.0~3600.0s  

P8.31 
تاخیر در استارت 
 2و استپ موتور

 (5.0s) 

0.0~3600.0s  

 
 در کنترل ترمز دینامیکی DCتعیین سطح ولتاژ 

P8.32 
تنظیم سطح ولتاژ 

 ترمز
(700.0V) 

320.0 – 750.0V   

دستگاه در کاربردهائی که نیاز به استپ سریع دارند یا موتور در حالت ژنراتوری قرار  DCبرای جلوگیری از افزایش ولتاژ 
مت ترمز جهت وارد کردن مقاو DCمی گیرد باید یک مقاومت ترمز مناسب به دستگاه وصل کرد. روشن شدن یونیت ترمز 

 تنظیم می شود، انجام می گیرد.  P8.32که توسط پارامتر  DCبه مدار با توجه به سطح ولتاژ 
 

 بازدارنده نوسانپارامترهای 

P8.33 

باز دارنده  پارامتر

نوسان  در 

 فرکانس پائین

( 1000 ) 

0-9999  

P8.34 

باز دارنده  پارامتر

نوسان  در 

 فرکانس بالا

( 1000 ) 

0-9999  

و  P8.33مقادیر کمتر پارامترهای توابع جهت بازدارندگی نوسان جریان به هنگام بی بار بودن موتور استفاده میشود .  این
P8.34  از نوسان دارند. جلوگیری اثر بیشتری در 

بیشتر موتورها ممکن است در باضی فرکانسها ، نوسان جریان داشته باشند. در تنظیم پارامترهای فوق جهت کاهش 
 ان جریان باید دقت شود. نوس
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 PID: گروه پارامترهای  P9گروه 

یک روش مامول در کنترل پروسه ها می باشد و برای تنظیم و تثبیت مقادیری مانند فشار و دما  PIDسیستم کنترل 
گردد. یک سیگنال فیدبک از پروسه گرفته می شود و با یک مقدار مرجع مقایسه می  PIDاستفاده می شود. در سیستم 

با  PIDباید به گونه ای باشد که بتواند مقدار فیدبک را نزدیک به مقدار رفرنس نگه دارد.  در اینورتر خروجی  PIDخروجی 
 تغییر سرعت موتور پروسه را کنترل می نماید.

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 تنظیم گردد.  P0.03 = 6 (PID)باید مقدار پارامتر   PIDبرای فاال شدن 
از کی پد  PIDبود، رفرنس  0را تایین می نماید. اگر مقدار این پارامتر برابر با  PIDتنظیم رفرنس  محل  P9.00پارامتر 

 مقدار رفرنس کی پد تایین می شود. P9.01خواهد بود و توسط پارامتر 
 را تایین می نماید.  PIDمحل ورودی فیدبک  P9.02پارامتر 

 
 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 
انتصاب محل 
 PIDرفرنس 

 (0 ) 

 : کی پد  0
 AI1: ورودی آنالوگ  1
 AI2: ورودی آنالوگ  2
 AI3:  ورودی آنالوگ  3
 AI4:  ورودی آنالوگ  4
 
 HDI1: ورودی  5
 HDI2: ورودی  6
 : ارتباط سریال 7
8 :PLC   ساده  

P9.01 
میزان رفرنس کی 

 پد
 (0.0% ) 

-100.0%-100.0%    

P9.02 
انتصاب محل 
 PIDفیدبک 

 (0 ) 

  AI1: ورودی آنالوگ  0
 AI2: ورودی آنالوگ  1
  AI3: ورودی آنالوگ  2
 AI4: ورودی آنالوگ  3
  AI1-AI2: ورودی آنالوگ  4
  AI3-AI4: ورودی آنالوگ  5
 HDI1: ورودی  6
 HDI2: ورودی  7
 HDI1-HDI2: ورودی  8
 : ارتباط سریال 9

 وند.مقادیر رفرنس و فیدبک بر اساس درصد تایین می ش 
 100%  مقدار فیدبک  %100مقدار رفرنس متناسب می باشد باPID 
 .محل تنظیم رفرنس و فیدبک نباید یکسان باشد و از دو محل مصتلف باید تنظیم شوند 

 
 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03  خروجیPID 
 (0 ) 

 : مثبت  0
 : منفی 1

رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی افزایش می یابد و اگر مقدار : مثبت  :    در اینصورت اگر مقدار فیدبک از مقدار  0

 فرکانس خروجی

 PID فیلتر
  PIDفیدبک ارمقد

 PIDمقدار رفرنس 

 

 فرکانس کنترلر  PIDکنترلر   
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فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد، فرکانس خروجی کاهش می یابد. اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکسان شود فرکانس 
 خروجی ثابت می ماند.

 
ی کاهش می یابد و اگر مقدار : منفی  :    در اینصورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروج 1

فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد،  فرکانس خروجی افزایش می یابد. اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکسان شود فرکانس 
 خروجی ثابت می ماند.

 
 

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04  ضریب گینKp 
 (0.10 ) 

0.00-100.00  

P9.05  زمان انتگرالTi 
(0.10 S) 

0.01-10.00 S   

P9.06 
زمان دیفرانسیل 

Td 
 (0.00 ) 

0.00-10.00S  

باید به صورتی تنظیم شوند که پروسه  Tdو زمان دیفرانسیل  Ti، زمان انتگرال  Kpشامل ضریب گین  PIDضرایب کنترل 
 تحت کنترل مانند سرعت، فشار و یا دما بدون نوسان و لرزش و ضربه کار نماید. 

 ( باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان شود. P9.04) Kpمتر ضریب گین پارا
 ( باید تا حد ممکن کاهش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان شود. P9.05) Tiپارامتر زمان انتگرال 

می دهند ولی اگر نیاز باشد مقدار را صفر قرار  Tdکافی می باشد و مامولا ضریب  Tiو  Kpدر اکثر موارد تنظیم دو ضریب 
نیز تغییر کند ، مقدار آن باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان  Td (P9.06 )زمان دیفرانسیل 

 شود. 
 
 

P9.07 
سیکل نمونه 
 (T)برداری 

(0.50S  ) 

   0.01-100.00S 

P9.08 
 Biasحد بایاس 

limit 
((0.0% 

0.0-100.0%  

 
 PIDزمان نمونه برداری از سیگنال پروسه را مشص  می نماید در هر بار نمونه برداری سیستم کنترل  P9.07متر پارا

 را انجام می دهد  PIDیکبار محاسبات 
بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانهای خیلی سریع ممکن است باعث ناپایداری و  PIDزمان نمونه برداری و محاسبات 

 بنابراین باید با توجه به نوع پروسه تحت کنترل زمان نمونه برداری مناسب را تایین نمود.  نوسان سیستم گردد.
را تایین  PIDو مقدار فیدبک  PIDحد بایاس را مشص  می کند، که حداکثر فاصله بین مقدار رفرنس  P9.08پارامتر 

نتیجه فرکانس خروجی درایو ثابت می ماند. و در  PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی  PIDمی کند. اگر مقدار فیدبک 
دوباره انجام می شود و با تغییرات فرکانس خروجی مقدار  PIDاگر مقدار فیدبک از این محدوده خارج شد، محاسبات 
 فیدبک دوباره به این محدوده برگردانده می شود. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 مقدار رفرنس

 مقدار فیدبک

 فرکانس خروجی 

 حد بایاس

 زمان

 زمان
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 PIDزمان فیلتر خروجی 

P9.09 

زمان فیلتر 

 PIDخروجی 

( 0.00S ) 

 0.00 – 10.00 S 

 زمان فیلتر بیشتر، مصونیت بالاتری ایجاد می نماید ولی پاسخ سیستم کندتر خواهد شد و برعکس.
 
 

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.10 
محدوده قطای 
 سیگنال فیدبک

( 0.0% ) 

0.0-100.0%  

P9.11 
زمان قطای 
 سیگنال فیدبک

(1.0S ) 

   0.0-3600.0S 

 
مقدار کاهش سیگنال فیدبک را بر حسب درصد نشان می دهد. اگر سیگنال فیدبک از این مقدار کمتر  P9.10امتر پار

 می دهد. (PIDE) نیز سپری شود درایو فالت قطای سیگنال فیدبک P9.11شود و زمان پارامتر 
 می باشد. P9.01درصد  100برابر با  P9.10درصد  100

 

 ساده PLCتعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و : گروه پارامترهای  PAگروه 

 
پله می باشد که در هر پله می توان فرکانس مشص ، جهت چرخش و مدت زمان  16ساده شامل حداکثر  PLCتابع 

چرخش را تایین نمود. این پله ها بصورت اتوماتیک و پشت سر هم اجرا می شوند. اگر اینورتر را در این مد قرار دهیم با 
 PA.00رت اینورتر با اجرای هر پله ، پله بادی اجرا می شود و پس از انجام یک سیکل کامل با توجه به مقدار پارامتر استا

 تصمیم گیری انجام می شود.
سرعت پله ای قابل دسترسی  16در اینصورت  (P0.03 = 5)همچنین اینورتر را می توان در مد سرعت پله ای قرار داد 

 ترمینال ورودی دیجیتال قابل انتصاب می باشد. 4پله توسط  16خواهد بود که این 
 سرعت پله ای قابل دسترسی می باشد. 15باشد حداکثر  5عددی بغیر از  P0.03اگر مقدار پارامتر 

ساده سرعتها بصورت اتوماتیک و پس از گذشت  PLCساده با مد سرعت پله ای در این است که در مد   PLCتفاوت مد 
 ییر می کنند ولی در مد سرعت پله ای ، سرعتها توسط ورودیهای دیجیتال انتصاب می شوند. زمان هر پله تغ

 
 

 ساده PLCانتخاب مد 

PA.00 
 ساده PLCمد 

( 0 ) 
 

 : استپ پس از یک سیکل کاری0
 : چرخش موتور با آخرین فرکانس پس از یک سیکل کاری1
 : تکرار سیکل کاری بصورت پیوسته2

 
ساده پس از اتمام یک سیکل کاری استپ می شود و برای استارت مجدد نیاز است فرمان  PLCمد  : در این حالت  0

 استارت دوباره صادر شود.
: در این حالت پس از اتمام یک سیکل کاری اینورتر با فرکانس آخرین پله به کارخود ادامه می دهد. و پله های سرعت  1

 دیگر تغییر نمی کنند.
اتمام یک سیکل کاری دوباره یک سیکل دیگر به همان شکل اجرا می شود و این کار تا زمانیکه فرمان  : در این حالت با  2

 استپ داده شود تکرار می گردد.
 

 ساده به شکل ذیل است: PLCبلوک دیاگرام کاری مد 
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 ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01 

ساده  PLCذخیره 
 قطع برق پس از

( 0 ) 
 

 .: غیر فاال ، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود 0
 .: فاال،  هنگام قطع برق ذخیره می شود 1
 : هنگام استپ ذخیره می شود، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود. 2

 
 تنظیم مقدار سرعتهای پله ای و مدت زمان کار هر کدام

PA.02  (%0.0) %100.0-100.0- 0سرعت پله ای 
PA.03  مدت زمان کار با

 0سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.04  (%0.0) %100.0-100.0- 1سرعت پله ای 
PA.05  مدت زمان کار با

 1سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.06  (%0.0) %100.0-100.0- 2سرعت پله ای 
PA.07  مدت زمان کار با

 2سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.08  (%0.0) %100.0-100.0- 3پله ای سرعت 
PA.09  مدت زمان کار با

 3سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.10  (%0.0) %100.0-100.0- 4سرعت پله ای 
PA.11  مدت زمان کار با

 4سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.12  (%0.0) %100.0-100.0- 5سرعت پله ای 
PA.13  مدت زمان کار با

 5ای سرعت پله 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.14  (%0.0) %100.0-100.0- 6سرعت پله ای 
PA.15  مدت زمان کار با

 6سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.16  (%0.0) %100.0-100.0- 7سرعت پله ای 
PA.17  مدت زمان کار با

 7سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.18  (%0.0) %100.0-100.0- 8سرعت پله ای 
PA.19  مدت زمان کار با

 8سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.20  (%0.0) %100.0-100.0- 9سرعت پله ای 
PA.21  مدت زمان کار با

 9سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.22  (%0.0) %100.0-100.0- 10سرعت پله ای 

 پله( 2زمان شتاب منفی )

 پله( 2زمان شتاب مثبت )
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PA.23  مدت زمان کار با
 10سرعت پله ای 

0-6553.5 S (0.0S) 

PA.24  (%0.0) %100.0-100.0- 11سرعت پله ای 
PA.25  مدت زمان کار با

 11سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.26  (%0.0) %100.0-100.0- 12سرعت پله ای 
PA.27  مدت زمان کار با

 12سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.28  (%0.0) %100.0-100.0- 13سرعت پله ای 
PA.29 ار با مدت زمان ک

 13سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.30  (%0.0) %100.0-100.0- 14سرعت پله ای 
PA.31  مدت زمان کار با

 14سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

PA.32  (%0.0) %100.0-100.0- 15سرعت پله ای 
PA.33  مدت زمان کار با

 15سرعت پله ای 
0-6553.5 S (0.0S) 

 
 ای بر اساس درصد فرکانس ماکزیمم  مقدار سرعتهای پله( P0.07 ) .تایین می شوند 
 .اگر مقدار سرعت پله ای منفی تنظیم شود موتور در جهت چپگرد می چرخد 
 می باشد که توسط پارامتر  هواحد زمان بر اساس ثانیه یا دقیقPA.36 .تایین می شود 

