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 توصيه هاي ايمني

 

  ولت باشد.230 ولت ، سطح ولتاژ ورودي بايستي كمتر از 200 فاز 3. براي درايوهاي با تغذيه 1

. در اين صورت سرو UنكنيدU ولت وصل 380. هرگز سرو موتور را مستقيماً به شبكه برق شهري سه فاز 2
 را بايستي با سرو درايو خود راه اندازي نماييد.  ESTUNموتور آسيب خواهد ديد و تمامي سرو موتورهاي 

. جا به جا كردن سوكتهاي قدرت، انكودر و سوكت فرمان در حالتيكه سرو درايو به برق متصل است اكيداً 3
ممنوع مي باشد. بايستي قبل از جدا نمودن سوكتها، ابتدا برق سرو درايو را قطع كنيد و سپس سوكتها را 

 يا وصل نماييد. قطع و

 دقيقه صبر نماييد. اين موضوع به دليل باقي 5. پس از اينكه تغذيه سرو موتور را قطع مي كنيد، حداقل 4
ماندن ولتاژ در خازنهاي داخلي درايو مي باشد. به اين ترتيب از شوك الكتريكي جلوگيري مي شود. حتماً 

 به چراغ شارژ روي درايو توجه كنيد، اين چراغ بايد خاموش شده باشد.

. براي نصب تجهيزات در اطراف سرو درايو، بايد حداقل فاصله تجهيزات از كنارههاي چپ و راست درايو 5
 سانتيمتر رعايت شود. سرو درايو در 5 سانتيمتر و حداقل فاصله تجهيزات از بالا و پايين درايو 10حداقل 

حال كار گرما توليد مي كند. به همين دليل در حين نصب سرو درايو بايد به اين نكته توجه شود كه سرو 
درايو فضاي كافي براي تبادل گرماي ايجاد شده ، داشته باشد. همچنين توجه شود كه سرو داريو در معرض 

 ارتعاش، شوك وگازهاي غليظ قرار نگيرد.

 .براي اينكه نويز و اختلال در خط سيگنال و زمين وجود نداشته باشد، موارد زير را رعايت نماييد:6
A.كابلهاي ولتاژ بالا را از كابل فرمان جدا نماييد . 
B.كابلها را تا آنجاييكه ممكن است كوتاه انتخاب كنيد . 
C اهم باشد.100. از سيم زمين استفاده كنيد. مقاومت اين سيم نبايد بيشتر از  
D.بين سرو درايو و سرو موتور هيچ نويز فيلتري قرار ندهيد . 
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. موتور را در زير بارهاي سنگين به صورت متناوب قطع و وصل نكنيد. اين كار باعث  بوجود آمدن توان 7
برگشتي به موتور درهنگام توقف ميشود. اين توان اگر از مقدار مجاز بيشتر شود، باعث آلارمهاي مكـرر 

 ميگردد. 

. هيچگاه سرو موتور را بوسيله قطع و وصل مكرر برق تغذيه درايو ، فعال و غير فعال نكنيد و حتي توصيه 8
مي شود اگر سرو موتور داراي حركت و توقف متناوب است اين كار را با قطع و وصـل ورودي سـيگنال 

S/ON  نيزانجام ندهيد، بلكه اين كار را بوسيله قطع و وصل ورودي پالس انجام دهيد. روشن و خاموش
 نمودن مكرر سرو موتور باعث كم شدن عمر مفيد قطعات داخلي درايو ميگردد. 

 
U:نگهداري سرو در انبار 

 85- الي 20در هنگام نگهداري سرو در انبار، كابل هاي آن را جدا كنيد. دماي مجاز نگهداري سرو، بين 
 درجه سانتيگراد است.

 

U:چك نمودن محصول هنگام تحويل 

 نام و مدل سرو خود را چك فرماييد. -1

 شافت موتور را چك نمائيد. بايستي به صورت كاملاً روان توسط دست بچرخد. -2

 هيچگونه ضرب خوردگي نبايستي بر روي درايو يا موتور وجود داشته باشد. -3

 هيچگونه پيچ خوردگي يا تورفتگي نبايستي بر روي درايو وجود داشته باشد. -4
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 فصل اول - نصب و ابعاد

 شرايط نصب سرو درايو و سرو موتور 1-1

U:نصب سرو درايو 

نصب ناصحيح سرو درايو باعث ايجاد مشكلاتي در آن مي گردد. به دستورات زير درهنگام نصب توجه 
 فرماييد.

U:مشخصات محل نصب درايو 

اگر درايو را در يك تابلو برق نصب ميكنيد، سايز و مشخصات آن را به گونه اي انتخاب كنيد كه  -1
  درجه سانتيگراد تجاوز نكند.55حرارت اطراف درايو از 

اگر سرو درايو را در نزديكي يك منبع توليد حرارت نصب ميكنيد، بايد توجه داشته باشيد كه درايو  -2
 درجه سانتيگراد تجاوز 55مستقيماً در معرض مستقيم حرارت قرار نگيرد و حرارت اطراف درايو از 

 نكند.

 محل نصب درايو را از منابع ايجاد لرزش كاملاً ايزوله نماييد. -3

در هنگام نصب توجه به اين مطلب ضروري است كه درايو در معرض گازهاي خورنده قرار نگيرد. اثر  -4
گازهاي خورنده فوري نميباشد، بلكه اين گازها به مرور زمان باعث فرسودگي و معيوب شدن قطعات 
داخلي درايو ميشوند. پس اقدامات لازم جهت اجتناب از قرار گرفتن درايو در اين محيطها را مبذول 

 فرماييد.

 محيط اطراف درايو نبايد خيلي گرم و يا مرطوب و يا داراي غبارهايي مانند پودر آهن باشد.   -5

U:آشنايي با روش نصب درايو 

به منظور ايجاد گردش هوا در داخل درايو همانطوريكه در شكل زير نمايش داده شده درايو بايد برروي يك 
 ديواره نصب گردد.
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U:روش نصب چند درايو كنار يكديگر 

 اگر چند درايو را كنار هم نصب ميكنيد، حداقل فاصله بين درايوها بايد مانند شكل زير رعايت شود.

 

 

 

 

 

 
U:نحوه نصب سرو درايو 

 درايوها را به صورت ايستاده به ديوار نصب نماييد به طوري كه كانكتورهاي درايو، روبروي شما قرار گيرند.
 

UتهويهU