 
و مطابق با شکل  زیر انجام می  S1 – S4 انتصاب سرعتهای پله ای بر اساس ترکیبی از ورودیهای دیجیتال

 شود.
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 با استفاده از چهار ورودی دیجیتال بصورت جدول ذیل انجام می گیرد 15-0انتصاب سرعتهای پله ای 

 
سرعت 4ورودی

 پله ای

سرعت 3ورودی

 پله ای

سرعت 2ورودی

 پله ای

سرعت 1ورودی

 پله ای
ترمینالهای 
 ورودی

OFF OFF OFF OFF  0سرعت پله ای 

OFF OFF OFF ON  1سرعت پله ای 
OFF OFF ON OFF  2سرعت پله ای 

OFF OFF ON ON 3سرعت پله ای  

OFF ON OFF OFF 4سرعت پله ای  
OFF ON OFF ON 5سرعت پله ای  
OFF ON ON OFF  6سرعت پله ای 

 فرکانس خروجی

 ترمینالهای ورودی

 سرعتهای پله ای



97 

 

OFF ON ON ON  7سرعت پله ای 
ON OFF OFF OFF 8سرعت پله ای  
ON OFF OFF ON  9سرعت پله ای 
ON OFF ON OFF  سرعت پله ای

10 
ON OFF ON ON  سرعت پله ای

11 
ON ON OFF OFF  سرعت پله

 12ای
ON ON OFF ON  سرعت پله ای

13 
ON ON ON OFF  سرعت پله ای

14 
ON ON ON ON  سرعت پله ای

15 
 

 
 

 انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی برای سرعتهای پله ای

PA.34 
 ACC/DECزمان 

-0برای پله های 
7 

0-0XFFFF  ( 0 ) 

PA.35 
 ACC/DECزمان 

-8برای پله های 
15 

0-0XFFFF  ( 0 ) 

پارامترهای فوق برای انتصاب شتاب افزایشی و کاهشی برای پله های مصتلف استفاده می شود. اینورتر دارای چهار شتاب 
برای هر پله می توان یکی از این شتابها   ACC/DEC0,  ACC/DEC1, ACC/DEC2, ACC/DEC3متفاوت می باشد 

 استفاده می شود. PA.35از پارامتر  15-8و برای پله های  PA.34از پارامتر  7-0را انتصاب کرد. برای پله های 
 شتاب یک پله را مشص  می کنند. PA.35و  PA.34هر دو بیت پارامترهای 

 
 مشص  شده است. PA.35و  PA.34 در جدول زیر نحوه تنظیم پارامترهای  

 
 

 رقم باینری  پارامتر
شماره 

 پله
ACC/DEC 

Time 0 
ACC/DEC 

Time 1 
ACC/DEC 

Time 2 
ACC/DEC 

Time 3 

PA.34 

BIT1 BIT0 0 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 1 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 2 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 3 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 4 00 01 10 11 

BIT11 BIT10 5 00 01 10 11 

BIT3 BIT12 6 00 01 10 11 

BIT15 BIT14 7 00 01 10 11 

PA.35 BIT1 BIT0 8 00 01 10 11 



98 

 

BIT3 BIT2 9 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 10 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 11 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 12 00 01 10 11 

BIT11 BIT10 13 00 01 10 11 

BIT3 BIT12 14 00 01 10 11 

BIT15 BIT14 15 00 01 10 11 

 
 برای مثال اگر بصواهیم برای پله های مصتلف شتاب ها را به صورت زیر تاریف کنیم:

 
 15 14 13 12 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 شماره پله

ACC/DEC 
time  0 1 2 3 2 1 3 0 3 3 2 0 0 0 2 2 

 
 بصورت زیر خواهد بود: PA.35و  PA.34مقادیر بیتهای پارامترهای 

 

Low 

byte 
BIT 0 BIT 1 BIT 2 BIT 3 BIT 4 BIT 5 BIT 6 BIT 7 

PA.34 0 0 1 0 0 1 1 1 

PA.35 1 1 1 1 0 1 0 0 

High 
byte 

BIT 8 BIT 9 BIT 10 BIT 11 BIT 12 BIT 13 BIT 14 BIT 15 

PA.34 0 1 1 0 1 1 0 0 

PA.35 0 0 0 0 0 1 0 1 
 

خواهد  0XA02Fبرابر با  PA.35و مقدار پارامتر  0X36E4بصورت هگزادسیمال برابر با  PA.34پارامتر  بنابراین مقدار
 بود.

 تنظیم واحد زمان سرعتهای پله ای

PA.36 
 واحد زمان

 (0 ( 
 

 : ثانیه 0
 : دقیقه 1

 نماید.این پارامتر واحد زمان را بر اساس ثانیه یا دقیقه برای مدت زمان کار هر پله تایین می 
 

 : گروه توابع حفاظتی PBگروه 

 
 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PB.00 
فاز  یحفاظت قطا
 ورودی

 (1 ( 

 : غیر فاال 0
 فاال  : 1

PB.01 
فاز  یحفاظت قطا
 خروجی

 (1 ( 

 : غیر فاال 0
 فاال :  1
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 دارای حفاظت قطای فاز نمی باشند. Kw 7.5اینورترهای زیر 
 
 

 موتور ارحفاظت اضافه ب

PB.02 
 بارحفاظت اضافه 
 موتور

 (2 ( 

 : غیر فاال  0
 :  فاال با شرط موتور مامولی بدون فن اضافی  1
 :  فاال و موتور فرکانسی با فن اضافی 2
 

بصاطر اینکه دور موتور کاهش می یابد و سیستم خنک کنندگی  30Hz:   در این مد کنترل دور در فرکانسهای زیر  1
 مجاز موتور را کاهش میدهد. مقدار اضافه بارواند بصورت کامل موتور را خنک کند اینورتر موتور نمی ت

موتور در هر دوری یکسان فرض میشود زیرا موتور دارای فن اضافی می باشد و در هر دوری  فه بار:  در این شرایط اضا 2
 آنرا خنک می کند.

 

PB.03 
 جریان تنظیم
 موتور اضافه بار

(100%) 

20.0% - 120%   

 
 مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود:

 ( PB.03موتور)اضافه بار جریان  ینورتر/جریان نامی موتور( = * ) جریان نامی ا 100%
 .این پارامتر مامولا زمانی تنظیم می شود که جریان نامی اینورتر بیشتر از جریان نامی موتور باشد 
  افزایش یابد  باردرصد جریان نامی می باشد. هر چه اضافه  200ثانیه برای  60ر موتو بارزمان حفاظت اضافه

که موتور اجازه کمتر تنظیم شود به مانی این می باشد  PB.03زمان کاهش خواهد یافت. اگر مقدار پارامتر 
 ش می دهد.و زمان آنرا نمای ی کند. شکل زیر رابطه اضافه بارکمتری بکشد و زودتر قطع م دارد  اضافه بار

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                                                       
 

 جهت اخطار با تنظیم خروجی حفاظت اضافه بار 

PB.04 
اضافه مقدار حد 
 بار

( 130.0% ) 

20.0% - 150.0% 

PB.05 

 انتصاب مایار
جریان  مقایسه

 اضافه بار
( 0 ) 

 مقایسه می شود موتورامی با جریان ن همیشهاضافه بار:  0
 مقایسه می شود موتور، با جریان نامی  سرعت ثابتهنگام کار با اضافه بار  : 1
 مقایسه می شود اینورتربا جریان نامی  همیشهاضافه بار : 2
 مقایسه می شود اینورتر، با جریان نامی  سرعت ثابتاضافه بار هنگام کار با  : 3

PB.06 

زمان تاخیر در 

 فه بارفالت اضا

( 5.0 S ) 

0.0 – 30.0 S 

 موتور باراضافه 

 زمان

 جریان

 ثانیه 60

 منحنی اضافه بار و زمان



100 

 

برای اینکار باید  با تنظیم پارامترهای فوق زمانیکه موتور اضافه بار پیدا می کند، یکی از ترمینالهای خروجی فاال می شود.
 تنظیم شود. 5یا  4مقدار یکی از ترمینالها بر روی 

 (OL2)یا اضافه بار اینورتر  (OL1)اضافه بار موتور  مایار مقایسه جریان اضافه بار را مشص  می نماید که PB.05پارامتر 
 می باشد.
 مقدار حد اضافه بار را مشص  می نماید، که بر اساس درصد جریان نامی می باشد. PB.04پارامتر 

سپری شود،  PB.06بیشتر شود و زمان تاریف شده در پارامتر  PB.04وقتی جریان خروجی اینورتر از مقدار پارامتر 
 یک ترمینال خروجی را فاال می نماید.اینورتر 

 شکل ذیل نشان دهنده عملکرد اضافه بار دستگاه می باشد:
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 پارامترهای کنترل افت ولتاژ

PB.07 
 مقدار افت ولتاژ

 (450.0V) 
230 – 600.0V 

PB.08 

مقدار کاهش 
فرکانس زمان افت 

 ولتاژ
 (0.00Hz) 

0.00Hz~P0.07   

 
اینورتر کاهش می یابد. در این  DCهای فوق زمانی استفاده می شوند که مقدار ولتاژ افت می کند و سطح ولتاژ پارامتر

بدون اینکه فالت دهد به کار خود ادامه دهد. برای  DCحالت اینورتر می تواند با کنترل سیستم جبران سازی افت ولتاژ 
 ا کاهش دهد همین منظور اینورتر ممکن است مقدار فرکانس خروجی ر

شود اینورتر مجاز خواهد بود فرکانس خروجی را حداکثر به اندازه   PB.07کمتر از مقدار پارامتر  DCاگر سطح ولتاژ 
صفر تنظیم شود این مد   PB.08کاهش دهد و بدون ایجاد فالت به کار خود ادامه دهد. اگر مقدار پارامتر  PB.08پارامتر 

 غیر فاال می شود. 
 سازی این پارامترها باید به مقدار اینرسی بار توجه داشت.هنگام فاال 

 
 

 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.09 

حفاظت اضافه 
ولتاژ به هنگام 
 کاهش دور

( 0 ) 

 : غیر فاال 0
 فاال: 1

PB.10 
حد حفاظت اضافه 

 ولتاژ
(125%) 

110~150%  

 

 ترمینال خروجی

Y1, Y2, RO1, RO2,RO3 

 مقدار حد اضافه بار

 جریان خروجی موتور

 زمان

 زمان تاخیر زمان تاخیر

 زمان
 شماتیک دیاگرام عملکرد اضافه بار
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 DCلای بار، انرژی برگشتی از موتور باعث بالا رفتن سطح ولتاژ هنگام کاهش دور موتور ممکن است بصاطر اینرسی با
 اینورتر شود.

بیشتر شد اینورتر سرعت موتور را ثابت نگه می دارد  PB.10در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تاریف شده در پارامتر 
شد اینورتر اجاره می دهد دور  PB.10کمتر از مقدار  DCو اجازه نمی دهد دور موتور کاهش یابد. زمانیکه سطح ولتاژ 

 موتور دوباره کاهش یابد.
ت اضافه اینورتر فال DCصفر تنظیم شود این مد غیر فاال می شود و با بالا رفتن سطح ولتاژ  PB.09اگر مقدار پارامتر 

 ولتاژ داده و قطع می کند.
 نترل می شود:شکل ذیل نشان می دهد، چگونه مقدار اضافه ولتاژ هنکام کاهش دور موتور ک

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 پارامترهای کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت 

PB.11 
محدود کردن 
 اتوماتیک جریان

( 1 ) 

  فاال :  0
 غیر فاال  :1 

PB.12 

حد حفاظت اضافه 
با تنظیم جریان 
 دور

(160.0%) 

 جریان نامی موتور   200%~50

PB.13 

حد کاهش 
 فرکانس جهت
محدود کردن 
 جریان

 (1.00Hz/S) 

0.00~50.00Hz/s 

هنگام دور گرفتن موتور یا زمان دور ثابت اگر موتور اضافه جریان داشته باشد و از مقدار مجاز بیشتر شود، اینورتر فالت 
 داده و موتور را متوقف می نماید.

 رعت موتور کنترل می کنند.کم کردن س ثابت نگه داشتن یا پارامترهای فوق اضافه جریان موتور را با
 بیشترین جریان مجاز برای موتور را بر حسب درصد جریان نامی تاریف می کند.  PB.12پارامتر 
را تاریف می کند که اینورتر می تواند برای کنترل اضافه جریان ، آن را  درهر ثانیه فرکانس مجازمقدار   PB.13پارامتر 

 کاهش دهد.
شد اینورتر با کاهش سرعت موتور، جریان موتور را کم می کند  PB.12شتر از جریان پارامتر در صورتیکه جریان موتور بی

 بدون اینکه خطای اضافه جریان دهد و اگر جریان کاهش یافت اینورتر دوباره سرعت موتور را به مقدار قبلی باز می گرداند.
اینورتر دور موتور را ثابت نگه می دارد و اجازه نمی  اگر افزایش جریان در زمان استارت و دور گرفتن موتور اتفاق بیفتد

دور بگیرد تا به دور تنظیمی  دوباره دهد موتور بیشتر دور بگیرد. اگر جریان موتور کاهش یابد اینورتر اجازه می دهد موتور
 خود برسد.

ر دو حالت دور ثابت و زمان کنترل اضافه جریان در ه، سیستم فوق فاال می شود و صفر باشد  PB.11اگر مقدار پارامتر 
 دور گرفتن موتور انجام می شود.

 DCولتاژ باس 

حفاظت اضافه حد 

 PB.10  ولتاژ

 

 زمان فرکانس خروجی

 زمان

 رل اضافه ولتاژ هنگام کاهش دورنمودار کنت
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یک باشد، سیستم فوق غیر فاال می شود و هنگام اضافه جریان هیچ تغییری در سرعت داده  PB.11اگر مقدار پارامتر 
 نمی شود و اینورتر فالت اضافه جریان می دهد.

 نشان می دهد:با تنظیم سرعت موتور را شکل ذیل نحوه کنترل اضافه جریان 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 : گروه پارامترهای ارتباط سریال  PCگروه 

 برای ارتباط سریال نیاز به کارت ارتباطی سریال می باشد و توضیحات مربوطه در راهنمای کارت ارایه شده است.
 

 : گروه پارامترهای تکمیلی PDگروه 

 انسم پارامتر حد بالای فرکانتصاب محل تنظی

PD.00 

محل تنظیم 

پارامتر حد بالای 

 فرکانس

( 0 ) 

 : کی پد 0
 AI1   1: ورودی آنالوگ 1
 AI2   2: ورودی آنالوگ 2
 AI3  3: ورودی آنالوگ 3
 AI4  4: ورودی آنالوگ 4
 HDI1  1: ورودی سرعت بالا 5
 HDI2  2: ورودی سرعت بالا 6
 : ارتباط سریال 7

 به عنوان مقدار حد بالای فرکانس در نظر گرفته می شود. P0.08پارامتر  : کی پد :  در اینصورت مقدار 0
به توضیحات پارامتر در اینصورت مقدار حد بالای فرکانس توسط هر یک از ورودیهای فوق تایین می شود.   :   1-7

P0.03 .رجوع شود 
 

 Normaly Closeیا   Normaly Openتایین فاال شدن ترمینالهای  ورودیهای دیجیتال بصورت 

PD.01 

انتصاب ورودیها 

 NO/NCبصورت 

( 0 ) 

0 – 0x3FF 

یا  Normaly Openپارامتر فوق نحوه فاال شدن ترمینالهای ورودی را تایین می نماید. هر ترمینال می تواند بصورت 

 جریان خروجی

 PB.12 حفاظت اضافه جریانحد 

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس

زمان دور گرفتن موتور و ثابت نگه 

 جریان داشتن سرعت هنگام اضافه
هنگام اضافه جریان و  زمان دور ثابت

 کاهش سرعت

 زمان

 زمان

 تمنحنی کنترل اضافه جریان با تنظیم سرع



103 

 

 

Normaly Close  .به مانی این بود  1برای هر ترمینال یک بیت در نظر گرفته شده است که اگر آن بیت تاریف شود
 می باشد. Normaly Closeاست که ترمینال فوق بصورت 

برای تنظیم ترمینالها با توجه به جدول عدد مربوطه را در پارامتر  جدول ذیل ترمینالها و بیتهای مربوطه را نشان می دهد.
PD.01 .وارد می نمائیم 
 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 BIT8 BIT9 
S1 S2 S3 S4 S5 HDI1 HDI2 S6 S7 S8 

 اثر خواهند داشت. 6و  5تاریف شوند، تنظیم بیتهای  ON/OFFبصورت ورودی  HDI2و  HDI1اگر ورودیهای 
 

 کارخانه : تنظیمات  PEگروه 
 جهت تنظیمات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند.  PEگروه 
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 اشکال یابی کنترل دورها.  3
در بندهای یک و دو اینورتر کلا روشن نمی شود و در بند سوم   .امولا در چهار حالت زیر اتفاق می افتداینورتر ماشکالات 

هیچگونه فالتی دیده نمی شود و در بند چهارم اینورتر روشن میشود و نشاندهنده فالتی را  مطابق با جدول ردیابی خطاها در ذیل 
 توضیحات نشان میدهد.

 میشود ولی نمایشگر چیزی نشان نمیدهد. در اینصورت: برق اینورتر وصل (1

a. منبع تغذیه اینورتر را چک کنید.  برق در ورودی اینورتر وجود ندارد و علت را در ورودی پیدا کنید 

b. ازه گیری کنید و علت را در برق تغذیه ردیابی دولتاژ برق در ورودی کافی نیست آنرا با ولتمتر ان
 کنید.

c. ار جرقه دیده می شود و ورودی آن آسیب دیده است.در ورودی اینورتر آث 

d. منبع تغذیه داخلی اینورتر آسیب دیده است 

 با زدن فیوز مینیاتوری سریاا قطع میشود (2

a. در اینورتراتصالی وجود دارد 

b. اتصالی در کابل ورودی به اینورتر ایجاد شده است 

c. فیوز مینیاتوری خراب شده است 

موتور کار نمی  RUNر سالم است و فالتی هم نداریم ولی با اعمال فرمان اینورتر روشن میشود و همه چیز بنظ (3
 کند

a.  ارتباط خروجیU,V,W .سه فاز به موتور را چک کنید 

b. فرمانهای کنترلی به دستگاه را چک کنید 

c.  شفت موتور قفل شده است 

ی فالت داریم که در یا در حالت مامول و بدون اعمال فرمان RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادن فرمان  (4
 اینصورت به جدول زیر مراجاه کنید.

 
 جدول ردیابی خطا های کنترل دور  3.1

 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

OUT1 
خطای فاز 

IGBT-U 1-  شتابAcc/Dec  خیلی کم

 است

 IGBTخطای مادول  -2

اشکال در تجهیزات   -3

 خروجی درایو

سیستم ارت درست نمی  -4

 باشد

 با را متناسب   Acc/Decشتاب  -1
 زمان شتابگیری مناسب زیاد نمائید.

2- IGBT  مایوب شده است. به مرکز
 سرویس گزارش دهید.

اشکالات اتصال زمین یا اتصالی در  -3
و یا  فاز کابل یا موتور وجود دارد
 موتور قفل شده است.

کابلهای خروجی و موتور چک 
 شوند.

اختلالات نویز مغناطیسی بر روی  -4
دستگاه  اد میشود.کابل خروجی ایج

توسط کابل مناسب به یک ارت قابل 
 اطمینان متصل شود

OUT2 
خطای فاز 

IGBT-V 

OUT3 
خطای فاز 
IGBT-W 

OC1 

اضافه جریان 

به هنگام شیب 

 افزایش سرعت

اتصال کوتاه یا اتصال زمین  -1

در خروجی اینورتر اتفاق 

 افتاده است

ند موتور و کابلهای خروجی چک شو -1
اشته تا اتصالی و یا اشکال عایقی ند

 باشند.
افزایش یابد، بار  Acc/Decشتاب  -2
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

OC2 

اضافه جریان به 

هنگام شیب 

 کاهش سرعت

بار موتور خیلی سنگین می  -2

 Acc/Decباشد و یا شتاب 

 خیلی کم است

یا  V/Fتنظیم منحنی  -3

پارامترهای کنترل برداری 

 نمی باشند مناسب با بار

تغییر ناگهانی در بار موتور  -4

 اتفاق می افتد

ن موتور کمتر شود ویا اینورتر توا
 بالاتری استفاده گردد.

و در حالت کنترل  V/Fمنحنی  -3
متناسب با نوع بار برداری پارامترها 
 دنتنظیم گرد

بارهای لحظه ای شدید روی موتور  -4
. بار موتور چک شود گذارده میشود

 و یا اینورتر بزرگتری استفاده گردد.
OC3 

اضافه جریان به 

نگام سرعت ه

 ثابت

OV1 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

خیلی کم  Decزمان شتاب  -1 افزایش سرعت

می باشد و انرژی برگشتی 

 موتور زیاد می باشد.

ولتاژ ورودی اینورتر بالا می  -2

 باشد

 افزایش یابد. Decشتاب کاهنده یا  -1
و بار دارای انرژی برگشتی به شبکه است 
 میبایست مقاومت ترمز اضافه شود.

ولتاژ ورودی برق شهر بالاست چک  -2
 شود.

هارمونیک روی شبکه برق ورودی به 
. فیلتر  جهت بارهای دیگر وجود دارد
 هارمونیک استفاده شود.

OV2 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

 کاهش سرعت

OV3 

اضافه ولتاژ به 

هنگام سرعت 

 ثابت

UV 
خطای ولتاژ 

 کم شبکه

اینورتر کاهش  DCولتاژ لینک 

 ته استیاف

یکی از فازهای ورودی قطع شده  -1
 است.

افت شدید ولتاژ شبکه اتفاق افتاده  -2
 است.)چشمک برق شبکه(

ترمینال های سه فاز ورودی کاملا  -3
سفت نشده اند یا روکش سیم مانع 

 شده است
 نوسانات برق در شبکه وجود دارد -4

OL1 
خطای اضافه 

 بار موتور

موتور بار سنگینی با دور  -1

ولانی حرکت پائین و زمان ط

 می دهد.

مناسب نمی  V/Fمنحنی  -2

 باشد

پارامترهای اضافه بار موتور  -3

PB.03  درست تنظیم نشده

 اند

 تغییر ناگهانی بار موتور -4

در دورهای پائین جریان اضافی به  -1
مدت طولانی از درایو کشیده میشود 
جائیکه  از موتور مامولی بدون فن 

 استفاده میکنیم.
بار متناسب با نوع  V/Fمنحنی  -2

 تنظیم گردد
های اضافه بار بصورت مناسب پارامتر -3

 تنظیم گردند.
چک شود.  شدید در بار اتتغییر  -4

 موتور و عوامل مکانیکی چک شوند.

OL2 
خطای اضافه 

 اینورتربار 

بار موتور خیلی سنگین می  -1

 Acc/Decباشد و یا شتاب 

افزایش یابد و بار  Acc/Decشتاب  -1
 موتور چک شود.

متناسب با نوع بار  V/Fمنحنی  -2
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

 خیلی کم است

مناسب نمی  V/Fمنحنی  -2

 باشد.

صاب اینورتر توان پائین انت -3

 شده است

 
 

 تنظیم گردد.
 اینورتر توان بالاتر استفاده گردد -3

SPI 

  یخطای قطا

فاز ورودی 

 دستگاه

 قطای یک از فازهای ورودی

قطای در فاز ورودی یا دو فاز شدن  -1
 چک شود ورودی برق شهر

ورودی درست  ترمینال فازهای -2
 سفت نشده اند

نوسانات در یکی از فازهای ورودی  -3
 وجود دارد

بالانس ولتاژ در سه فاز ورودی بهم  -4
 خورده است

SPO 

 یخطای قطا

فاز خروجی به 

 موتور

 قطای یک از فازهای خروجی

یکی از فازهای خروجی قطع شده  -1
 چک شود. است

یکی از کلاف سیمهای سه فاز موتور  -2
 قطع شده است

ت سه فاز در خروجی اتصالا -3
U,V,W   یا در سر موتور شل
 میباشد.

OH1 

درجه حرارت 

یکسو   بالای

 ساز دیودی

 دمای محیط بالا می باشد. -1

دستگاه نزدیک منبع  -2

 حرارتی نصب شده است

فن خنک کن دستگاه کار  -3

نمی کند و یا مایوب شده 

 است

کانال تهویه هوا بسته شده  -4

 است

فرکانس کریر بالا تنظیم  -5

 ستشده ا

درجه حرارت محیط اینورتر بیش از  -1
40°C سیستم خنک کن است .

 نصب گردد.
منبع حرارتی نزدیک اینورتر نصب  -2

. منبع حرارتی منتقل شده است
 شود

فن های خنک کن اینورتر و یا  -3
. کابینت اینورتر مایوب شده اند

 چک شوند.
یا مجاری ورودی هوا به اینورتر  -4

 فیلترها کابینت آن بسته شده اند )
ویا آلودگی زیاد اطراف پره های 
 هیت سینک اینورتر چک شود(.

کاهش اینورتر  Carrierفرکانس  -5
 یابد.

OH2 
درجه حرارت 

 IGBTبالای

EF 

دریافت خطای 

خارجی از 

 ترمینال کنترل

ورودی دیجیتال فالت خارجی 
 تجهیزات خروجی چک شوند. فاال شده است.

CE 
خطای خط 

 سریال

تر قطع شده ارتباط سریال اینور

 است

مقدار  Baud rateانتصاب ناصحیح  -1
 آن تصحیح گردد

، مقدار نادرست  Dataدریافت  -2
Data .چک شود 

قطع ارتباط سریال به مدت طولانی  -3
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا
 با دستگاه

 ارتباط سریال چک شود.

ITE 

خطای 

تشصی  

 جریان 

جریان خوانده شده توسط 

 اینورتر اشتباه می باشد

اشکال در کانکتورهای داخل  -1
  تگاهدس

ایوب سنسور اندازه گیری جریان  م -2
 شده است

 اشکال در مدارات کنترلی بردها -3

TE 
خطای 

 اتوتیونینگ

اتوتیونینگ موتور درست انجام 

 نمی شود

اشکال در وارد کردن پارامترهای  -1
 موتور و یا ناق  وارد کردن آن

ین اینورتر درست موتور جهت ا -2
. موتور بسیار انتصاب نشده است
 زرگ می باشد.کوچک و یا ب

کابل موتور درست متصل نشده  -3
 است

زمان زیادی برای اتوتیونینگ صرف  -4
 شده است ) تماس با فروشنده(

PCE 
          خطای انکودر

 (Encoder ) 

سیگنالهای انکودر درست خوانده 

 نمی شوند

نال های  انکودربا ارتباط سیگ -1
 دستگاه قطع شده است

 انکودر مایوب شده است -2
ودر و موتور درست کوپلینگ انک -3

 انجام نشده است
انکودر نوسان دارد و یا نویز بر روی  -4

 سیگنالهای انکودر وجود دارد

PCDE 

خطای برعکس 

بودن سیگنال 

 انکودر

 سیمهای انکودر درست متصل شوند فازهای انکودر برعکس می باشند

OPSE خطای سیستم 
خطای روی بردهای کنترلی 

 اینورتر

یا نویز شدید روی اشکال در کنترل برد و
کنترل برد اتفاق افتاده است سیستم را 
ری ست کنید و با فروشنده تماس 

 بگیرید

EEP 
خطای 

EEPROM 

پارامترهای حافظه درست خوانده 

 نمی شوند
و  Stop/Resetریست درایو با شاسی 

 در صورت تکرار تماس با فروشنده

PIDE 
خطای فیدبک 

PID 

درست  PIDمقدار فیدبک 

 می شودخوانده ن

فیدبک یا ارتباط سنسور با درایو  -1
 قطع شده است

 قطع شده است PIDمنبع رفرنس  -2

BCE 
خطا از واحد 

 ترمز

اشکال در سیستم ترمز 

 دینامیکی

ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع  -1
شده است یا سوخته و قطع شده 

 است
مقاومت ترمز با اهم کم انتصاب شده  -2

 است

END 
زمان تنظیمی 

 کارخانه
 س با فروشنده بگیریدتما 

LCD-E 
قطع ارتباط با 

LCD 
 

با دستگاه چک شود و یا  LCDارتباط 
در صورت پانل مایوب شده است . 
 LCD د از وصل اشکال در ارتباط با

    شاسی ریست را فشار دهید
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

TI-E 
خطای تراشه 

 ساعت
 

( ساعت در برد Chipاشکال در تراشه ) 
 کنترل و با فروشنده تماس بگیرید
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 لیست کامل پارامترها .  4

 توجه :

پارامترها را قبل از تنظیم توسط کاربر نشان می دهد، در صورتیکه  ، مقادیرپیش تنظیمستون  -1

  به مقادیر اولیه برمی گردند. P2قرار داده شود تمام پارامترها بغیر از گروه  P0.18 = 1پارامتر 

 تغییر یابد. P2.05برگردند باید مقدار پارامتر به مقادیر اولیه  P2پارامترهای گروه  اینکه برای -2

علایم ذیل در ستون مد تنظیم نشان می دهند در چه زمانی می توان مقدار هر پارامتر را تغییر  -3

 داد:

   O   )پارامتر در هر حالتی قابل تنظیم می باشد) هم در حالت استارت و هم در حالت استپ موتور 

 وتور متوقف باشد، قابل تنظیم می باشدپارامتر فقط در حالتیکه م   ◙  

 پارامتر فقط خواندنی است و قابل تغییر نمی باشد     ®  

 

 

     : گروه پارامترهای اساسی P0گروه 

 آدرس پیش تنظیم مد تنظیم  تنظیمات توضیح پارامتر

P0.00 
مد کنترل 

 سرعت 

 : کنترل برداری بدون سنسور 0
: کنترل برداری حلقه بسته با  1

 انکودر
 V/F: کنترل  2

◙   
 

 ( 0) 
 

0 

  تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01 

انتصاب سیگنال 

 دریافت فرمان

RUN 

                   : استارت از پانل 0
     : استارت از ترمینالهای ورودی1
 :  خط سریال باس   2

◙ 

 

 
 ( 0) 

 
 

1 

  Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 
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P0.02 
 ت باتنظیم سرع

Up/ Down 

: فاال،  ذخیره سرعت حتی هنگام 0
 خاموش شدن دستگاه

: فاال،  صفر کردن سرعت تنظیمی 1
 هنگام خاموش شدن دستگاه 

 : غیر فاال2
:  فاال، هنگام استاپ کردن حافظه 3

 سرعت پاک می شود

◙   

 

 
 (0  ) 

 
 

2 

  انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.03 
انتصاب منبع 

 A رفرنس سرعت

 :   کی پد دستگاه  0
1 :AI1    (1)ورودی آنالوگ شماره    

                                        
2  :AI3   (3)ورودی آنالوگ شماره 
3  :HDI1  ورودی دیجیتال پالسی(

 سرعت بالا( 
4   :PLC ساده 
 دیجیتال    :   سرعت چند پله ای 5
  PID:    تایین سرعت توسط کنترل 6
ن سرعت توسط باس سریال :   تایی7

 دستگاه 

◙  (0  ) 3 

P0.04 
انتصاب منبع 

 B رفرنس سرعت

0 :AI2  (2)ورودی آنالوگ شماره 
1 :AI4  ( 4)ورودی آنالوگ شماره 
2 :HDI2  ورودی دیجیتال پالسی(

 (2سرعت بالا 

◙  (0  ) 4 

P0.05 
رن  فرکانسی 

 Bمنبع رفرنس 
 : ماکزیمم فرکانس  0
 A O  (0  ) 5 :  فرکانس رفرنس 1

P0.06 

انتصاب منبع 

 فرکانس رفرنس

 

 A :  منبع رفرنس  0
 B: منبع رفرنس1
2 :A+B 
 (Bیا   A : ماکزیمم رفرنس )3

O  (0  ) 6 

  تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.07 400 –10 ماکزیمم فرکانسHz         حداکثر فرکانس
 7 ( 50Hz) ◙ دستگاه

P0.08 
حد بالای 

 فرکانس
P0.09 – P0.07 O (50Hz ) 8 

P0.09 
حد پائین 

 فرکانس
0.00 – P0.08 O (0.0Hz ) 9 

  میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.10 
رفرنس فرکانس 

 کی پد
0.00Hz – P0.08 O (50.0Hz ) 10 

  0تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی 

P0.11 

زمان شتاب 

 (ACC0افزایشی)

 
0.0~3600.0s O (10.0S ) 11 

P0.12 
زمان شتاب 

 (DEC0کاهشی )
0.0~3600.0s O (10.0S ) 12 

  تعیین جهت چرخش موتور
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P0.13 
جهت چرخش 

 موتور

 : راست گرد 0
 :چپ گرد1
 : چپ گرد قفل میشود2

◙  (0  ) 13 

  

P0.14 
فرکانس 

 سوئیچینگ
1.0-16.0 kHz O  14 

  

P0.15  مدPWM 

: ثابت      : فرکانس نویز موتور ثابت 0
 است

: تصادفی : فرکانس نویز موتور 1
 متغییر می باشد

O  (0  ) 15 

  

P0.16 
تغییرفرکانس 

Carrier  بر
 اساس گرما

 : غیر فاال0
 16 (  0)  ◙ : فاال1

  اتوتیونینگ موتور

P0.17 
اتوتیونینگ 
 پارامترهای موتور

 : غیر فاال 0
( autotuning: اتوتیونینگ )1

 چرخشی یا دینامیک
( autotuningنینگ ): اتوتیو2

 استاتیک

◙  (0  ) 17 

  دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.18 بازیابی  پارامترها 
 :   غیر فاال  0
به  P2:    پارامترها بغیر از گروه 1

 مقادیر اولیه برمی گردند.
 :     پاک کردن رکوردهای خطا ها2

◙  (0  ) 18 

  : گروه پارامترهای استارت و استپ P1گروه 

  مدل استارت موتور

P1.00 مدهای استارت 

 بصورت مستقیم و نرمال :   استارت 0
و باد   DC:    فاال کردن ترمز 1

 استارت نرمال
:   پیدا کردن سرعت موتور در حال  2

 چرخش و استارت موتور

◙  (0  ) 19 

  
P1.01 10.00~0.00 فرکانس استارتHz ◙ (0Hz) 20 

P1.02  زمان ماندن در
 S ◙  (0 S ) 21 50.0 – 0 کانس استارتفر

  در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 
تزریق جریان  

DC   در لحظه
 استارت

0.0 – 150 % ◙  (0 % ) 22 

P1.04  زمان تزریق
 DC 0.0 – 50.0 S ◙  (0 S ) 23جریان 

  DECو  ACCمد پارامترهای شتاب 

P1.05  مدACC/DEC 
 : بصورت خطی 0
 24 (  0)  ◙ شکل Sنی : بصورت منح 1

P1.06 
 Sابتدای منحنی 

 شکل
)زمان شتاب  % 40.0 – 0.0

ACC/DEC ) ◙  (30.0%  ) 25 

P1.07  انتهای منحنیS 0.0 – 40.0 %  زمان شتاب(
ACC/DEC ) ◙  (30.0%  ) 26 
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 شکل
  مدل استپ موتور

P1.08 مدهای استپ 
 ramping:  استپ با رمپ  0
ن موتور) :  استپ فوری و رها کرد1

Coast) 
O  (0  ) 27 

  در استپ DCتزریق جریان 

P1.09 
فرکانس شروع 

در  DCتزریق 
 استپ

0.0-10.0Hz O  (0.0 Hz ) 28 

P1.10 
زمان انتظار قبل از 
شروع تزریق 
 DCجریان 

0.0-50.0S O  (0 S ) 29 

P1.11 
مقدار جریان 

در   DCتزریق 
 لحظه  استپ

0.0 – 150 % O  (0 % ) 30 

P1.12 
مدت زمان تزریق 

 DC 0.0 – 50.0 S O  (0 S ) 31جریان 

  

P1.13 
زمان صفر ماندن 
فرکانس به هنگام 
 چپگرد/راستگرد

0.0~3600.0S O  (0 S ) 32 

  موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.14 

عملکرد دستگاه 
هنگامی که 
مقدارفرکانس 
خروجی موتور 
کمتر از حد پائین 

 (P0.09)فرکانس 
 است

ادامه کار موتور با فرکانس حد    : 0
 (P0.09پائین ) پارامتر 

 :    توقف یا استاپ موتور1
 Stand-by:   در وضایت  2

 
◙ 
 

 (0  ) 33 

  استارت مجدد موتور

P1.15 
استارت مجدد 
موتور پس از قطع 
 و وصل برق

 : غیر فاال 0
 O  (0  ) 34 :  فاال 1

P1.16 
زمان تاخیر در 
 استارت مجدد

0.0-3600.0S O (0.0S) 35 

  : گروه پارامترهای موتور P2گروه 

P2.00 
انتصاب مدل 

(G/P) 
 مدل گشتاور ثابت  G : مدل  0
 36 (0 )  ◙ مدل گشتاور متغییر  P  : مدل 1

  مشخصات نامی پلاک موتور

P2.01 
فرکانس نامی 
 Hz – P0.07 ◙  (50.0 Hz ) 37 0.01 موتور

P2.02 36000-0 سرعت نامی موتورrpm ◙ (1460 
rpm) 38 

P2.03 3000-0 ولتاژ نامی موتورV ◙  (380 V ) 39 
P2.04 40  ◙ )بستگی به توان موتور دارد( جریان نامی موتور 
P2.05 41  ◙ بستگی به مدل اینورتر دارد توان نامی موتور 

  مشخصات اتوتیونینگ موتور
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P2.06 
مقاومت استاتور 
 موتور

گی به توان )بست 0.001-65.535
 P2.05) O  42موتور دارد پارامتر 

P2.07 
مقاومت روتور 
 موتور

)بستگی به توان  0.001-65.535
 P2.05) O  43موتور دارد پارامتر 

P2.08 بستگی به توان موتور دارد پارامتر  اندوکتانس موتور(
P2.05) O  44 

P2.09 
اندوکتانس متقابل 

 موتور
ارامتر )بستگی به توان موتور دارد پ

P2.05) O  45 

P2.10 
جریان بی باری 
 موتور

)بستگی به توان موتور دارد پارامتر 
P2.05) O  46 

  : گروه پارامترهای کنترل برداری P3گروه 

P3.00 
Kp1 بهره

 ASRتناسبی 
0 - 100 O (20) 47 

P3.01 
Ki1  زمان

 ASRانتگرال 
0.01 – 10.00 S O (0.50 S) 48 

P3.02 

 1نقطه 

نگ سوئیچی

ASR 

0.00Hz – P3.05 O (2.00Hz) 49 

P3.03 
Kp2 بهره

 ASRتناسبی 
0 - 100 O (25) 50 

P3.04 
Ki2  زمان

 ASRانتگرال 
0.01 – 10.00 S O (1.00 S) 51 

P3.05 

 2نقطه 

سوئیچینگ 

ASR 

P3.02 – P3.07 O (10.00Hz) 52 

P3.06 
بهره تناسبی 

ACR  ضریبP 
0 – 65535 O (500) 53 

P3.07  
انتگرال  بهره

ACR  ضریبI 
0 – 65535 O (500) 54 

P3.08 

ثابت زمانی فیلتر 

در خواندن 

 سرعت

0.00-5.00S O (0.00S) 55 

P3.09 

میزان جبران 

سازی لغزش در 

 کنترل برداری

50.0-200.0% O (100%) 56 

P3.10  

تاداد پالس 

 انکودر

 

1-65535 ◙ (1000) 57 

P3.11   58  ◙ استگرد: ر 0انتصاب جهت 



114 

 

 (0) : چپگرد 1 چرخش انکودر

P3.12 
منبع تنظیم 

 گشتاور

 : غیر فاال 0
 : کی پد 1
 AI1: ورودی آنالوگ  2
 AI2: ورودی آنالوگ  3
 AI3: ورودی آنالوگ  4
 AI4: ورودی آنالوگ  5
 HDI1: ورودی پالس سرعت بالا  6
 HDI2: ورودی پالس سرعت بالا  7
 : ارتباط سریال 8

O (0) 59 

P3.13 
ر گشتاور مقدا

 تنظیمی کی پد
-100.0%-100.0% O (50.0%) 60 

P3.14 200.0-0.0 حد گشتاور% O (150.0%) 61 

  V/F: گروه پارامترهای کنترل  P4گروه 

P4.00 
انتصاب منحنی 

V/F 

 : مدل خطی 0
 : مدل منحنی قابل تعریف1
X)  1.3: منحنی درجه 2

1.3) 
X)  1.7: منحنی درجه   3

1.7) 
X)    2 ه: منحنی درج4

2) 

 
◙ 

 

 (0    ( 
62 

P4.01 
بوست گشتاور  

Vboost 

تنظیم گشتاور              :   % 0.0
 اتوماتیک

0.1%~10.0% 
O (%0.0 ) 63 

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

0.0%~50.0% 
تنظیم  P4.01  ولتاژ بوست با پارامتر 

 میشود
◙ (20.0%) 64 

  V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
نس نقطه فرکا

 (f1)1شکست 
0.00Hz~P4.05 ◙  (5.00Hz) 65 

P4.04 
ولتاژ نقطه 
 1  شکست   
(V1) 

0.0%~100.0% ◙ (10.0%) 66 

P4.05 
فرکانس نقطه 

 (f2)2شکست 
P4.03~P4.07 ◙  (30.00Hz) 67 

P4.06 
ولتاژ نقطه 
 (V2)2شکست 

0.0%~100.0% ◙ (60.0%) 68 

P4.07 
فرکانس نقطه 

 (f3)3شکست 
P4.05~P2.01 ◙  (50.00Hz) 69 

P4.08 
ولتاژ نقطه 
 (V3)3شکست 

0.0%~100.0% ◙ (100.0%) 70 

  V/Fجبرانسازی لغزش 

P4.09 
جبرانسازی 

 V/Fلغزش 
0.00 – 10.00 Hz O ( 0.0 Hz) 71 

  DCتنظیم سطح ولتاژ 

P4.10  تابعAVR ; 0 غیر فاال : 
  O :   فاال در هر شرایط1

 (0  ) 
72 
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سیستم 

 رگولاسیون ولتاژ

زمان کاهش سرعت غیر فاال  :   در2
 شود

 

P4.11 
مد اتوماتیک 
ذخیره سازی 
 انرژی

 : غیر فاال0
 O  (0  ) 73 : فاال1

  فعال و غیر فعال کردن چپگرد/راستگرد

P4.12 

فاال کردن 

چپگرد/راستگرد 

موقع روشن 

 شدن

 : غیر فاال 0
 O ( 0 ) 74 : فاال 1

  ینالهای ورودی: گروه پارامترهای ترم P5گروه 

P5.00 
انتصاب ورودی 

HDI 

بصورت  HDI2و  HDI1: ورودی  0
 سرعت بالا

 ON/OFFبصورت  HDI1: ورودی  1
 سرعت بالا HDI2و 
 ON/OFFبصورت  HDI2:  ورودی  2
 سرعت بالا HDI1و 
بصورت  HDI2و  HDI1: ورودی  3

 ON/OFFورودی 

◙ ( 0 ) 75 

P5.01 
انتصاب ورودی 

 با ارتباط سریال
 : واقای 0
 76 ( 0 ) ◙ : مجازی 1

  قابل پروگرام میباشند(  HDI2و   HDI1و   S1~S5 تنظیم ورودیهای دیجیتال ) ورودیهای

P5.02 
تابع ورودی 
 S1دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (1 ) 77 

P5.03 
تابع ورودی 
 S2دیجیتال 

ه : ترمینال ورودی قابل برنام  55 – 0
 ریزی

◙  (4 ) 78 

P5.04 
تابع ورودی 
 S3دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (7 ) 79 

P5.05 
تابع ورودی 
 S4دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 80 

P5.06  تابع ورودی
 S5دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 81 

P5.07  تابع ورودی
 HDI1دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 82 

P5.08 
تابع ورودی 
 HDI2 دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 83 

P5.09 
تابع ورودی 
 S6دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 84 

P5.10 
تابع ورودی 
 S7دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 85 

P5.11 
تابع ورودی 
 S8دیجیتال 

: ترمینال ورودی قابل برنامه   55 – 0
 ریزی

◙  (0 ) 86 

  تنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است
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  غیر فاال 0

  راستگرد 1

  چپگرد 2

  سیمه 3نترل ک 3

  سرعت جاگ راستگرد 4

  سرعت جاگ چپگرد 5

  Coasting Stopاستپ بدون رمپ   6

  ریست فالت 7

  توقف موتور 8

  ورودی فالت خارجی 9

  UPفرمان  10

  Downفرمان  11

  Up/Downپاک کردن حافظه  12

  Bو  Aسوئیچ بین رفرنس  13

  A+Bو  Aسوئیچ بین رفرنس  14

  A+Bو  Bئیچ بین رفرنس سو 15

  سرعت پله ای 1ورودی  16

  سرعت پله ای 2ورودی 17

  سرعت پله ای 3ورودی 18

  سرعت پله ای 4ورودی  19

  قفل سرعت پله ای فاال 20

  ACC/DECشتاب  1ورودی  21

  ACC/DECشتاب  2ورودی 22

  ساده هنگام استپ  PLCریست مد  23

  توقف سرعت پله ای 24

  PIDتوقف  25

  توقف مد تراورز 26

  ریست مد تراورز 27

  ریست کانتر 28

  ریست طول 29

  ورودی نگه داشتن شتاب 30

  غیر فاال کردن مد کنترل گشتاور 31

  رزرو 32-52

  JOGورودی سرعت  53

  رزرو 54-55
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P5.12 

زمان فیلتر 
ON/OFF 
ترمینالهای 
 ورودی دیجیتال

1~10 O ( 5 ) 87 

P5.13 
مد کنترل 
 چپگرد/راستگرد
(FWD/REV) 

 کنترل دو سیمه 1:    مد  0
 کنترل دو سیمه 2:    مد  1
 کنترل سه سیمه 1:    مد 2
 کنترل سه سیمه 2:    مد  3

◙ ( 0 ) 88 

  Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.14 

مقدار تغییر 
فرکانس درهر 
ثانیه ) شاسی 
های 

Up/Down) 

0.01~50.00Hz/ O  (0.5Hz/S) 89 

  AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.15  حد پائین ورودی
 AI1 آنالوگ  

0.00V-10.00V O  (0.00 V ) 90 

P5.16 
حد پائین ورودی 

بر  AI1 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (0.00% ) 91 

P5.17  حد بالای ورودی
 AI1 آنالوگ  

0.00V-10.00V O  (10.00 V ) 92 

P5.18 
حد بالای ورودی 

بر  AI1 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (100.0% ) 93 

P5.19  فیلتر ورودی
 AI1 0.00S-10.00S O  (0.10S ) 94آنالوگ 

  AI2تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.20  حد پائین ورودی
 AI2 آنالوگ  

0.00V-10.00V O  (0.00 V ) 95 

P5.21 
حد پائین ورودی 

بر  AI2 نالوگ  آ
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (0.00% ) 96 

P5.22 
حد بالای ورودی 

 AI2 آنالوگ  
0.00V-10.00V O  (10.00 V ) 97 

P5.23 
حد بالای ورودی 

بر  AI2 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (100.00% ) 98 

P5.24 
فیلتر ورودی 
 AI2آنالوگ 

0.00S-10.00S O  (0.10S ) 99 

  AI3تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.25  حد پائین ورودی
 AI3 -10.00V-10.00V O  (0.00 V ) 100 آنالوگ  

P5.26 
حد پائین ورودی 

بر  AI3 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (0.00% ) 101 

P5.27 
حد بالای ورودی 

 AI3 -10.00V-10.00V O  (10.00 V ) 102 آنالوگ  

P5.28 
حد بالای ورودی 

بر  AI3 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (100.00% ) 103 



118 

 

P5.29 
فیلتر ورودی 
 AI3آنالوگ 

0.00S-10.00S O  (0.10S ) 104 

  AI4تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.30  حد پائین ورودی
 AI4 آنالوگ  

0.00V-10.00V O  (0.00 V ) 105 

P5.31 
حد پائین ورودی 

بر  AI4 نالوگ  آ
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (0.00% ) 106 

P5.32 
حد بالای ورودی 

 AI4 آنالوگ  
0.00V-10.00V O  (10.00 V ) 107 

P5.33 
حد بالای ورودی 

بر  AI4 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00% O  (100.00% ) 108 

P5.34 
فیلتر ورودی 
 AI4آنالوگ 

0.00S-10.00S O  (0.10S ) 109 

  HDIانتخاب ورودی 

P5.35 
انتصاب ورودی 

HDI1 
 

: ورودی رفرنس  مانند رفرنس  0
 سرعت

 High   :  ورودی کانتر سرعت بالا 1
Speed 

 : ورودی طول 2
 : رزرو 3
 : رزرو 4
 

 
 
 

◙ 
 
 

 

 

 

 (0 ) 
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P5.36  انتصاب ورودی
HDI2 111 

  HDI1تنظیم محدوده ورودی 

P5.37 
ورودی حد پائین 

HDI1 0.0kHz-50.0kHz O  (0.0 kHz ) 112 

P5.38 
حد پائین ورودی 

HDI1  بر حسب
 درصد

-100.00%-100.00% O  (0.00% ) 113 

P5.39 
حد بالای ورودی 

HDI1 0.0kHz-50.0kHz O  (50.0 kHz ) 114 

P5.40 
حد بالای ورودی 

HDI1  بر حسب
 درصد

-100.00%-100.00% O  (100.00% ) 115 

P5.41 
فیلتر ورودی 

HDI1 0.00S-10.00S O  (0.10S ) 116 

  HDI2تنظیم محدوده ورودی 

P5.42 
حد پائین ورودی 

HDI2 0.0kHz-50.0kHz O  (0.0 kHz ) 117 

P5.43 
حد پائین ورودی 

HDI2  بر حسب
 درصد

-100.00%-100.00% O  (0.00% ) 118 

P5.44 
حد بالای ورودی 

HDI2 
0.0kHz-50.0kHz O  (50.0 kHz ) 119 

P5.45 
حد بالای ورودی 

HDI2  بر حسب
 درصد

-100.00%-100.00% O  (100.00% ) 120 

P5.46 
فیلتر ورودی 

HDI2 0.00S-10.00S O  (0.10S ) 121 

  : گروه پارامترهای ترمینالهای خروجی P6گروه 

P6.00  انتصابHDO 0 122 ( 0)  ◙ : خروجی پالس سرعت بالا 
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 ON-OFF:  خروجی مامولی1
    تنظیم خروجیهای دیجیتال و رله

P6.01 
پروگرام خروجی 

Y1 
 O (1  ) 123 خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 – 0

P6.02 
پروگرام خروجی 

Y2 
 O (0  ) 124 خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 – 0

P6.03 

پروگرام خروجی 

HDO  بصورت

ON/OFF 

 O ( 0 ) 125 خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 – 0

P6.04 
پروگرام خروجی 

 O  (3 ) 126 خروجی رله  0 – 31 (RO1)1رله 

P6.05 
پروگرام خروجی 

 O  (0 ) 127 خروجی رله  0 – 31 (RO2)2رله 

P6.06 
پروگرام خروجی 

 O  (0 ) 128 خروجی رله  0 – 31 (RO3)3رله 

 تنظیمات ترمینالهای خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است
 

 الغیر فا 0
 موتور راستگرد 1
 موتور چپگرد 2
 خروجی فالت 3
 اضافه بار موتور 4
 اضافه بار اینورتر 5
 FDTناحیه فرکانسی  6
 رسیدن به فرکانس مشص  7
 کار در فرکانس صفر 8
 رسیدن شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر 9

 رسیدن شمارنده کانتر به مقدار خاص 10
 د نظررسیدن به طول مور 11
 ساده PLCانجام یک سیکل  12
 رسیدن به زمان کارکرد مشص  13
 رسیدن به حد بالای فرکانس 14
 رسیدن به حد پائین فرکانس 15
 حالت آماده به کار 16
 1استارت پمپ کمکی  17
 2استارت پمپ کمکی  18
 موتور در حالت استارت 19
 خروجی پالس توقف 20
21-
33 

 رزرو

 
 

 

  خروجیهای آنالوگتنظیم 

P6.07 
تابع خروجی 

 (AO1)1آنالوگ
 O  (0 ) 129 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14

P6.08 
تابع خروجی 

 (AO2)2آنالوگ
 O  (0 ) 130 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14

P6.09  خروجی پالس سرعت بالا قابل     14-0تابع خروجیO  (0 ) 131 
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HDO برنامه ریزی 
 ظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده استتن

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 – 0 فرکانس خروجی موتور 0
 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 – 0 فرکانس رفرنس 1
 * 2 – 0)سرعت نامی پلاک موتور( سرعت موتور 2
 * 2 – 0ریان نامی  اینورتر( )ج جریان خروجی موتور 3
 * 1.5 – 0)ولتاژ نامی  اینورتر(  ولتاژ خروجی 4
 *2 – 0)توان نامی( توان خروجی 5
 * 2 – 0)گشتاور نامی( گشتاور خروجی 6
 AI1 0 – 10Vولتاژ ترمینال  7
ولتاژ یا جریان ترمینال  8

AI2 
0 – 10V/0 – 20 mA 

 AI3 -10V – 10Vولتاژ ترمینال  9
 AI4 0 – 10Vولتاژ ترمینال  10
 HDI1 0.1 – 50.0 KHzفرکانس ورودی  11
 HDI2 0.1 – 50.0 KHzفرکانس ورودی  12
 – P8.19   0طول اولیه تنظیم شده  مقدار طول 13
 – P8.22   0شماره اولیه تنظیم شده  مقدار شمارنده کانتر 14
 
 

 

  AO1 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.10 

ن حد پائی
  1خروجی آنالوگ

AO1  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0% 
 O  (0.0% ) 132 

P6.11 
حد پائین 
  1خروجی آنالوگ

AO1 
0.00V-10.00V O  (0.00 V ) 133 

P6.12 

حد بالای 
  1خروجی آنالوگ

 AO1  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0% O  (100.0% ) 134 

P6.13 
حد بالای 
  1خروجی آنالوگ

 AO1 
0.00V-10.00V O  (10.00 V ) 135 

  AO2 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.14 

حد پائین 
  2خروجی آنالوگ

AO2  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0% 
 

 
O 

 
 (0.0% ) 

136 

P6.15 
حد پائین 
  2خروجی آنالوگ

AO2 
0.00V-10.00V O  (0.00 V ) 137 

P6.16 

حد بالای 
  2خروجی آنالوگ

 AO2  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0% O  (100.0% ) 138 

P6.17 
حد بالای 
  2خروجی آنالوگ

 AO2 
0.00V-10.00V O  (10.00 V ) 139 

  HDOتنظیم محدوده خروجی 
P6.18  140   %100.0-%0.0حد پائین 
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 HDOخروجی 
 بر حسب درصد

 O  (0.0% ) 

P6.19  حد پائین
 HDO 0.0-50.0kHz O  (0.0kHz ) 141خروجی 

P6.20 
حد بالای 
 HDOخروجی 
 ب درصبر حس

0.0%-100.0% O  (100.0% ) 
 142 

P6.21  حد بالای
 HDO 0.0-50.0kHz O  (50.0kHz ) 143خروجی 

  : گروه پارامترهای تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 

تاریف رمز 

 )پسورد(

 
0~65535 O  ( 0) 144 

P7.01 انتصاب زبانLCD 145   موجود نیست 

P7.02 
کپی کردن 

 پارامترها

 اال: غیر ف  0
 LCD: آپلود کردن پارامترها در  1
 LCD: دانلود کردن پارامترها در  2

 
◙ 
 

 

 
 

146 

  QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 
تاریف کلید 

QUICK/JOG 

 : مد دیباگ کردن سریع 0
: شاسی چپ گرد و راست گرد کردن 1

 موتور
 Jog: سرعت 2
و  UP:  ریست رفرنس سرعت در مد 3

DOWN 

◙ 
 

 ( 0) 
 

147 

  STOP/RSTریف کلید تع

P7.04 
 تاریف شاسی

STOP/RESET 

مد ( P0.01=0وقتی     : فاال    0
 است )کنترل پانل

مد (  P0.01=0 : فاال        وقتی 1
 )کنترل پانل

مد کنترل (  P0.01=1یا 
 است)ترمینال

مد (  P0.01=0: فاال       وقتی 2
 )کنترل پانل

 است )مد کنترل سریال( P0.01=2یا 
 میشه فاال: ه3

O  ( 0) 148 

  

P7.05 
انتصاب پانل 

 نمایش دهنده

:  اولویت با پانل خارجی است ، وقتی  0
 پانل خارجی

وصل است پانل محلی غیر فاال می 
 شود.

:   هر دو پانل وجود دارد و نمایش 1
 می دهند

ولی کلیدهای پانل خارجی فاال 
 میباشند.

:   هر دو پانل وجود دارد و نمایش 2
 هندمی د

ولی کلیدهای پانل محلی فاال 
 میباشند.

:   هر دو پانل وجود دارد و فاال 3

O  (0 ) 149 
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 میباشند.

P7.06 

انتصاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 RUNهنگام 

0 – 0xFFFF O (0x00FF) 150 

P7.07 

انتصاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 Stopهنگام 

0 – 0xFFFF O (0x00FF) 151 

  دمای دستگاه
P7.08  دمای ماجول

 یکسوساز
0~100.0°C  این پارامتر فقط(
 152  ® خواندنی است (

P7.09  دمای ماجول
IGBT 

0~100.0°C  این پارامتر فقط(
 153  ® خواندنی است (

  ورژن نرم افزار
P7.10  ورژن سافت ور

MCU ) 154  ® )این پارامتر فقط خواندنی است 

P7.11  ورژن سافت ور
DSP  155  ® فقط خواندنی است ()این پارامتر 

  زمان کارکرد دستگاه
P7.12 65535~0 زمان کارکردh  بر حسب(

 156  ® ساعت(

    فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.13  نوع فالت سومی
 157  ®  از آخر

P7.14  نوع فالت دومی
 158  ®  از آخر

P7.15 159  ®  نوع فالت اخیر 
  گام آخرین فالتمقادیر ذخیره شده در حافظه هن

P7.16 
فرکانس خروجی 

 در آخرین فالت
مقدار فرکانس خروجی اینورتر زمان 

 160  ® آخرین فالت

P7.17 
جریان خروجی 

 در آخرین فالت
مقدار جریان خروجی اینورتر زمان 

 161  ® آخرین فالت

P7.18 
 DCولتاژ باس 

 در آخرین فالت
اینورتر زمان  DCمقدار  ولتاژ باس 

 آخرین
®  162 

P7.19 

وضایت 

ترمینالهای 

ورودی در آخرین 

 فالت

 ®  163 

P7.20 

وضایت 

ترمینالهای 

خروجی در 

 آخرین فالت

 ®  164 

  : گروه پارامترهای کاربردی خاص P8گروه 

  تنظیم شتابهای افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم
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P8.00 
شتاب  زمان
 (ACC1)1افزایشی

0.0~3600.0s O (20.0 ) 165 

P8.01 
زمان شتاب 
 1کاهشی

(DEC1) 
0.0~3600.0s O (20.0 ) 166 

P8.02 
شتاب  زمان
 (ACC2)2افزایشی

0.0~3600.0s O (20.0 ) 167 

P8.03 
زمان شتاب 
 2کاهشی

(DEC2) 

0.0~3600.0s 
 

 
O 

 
(20.0 ) 

168 

P8.04 
شتاب  زمان
 (ACC3)3افزایشی

0.0~3600.0s O (20.0 ) 169 

P8.05 
زمان شتاب 
 3کاهشی

(DEC3) 

0.0~3600.0s 
 

O (20.0 ) 170 

  Jogتنظیمات سرعت 

P8.06 
مقدار فرکانس 

Jog 
0.00 – P0.07 O (5.00Hz) 171 

P8.07 
زمان شتاب 

 Jogافزایشی 
0.0 – 3600.0 Sec O ( 20.0S ) 172 

P8.08 
زمان شتاب 

 Jogکاهشی 
0.0 – 3600.0 Sec O ( 20.0S ) 173 

  Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 
P8.09  فرکانس پرش

1 
0.00-P0.07 

 O  (0.00Hz) 174 

P8.10  فرکانس پرش
2 0.00-P0.07 O  (0.00Hz) 175 

P8.11  دامنه فرکانس
 P0.07 O  (0.00Hz) 176-0.00 پرشی

و شتابهای کاهنده و  Jitterتوابع تراورس :   تعریف فرکانس مرکزی تراورس و باند فرکانس پرشی 
  ی باند فرکانسی اصلیافزاینده و پهنا

P8.12  دامنه تابع
 O (0.0% ) 177 %100-0.0 تراورس

P8.13  فرکانسJitter 0.0-50.0% O  (0.0%) 178 
P8.14  زمان افزایش

 3600.0S O (5.0 S ) 179-0.1 تراورس

P8.15  زمان کاهش
 3600.0S O (5.0 S ) 180-0.1 تراورس

  پارامترهای ریست اتوماتیک
P8.16 د ریست تادا

 O  (0 ) 181 3 - 0 اتوماتیک

P8.17 غیر فاال 0 عملکرد رله فالت : 
 O  (0 ) 182 : فاال 1

P8.18  زمان  ریست
 100.0S O ) 1.0S ) 183-0.1 اتوماتیک

پارامترهای مربوط به طول: توابع مربوط به اندازه گیری طول مشخص، طول محصول و فانکشن 
 های مربوطه

 
P8.19 65535 - 1 دهطول تنظیم ش m O  (1000 ) 184 
P8.20 65535 - 0 طول واقای m O  (0 ) 185 
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P8.21  تاداد پالسها در
 O  (100.0 ) 186 10000-1 هر سیکل

  پارامترهای تابع شمارش: توابع مربوط به کانتر
P8.22   مقدار  اولیه

 O  (1000 ) 187 65535 - 1 کانتر

P8.23  مقدار  تایین
 O  (1000 ) 188 65535 - 1 شده  کانتر

  مدت زمان استارت بودن موتور
P8.24  تنظیم زمان

Running 0~65535h O (65535) 189 
  FDTتوابع فرکانس 

P8.25  سطح فرکانس
FDT 0.00 - P0.07 O (50Hz) 190 

P8.26  تاخیر فرکانس
FDT 0.0 – 100.0% O (5.0%) 191 

  رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.27 
یدن به رس

فرکانس مشص  
 شده

 O ( 0.0%) 192 %100.0~0.0فرکانس ماکزیمم

  تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور
P8.28  کنترل افت

 10.00Hz (0.00) O ( 0.00Hz) 193~0.00 سرعت

  پمپ بصورت همزمان 3یا  2انتخاب موتور کمکی در کنترل 

P8.29  انتصاب موتور
 کمکی

 : غیر فاال 0
 1ور : موت1
 2:  موتور 2
 :  هر دو موتور3

◙ 

 

 (0 ) 

 

194 

  تنظیم تاخیر در کنترل پمپهای کمکی

P8.30 
تاخیر در 
استارت و 
 1استپ موتور

0.0~3600.0s O  (5.0s) 195 

P8.31 
تاخیر در 
استارت و 
 2استپ موتور

0.0~3600.0s O  (5.0s) 196 

  در کنترل ترمز دینامیکی DCتعیین سطح ولتاژ 
P8.32  تنظیم سطح

 750.0V O (700.0V) 197 – 320.0 ولتاژ ترمز

  پارامترهای بازدارنده نوسان

P8.33 

پارامتر باز دارنده 

نوسان  در 

 فرکانس پائین
0-9999 O ( 1000 ) 198 

P8.34 

پارامتر باز دارنده 

نوسان  در 

 فرکانس بالا
0-9999 O ( 1000 ) 199 

  PID: گروه پارامترهای  P9گروه 
  PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00  انتصاب محل
 PIDرفرنس 

 : کی پد 0
 AI1: ورودی آنالوگ  1
 AI2: ورودی آنالوگ  2
 AI3:  ورودی آنالوگ  3
 AI4:  ورودی آنالوگ  4

O  (0 ) 200 
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 HDI1: ورودی  5
 HDI2: ورودی  6
 : ارتباط سریال 7
8 :PLC  ساده 

P9.01  میزان رفرنس
 O  (0.0% ) 201 %100.0-%100.0- کی پد

P9.02  انتصاب محل
 PIDفیدبک 

 AI1: ورودی آنالوگ  0
 AI2: ورودی آنالوگ  1
 AI3: ورودی آنالوگ  2
 AI4: ورودی آنالوگ  3
 AI1-AI2: ورودی آنالوگ  4
 AI3-AI4: ورودی آنالوگ  5
 HDI1: ورودی  6
 HDI2: ورودی  7
 HDI1-HDI2: ورودی  8
 : ارتباط سریال 9

O 

 

 

 

 (0 ) 

 

 
 

202 

  PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03  خروجیPID 0 مثبت : 
 O  (0 ) 203 : منفی 1

  PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 
P9.04  ضریب گینKp 0.00-100.00 O  (0.10 ) 204 
P9.05  زمان انتگرالTi 0.01-10.00 S O (0.10 S) 205 
P9.06  زمان دیفرانسیل

Td 0.00-10.00S O  (0.00 ) 206 
  

P9.07  سیکل نمونه
 0.01-100.00S O (0.50S  ) 207 (T)برداری 

P9.08  حد بایاسBias 
limit 0.0-100.0% O ((0.0% 208 

  PIDزمان فیلتر خروجی 

P9.09 
زمان فیلتر 

 PIDخروجی 
0.00 – 10.00 S O ( 0.00S ) 209 

  تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک
P9.10   محدوده قطای

 O ( 0.0% ) 210 %100.0-0.0 سیگنال فیدبک

P9.11  زمان قطای
 3600.0S O (1.0S ) 211-0.0 سیگنال فیدبک

  ساده PLC: گروه پارامترهای تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و  PAگروه 
  ساده PLCانتخاب مد 

PA.00  مدPLC ساده 

 : استپ پس از یک سیکل کاری0
موتور با آخرین فرکانس پس از  : چرخش1

 یک سیکل کاری
 : تکرار سیکل کاری بصورت پیوسته2

O ( 0 ) 212 

  ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01 
 PLCذخیره 

ساده پس از قطع 
 برق

: غیر فاال ، هنگام قطع برق ذخیره نمی  0
 شود.

: فاال،  هنگام قطع برق ذخیره می  1
 شود.

تپ ذخیره می شود، هنگام : هنگام اس 2
 قطع برق ذخیره نمی شود.

O ( 0 ) 213 

  تنظیم مقدار سرعتهای پله ای و مدت زمان کار هر کدام
PA.02  100.0-100.0- 0سرعت پله ای% O (0.0%) 214 
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PA.03 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

0 
0-6553.5 S O (0.0S) 215 

PA.04  100.0-100.0- 1سرعت پله ای% O (0.0%) 216 

PA.05 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

1 
0-6553.5 S O (0.0S) 217 

PA.06  100.0-100.0- 2سرعت پله ای% O (0.0%) 218 

PA.07 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

2 
0-6553.5 S O (0.0S) 219 

PA.08  100.0-100.0- 3سرعت پله ای% O (0.0%) 220 

PA.09 
مدت زمان کار 

پله ای  با سرعت
3 

0-6553.5 S O (0.0S) 221 

PA.10  100.0-100.0- 4سرعت پله ای% O (0.0%) 222 

PA.11 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

4 
0-6553.5 S O (0.0S) 223 

PA.12  100.0-100.0- 5سرعت پله ای% O (0.0%) 224 

PA.13 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

5 
0-6553.5 S O (0.0S) 225 

PA.14  100.0-100.0- 6سرعت پله ای% O (0.0%) 226 

PA.15 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

6 
0-6553.5 S O (0.0S) 227 

PA.16  100.0-100.0- 7سرعت پله ای% O (0.0%) 228 

PA.17 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

7 
0-6553.5 S O (0.0S) 229 

PA.18  100.0-100.0- 8سرعت پله ای% O (0.0%) 230 

PA.19 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

8 
0-6553.5 S O (0.0S) 231 

PA.20  100.0-100.0- 9سرعت پله ای% O (0.0%) 232 

PA.21 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

9 
0-6553.5 S O (0.0S) 233 

PA.22  سرعت پله ای
10 -100.0-100.0% O (0.0%) 234 

PA.23 
مدت زمان کار 
ای  با سرعت پله

10 
0-6553.5 S O (0.0S) 235 

PA.24  سرعت پله ای
11 -100.0-100.0% O (0.0%) 236 

PA.25 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

11 
0-6553.5 S O (0.0S) 237 

PA.26  سرعت پله ای
12 -100.0-100.0% O (0.0%) 238 

PA.27 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

12 
0-6553.5 S O (0.0S) 239 

PA.28  سرعت پله ای
13 -100.0-100.0% O (0.0%) 240 

PA.29  مدت زمان کار
 S O (0.0S) 241 6553.5-0با سرعت پله ای 
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13 

PA.30  سرعت پله ای
14 -100.0-100.0% O (0.0%) 242 

PA.31 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

14 
0-6553.5 S O (0.0S) 243 

PA.32  سرعت پله ای
15 -100.0-100.0% O (0.0%) 244 

PA.33 
مدت زمان کار 
با سرعت پله ای 

15 
0-6553.5 S O (0.0S) 245 

  
  انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی برای سرعتهای پله ای

PA.34 

زمان 
ACC/DEC 
-0برای پله های 

7 

0-0XFFFF O ( 0 ) 246 

PA.35 

زمان 
ACC/DEC 
-8برای پله های 

15 
0-0XFFFF O ( 0 ) 247 

  زمان سرعتهای پله ایتنظیم واحد 

PA.36 ثانیه 0 واحد زمان : 
 248 ( 0 ) ◙ : دقیقه 1

  : گروه توابع حفاظتی PBگروه 

  حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PB.00 
حفاظت قطای 
 فاز ورودی

 : غیر فاال 0
 O ( 1 ) 249 فاال: 1

PB.01 
حفاظت قطای 
 فاز خروجی

 : غیر فاال 0
 O ( 1 ) 250 فاال:  1

  حفاظت اضافه بار موتور

PB.02 
حفاظت اضافه بار 

 موتور

 : غیر فاال 0
:  فاال با شرط موتور مامولی بدون فن 1

 اضافی
 :  فاال و موتور فرکانسی با فن اضافی2

◙ ( 2) 251 

PB.03 
تنظیم جریان 
 O (100%) 252 %120 - %20.0 اضافه بار موتور

  خطارحفاظت اضافه بار با تنظیم خروجی جهت ا

PB.04 
مقدار حد اضافه 

 بار
20.0% - 150.0% O (130.0%) 253 

PB.05 
انتصاب مایار 
مقایسه جریان 
 اضافه بار

 موتورجریان نامی   همیشه: اضافه بار 0
، سرعت ثابت: اضافه بار هنگام کار با  1

 موتورجریان نامی 
با جریان نامی  همیشه: اضافه بار 2

 اینورتر
، سرعت ثابتم کار با : اضافه بار هنگا 3

 اینورترجریان نامی 

◙ ( 0 ) 254 

PB.06 
زمان تاخیر در 

 فالت اضافه بار
0.0 – 30.0 S O ( 5.0 S ) 255 

  پارامترهای کنترل افت ولتاژ
PB.07 600.0 – 230 مقدار افت ولتاژV O  (450.0V) 256 
PB.08  0.00مقدار کاهشHz~P0.07 O  (0.00Hz) 257 
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فرکانس زمان 
 افت ولتاژ

  کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.09 
حفاظت اضافه 
ولتاژ به هنگام 
 کاهش دور

 : غیر فاال 0
 O ( 0 ) 258 فاال: 1

PB.10 
حد حفاظت 
 اضافه ولتاژ

110~150% O (125%) 259 

  پارامترهای کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت

PB.11  محدود کردن
 جریان اتوماتیک

 فاال :  0
 O ( 1 ) 260 غیر فاال :1

PB.12 
حد حفاظت 
اضافه جریان با 
 تنظیم دور

 O (160.0%) 261 جریان نامی موتور  200%~50

PB.13 

حد کاهش 
 فرکانس جهت
محدود کردن 
 جریان

0.00~50.00Hz/s O 1.00Hz/S 262 

 : گروه پارامترهای ارتباط سریال PCگروه 
 یاز به کارت ارتباطی سریال می باشد و توضیحات مربوطه در راهنمای کارت ارایه شده است.برای ارتباط سریال ن

 

PC.00 آدرس درایو 
 1-247 O 1 263 

PC.01 بادریت 
 baud rate 

0: 1200BPS 
1: 2400BPS 
2: 4800BPS 
3: 9600BPS 

 4:19200BPS 
5: 38400BPS 

O 4 264 

PC.02 
Data 

format 

0 No parity: data format <8,N,2> 

O 0 265 
1 Even parity: data format <8,E,1> 

2 
Odd parity: data format <8,O,1> 

PC.03 Delay time 0-20ms O 2ms 266 

PC.04 
Timeout 

delay 
0.0 S غیر فاال 

0.1 ~ 100.0 S 

O 
0.0 267 

PC.05 
Response 

action 
 : فاال 0

 غیر فاال :1

O 
0 268 

PC.06 Fault action 

 : آلارم و استپ موتور 0

 : بدون آلارم و ادامه کار موتور 1
: بدون آلارم و استپ موتور اگر منبع  2

:  3رفرنس با ارتباط سریال تنظیم می شود 
بدون آلارم و استپ اگر منبع رفرنس از هر 

 جا باشد

O 

0 269 

 : گروه پارامترهای تکمیلی PDگروه 
  متر حد بالای فرکانسانتخاب محل تنظیم پارا

PD.0 کی پد 0محل تنظیم : O ( 0 ) 270 
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پارامتر حد بالای  0

 فرکانس

 AI1   1: ورودی آنالوگ 1
 AI2   2: ورودی آنالوگ 2
 AI3  3: ورودی آنالوگ 3
 AI4  4: ورودی آنالوگ 4
 HDI1  1: ورودی سرعت بالا 5
 HDI2  2: ورودی سرعت بالا 6
 : ارتباط سریال 7

  Normaly Closeیا   Normaly Openفاال شدن ترمینالهای  ورودیهای دیجیتال بصورت تایین 

PD.0
1 

انتصاب ورودیها 

بصورت 

NO/NC 

0 – 0x3FF O ( 0 ) 271 

  : تنظیمات کارخانه PEگروه 

   ® جهت تنظیمات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند. PEگروه 
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 ارتباط مدباس. 5

رتباط سریال با دستگاه از پروتکل ارتباطی مدباس استفاده می شود. برای این منظور نیاز به نصب کارت مدباس بر برای ا

 روی دستگاه می باشد.

 نصب کارت مدباس  5.1

 کارت مدباس به سوکت کارتهای آپشن برد کنترل وصل می شود.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 کارت ارتباطی مدباس

 
 سوکت  مدباس

 RS232پورت 

 RS485پورت 

 کارت مدباس

 بر روی دستگاه مدباس  نصب کارت

 RS232پورت 

 RS485پورت 
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ارتباط سریال با دستگاه و پورت برای  RS232دارد. که پورت  RS232و  RS485کارت مدباس دو پورت 

RS485 .برای ارتباط مدباس مورد استفاده قرار می گیرد 

 شماره ترمینالهای کارت و نحوه سیم کشی آنها  در شکل زیر مشخص شده است:

 

 

 

 

 نصب کارد ارتباطی مدباس

 .هنگام نصب کارت برق دستگاه را قطع نمایید تا دستگاه کاملا خاموش شود 

 اید در اسلات کارتهای آپشن نصب گردد و از ارتباط کارت مدباس و برد کنترل کارت مدباس ب

 مطمئن شوبد.

 .کارت مد باس با استفاده از پیچ در محل خود محکم شود 

  برای ارتباط مدباس از کابل دو رشته به هم تابیده شده شیلددار استفاده نمایید. همچنین کابل

رار گیرد. تا نویزهای الکترومغناطیسی روی آن اثر ارتباطی نباید در مسیر کابلهای قدرت ق

 نگذارند.

 پروتکل ارتباطی مدباس  5.2 

سریال با استفاده از پروتکل استاندارد مدباس با استفاده از کارت مدباس امکان برقراری ارتباط  VXدرایوهای سری 

 و بصورت مستر اسلیو را دارند. 

 RS485پورت  D9کانکتور  RS232پورت 
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رار کرده و فرمان استارت / استپ، تنظیم فرکانس موتور ایو ارتباط برقبا در PLCکاربر می تواند از طریق کامپیوتر یا 

 را انجام دهد. و خواندن مقادیر مونیتورینگ و فالتها و نیز تنظیم پارامترهای درایو

 

 محتویات پروتکل مدباس

بوده و شامل پروتکل محتویات فریم ارتباط سریال مدباس را تاریف می نماید. که انتقال اطلاعات بصورت آسنکرون 

آدرس محتویات فریم مستر شامل:  نمونه برداری و انتقال اطلاعات از مستر و پاسخ فرمت فریم از اسلیو می باشد.

پاسخ اسلیو نیز بصورت ساختار مشابه می باشد و شامل:   چک کردن خطا می باشد.اسلیو، دستور اجرایی، دیتا و 

باشد. اگر در حین دریافت اطلاعات از مستر توسط اسلیو خطا رخ تایید عملیات، ارسال دیتا و چک کردن خطا می 

 دهد ، درایو اسلیو یک فرمت خطا تشکیل می دهد و به مستر ارسال می نمابد.

 

 RS485/RS232کنترل شبکه را از طریق  "اسلیو یک مستر و چندین"می توانند بصورت  VXدرایوهای سری 

 انجام دهند.

 

 ساختار شبکه مدباس

 ت افزاری واسط سصRS232/RS485 .می باشد 

 یکطرفه مد انتقال:  ارتباط سریال آسنکرون و بصورت (half-duplex)  یانی در زمان واحد فقط یک

مستر یا اسلیو می تواند دیتا ارسال کند و سایر دستگاهها فقط دیتا دریافت می کنند. دیتا  فریم به 

 سنکرون فرستاده می شود.فریم و در قالب بسته هایی بصورت ارتباط سریالی آ

  247تا  1آدرس اسلیوها از " می باشد. یک مستر و چندین اسلیو" توپولوژی سیستم: بصورت سیستم  

به مانی انتشار دیتا به تمام دستگاهها می باشد. در شبکه مدباس هر اسلیو یک  0می باشد. و آدرس 

 آدرس واحد دارد که باعث اطمینان به ارتباط سریال می شود.

 توضیحات پروتکل:        

، پروتکل ارتباطی مدباس می باشد که بصورت  ارتباط سریال آسنکرون  VXپروتکل ارتباطی درایوهای سری 

با تمام  query/command)   (" درخواست و دستور"مستر/اسلیو است. تنها یک دستگاه می تواند بصورت 

درخواست و "یوها تنها اطلاعاتی ایجاد می نمایند تا بتوانند به سایر دستگاهها یانی اسل ارتباط برقرار نماید.شبکه 

و اسلیوها  ها می باشند. PLC، کنترلرهای صناتی و یا  PC یمنظور از مستر کامپیوترها مستر پاسخ دهند. "دستور

تر می و یا سایر دستگاههای کنترل می باشند که با همان پروتکل به شبکه متصل می باشند. مس VXدرایوهای سری 

تواند ارتباط مستقلی با هر یک از اسلیوها برقرار نماید و یا می تواند پیغامی به تمام اسلیوها ارسال نماید. برای دستور و 

درخواست مستر، اسلیو باید پاسخ مناسبی ارسال نماید. برای پیغامهایی که مستر به تمام اسلیوها همزمان ارسال می 

 سخ دهند.نماید ، نیازی نیست اسلیوها پا
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 ساختار فریم ارتباطی

   (Remote Terminal Unit)می باشد. RTUبصورت  VXفرمت دیتای ارتباطی پروتکل مدباس در درایو 

 فرمت هر بایت بصورت زیر می باشد: RTUدر مد 

 شد.بیتی شامل دو کاراکتر هگزادسیمال می با 8و هر فریم  A~F،  9-0بیت باینری، هگزادسیمال  8 سیستم کدینگ :

 بیت دیتا، بیتهای پریتی و بیتهای استپ. 8بیتهای بایت: شامل بیتهای استارت، 

 توضیحات بیتها بصورت زیر می باشد: 

 

Start 
bit 

Bit
1 

Bit
2 

Bit
3 

Bit
4 

Bit
5 

Bit
6 

Bit
7 

Bit
8 

1. Odd 
parity 
check 
bit 

2. Even 
parity 
check 
bit 

3. No 
parity 
check 
bit 

Stop bit 

بایت زمان انتظار در استارت دارند. در یک شبکه که از  3.5دید همیشه در انتقال حداقل ، فریمهای ج RTUدر مد 

baud rate  بایت به سادگی قابل کنترل می باشد. 3.5برای محاسبه سرعت انتقال استفاده می کند، زمان انتقال 

. بایتهای انتقالی  CRCدن خطای دیتاهای انتقال داده شده بصورت: آدرس اسلیو، کد دستور عملیاتی، دیتاها و چک کر

دستگاههای شبکه فاالیتهای ارتباطی باس را در هر  در هگزادسیمال می باشند. A…Fو  9.…0هر فیلد هم بصورت 

 لحظه مونیتور می نمایند. حتی در زمان تاخیر داخلی. 

پس از پایان انتقال آخرین بایت ، نماید.  ستگاه شبکه آن بایت را تائید می هنگام دریافت فیلد اول )پیغام آدرس( هر د

بایتی استفاده می گردد تا پایان فریم را مشص  نماید. پس از آن انتقال فریم جدید شروع  3.5یک زمان انتقال داخلی 

 می شود.

بایتی قبل از کامل شدن  1.5اگر یک فاصله اطلاعات یک فریم باید بصورت رشته دیتاهای پی در پی انتقال داده شود. 

و آخرین بایت را به  ال یک فریم کامل وجود داشته باشد، دستگاه دریافت کننده اطلاعات ناتمام را پاک خواهد کرد.انتق

 3.5اشتباه به عنوان آدرس فریم بادی درنظر خواهد گرفت. همچنین اگر فاصله بین فریم جدید و فریم قبلی کمتر از 

یم قبلی درنظر خواهد گرفت. هنگام به هم ریصتن فریمها ، مقدار نرا بصشی از فرایت باشد ، دستگاه دریافت کننده آب

CRC .نهایی اشتباه خواهد بود، که نشان دهنده خطا در ارتباط می باشد 

 

 

 

 



134 

 

 : RTUساختار استاندارد فریم 

Frame header (START) T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 

Slave address field (ADDR) 
Communication address: 
0~247 (decimal) (“0” stands for the broadcast 
address) 

Function field (CMD) 
03H: Read slave parameters; 
06H: Write slave parameters; 

Data field 
DATA (N-1) 
DATA (0) 

Data of 2*N bytes: this part is the main content of 
communications, and is also the data exchange 
core in communications. 

CRC CHK lower bit 
Detection value: CRC value (16BIT). 

CRC CHK higher bit 

Frame tail (END) T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 

 

 کدهای دستور و انتقال دیتا:

1.  Command Code: 03H (0000 0011), read N words  

 2باشد. برای خواند    0004باشد ، آدرس استارت حافظه  01Hمثال: اگر آدرس درایو اسلیو 

word .بصورت پیوسته ساختار فریم بصورت زیر خواهد بود 

 پیغام دستور از مستر

START T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 

ADDR 01H 

CMD 03H 

Higher bits of start address 00H 

Lower bits of start address 04H 

Higher bits of data number 00H 

Lower bits of data number 02H 

CRC CHK lower bit 85H 

CRC CHK higher bit CAH 

END T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 
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 پیغام پاسخ اسلیو

START 
T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 

bytes) 

ADDR 01H 

CMD 03H 

Higher bits of byte number 00H 

Lower bits of byte number 04H 

Higher bits of data address 0004H 00H 

Lower bits of data address 0004H 00H 

Higher bits of data address 0005H 00H 

Lower bits of data address 0005H 00H 

CRC CHK lower bit 43H 

CRC CHK higher bit 07H 

END 
T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 

bytes) 

 

2. Command code: 06H (0000 0110), read one word 

. ساختار دستور به شکل  02Hاز درایو با آدرس اسلیو  0008Hاز آدرس  (1388H)5000مثال: خواندن 

 زیر خواهد بود: 

 

 ور مسترپیغام دست

START 
T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 

bytes) 

ADDR 02H 

CMD 06H 

Write higher bits of the data address 00H 

Write lower bits of the data address 08H 

Higher bits of data content 13H 



136 

 

Lower bits of data content 88H 

CRC CHK lower bit 05H 

CRC CHK higher bit 6DH 

END 
T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 

bytes) 

 پیغام پاسخ اسلیو

START 
T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 

bytes) 

ADDR 02H 

CMD 06H 

Write higher bits of the data address 00H 

Write lower bits of the data address 08H 

Higher bits of data content 13H 

Lower bits of data content 88H 

CRC CHK lower bit 05H 

CRC CHK higher bit 6DH 

END 
T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 

bytes) 

 

 تعریف آدرس دیتای ارتباطی

استفاده می گردد و در این قسمت تاریف آدرس دیتای ارتباطی مطرح می شود، که برای کنترل اپراتوری اینورتر 

 وضایت اطلاعات و تنظیمات پارامترهای اینورتر را بدست می آوریم.

 

 :کد پارامترها 

هر پارامتر یک شماره سریالی دارد که برای مشص  کردن آدرس رجیستر آن استفاده می شود. . که این شماره 

آن می باشد . بنابراین آدرس  82عدد  P5.05باید به هگرادسیمال تبدیل شود. برای مثال شماره سریال پارامتر 

 خواهد بود.  0052Hبصورت هگزادسیمال 

 آدرس سایر توابع:

Function 
Description 

Address 
Definition 

Data Meaning 
R/W 

Feature 

Communicatio
n control 
command 

1000H 

0001H: Forward running 

W 

0002H: Reverse running 

0003H: Forward jogging 

0004H: Forward jogging 

0005H: Stop 
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0006H: Free stop (emergency 
stop) 

0007H: Fault reset 

Inverter state 1001H 

0001H: Forward running 

R 
0002H: Reverse running 

0003H: Inverter standby 

0004H: Fault 

Communication 
setting address 

2000H 

Communication setting range (-
10000~10000) 
Note: the communication setting 
is the percentage of the relative 
value (-100.00%~100.00%), 
which can conduct 
communication wiring operation. 
If it is set as frequency source, it 
corresponds to the percentage 
of the maximum frequency 
(P0.07); when it is set as torque, 
it corresponds to the percentage 
of the upper torque limit (P3.14). 
If it is set or fed back as PID, it 
corresponds to the percentage 
of PID. Where, PID setting value 
and PID feedback value go 
through PID calculation in form 
of percentage.  

W 

Virtual terminal 
input function 

setting 
2001H 

Setting range: 000H~03FFH. 
Each bit corresponds to S1~S5, 
HDI1, HDI2 and S6~S8 
respectively. Note: the functional 
code P5.01 should be set to the 
communication virtual terminal 
input function, and should also 
be unrelated to HDI1 and HDI2 
input types.  

W 

Run/stop 
parameter 
address 

3000H Operating frequency R 

3001H Set frequency R 

3002H Bus voltage R 

3003H Output voltage R 

3004H Output current R 

3005H Rotation speed upon running R 

3006H Output power R 

3007H Output torque R 

3008H PID setting value R 

3009H PID feedback value R 

300AH Terminal input sign input R 
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300BH Terminal output sign input R 

300CH Analog input AI1 R 

300DH Analog input AI2 R 

300EH Analog input AI3 R 

300FH Analog input AI4 R 

3010H 
High-speed pulse frequency 
(HDI1) 

R 

3011H 
High-speed pulse frequency 
(HDI2) 

R 

3012H 
Multi-step and current steps of 
PLC 

R 

3013H Length R 

3014H External counter input R 

Parameter lock 
password 

check address 
4000H **** W 

Parameter lock 
password 
command 
address 

4001H 55AAH W 

Inverter fault 
address 

5000H 

Fault message codes should be 
consistent with fault types in the 
functional code menu. The 
difference is that here 
hexadecimal data is returned to 
the upper computer, instead of 
fault characters.  

R 

ModBus 
communication 
fault address 

5001H 

0000H: Not fault 
0001H: Password error 
0002H: Command code error 
0003H: CRC error 
0004H: Illegal address 
0005H: Illegal data 
0006H: Parameter change 
invalid 
0007H: System locked 
0008H: Inverter busy (EEPROM 
is storing) 

R 
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 تنظیم پارامترهای ارتباط سریال درایو 5.3 

 : PCگروه 

PC.00 آدرس محلی درایو Address  1 مقدار دیفالت 

 به تمام اسلیوها پیغام ارسال می شود 0آدرس  – 247-1 محدوده تنظیم  

دو درایو اسلیو نمی توانند همزمان یک آدرس  درس اختصاصی داشته باشند.ز درایوهای اسلیو باید یک آکدام اهر 

 داشته باشند. 

بفرستد ، تمام اسلیوها آن پیغام را دریافت می کنند. ولی هیچکدام از  0مستر پیغامی را در آدرس  هنگامی که

  اسلیوها به آن پاسخ نمی دهند. 

 

PC.01  دیتا سرعت انتقالbaud rate 3 مقدار دیفالت 

 

 محدوده تنظیم

0 1200BPS 

1 2400 BPS 

2 4800 BPS 

3 9600 BPS 

4 19200 BPS 

5 38400 BPS 

 baudدار توجه داشت که مقباید مشص  می نماید.  بین مستر و اسلیوها این پارامتر سرعت انتقال اطلاعات را

rate هر چه این پارامتر بالاتر باشد سرعت اتنقال اطلاعات بیشتر خواهد بود. ان باشد.در مستر و همه اسلیوها یکس 

 

PC.02  فرمت دیتاData format  0 مقدار دیفالت 

 
 محدوده تنظیم

0 No parity: data format <8,N,2> 

1 Even parity: data format <8,E,1> 

2 Odd parity: data format <8,O,1> 

 

 باید در مستر و اسلیوها یکسان باشد. در غیر اینصورت ارتباط برقرار نصواهد شد.فرمت دیتا 

 

PC.03  تاخیر در پاسخtime out  2 مقدار دیفالتms 

 20ms-0 محدوده تنظیم 

 

تاخیر پاسخ : فاصله زمانی بین دریافت اطلاعات توسط درایو و ارسال پاسخ به مستر می باشد. اگر این تاخیر کمتر 

ان پردازش اطلاعات باشد ، آنرا به اندازه زمان پردازش اطلاعات افزایش دهید. و اگر این تاخیر بیشتر از زمان از زم

 پردازش اطلاعات باشد. درایو تا زمان سپری شدن این تاخیر منتظر می ماند و سپس به مستر پاسخ می فرستد.

 

 



140 

 

PC.04 0.0 مقدار دیفالت ارتباط سریال زمان انتظار فالت S 

 غیر فاال S 0.0 محدوده تنظیم 

0.1 ~ 100.0 S 

 

 غیر فاال می شود. یم شود ، زمان تاخیر فالت ارتباط سریالتنظ 0اگر مقدار پارامتر فوق 

ش از مقدار زمان تاخیر تنظیم شود. اگر فاصله بین ارتباط فالی و ارتباط بادی بی 0هنگامیکه مقدار پارامتر بیش از 

   (Err18)خواهد دادالت ارتباط سریال یو فباشد ، درا تنظیم شده

 مامولا پارامتر فوق غیر فاال تنظیم می شود. 

 

PC.05 حالت پاسخ 

Response action 

 0 مقدار دیفالت

 : فاال 0 محدوده تنظیم 

 غیر فاال :1

 

PC.09  حالت خطاFault action  0 مقدار دیفالت 

 : آلارم و استپ موتور 0 محدوده تنظیم 

 دون آلارم و ادامه کار موتور: ب 1

: بدون آلارم و استپ موتور اگر منبع  2

 رفرنس با ارتباط سریال تنظیم می شود

بدون آلارم و استپ اگر منبع  : 3

 رفرنس از هر جا باشد 

 

 


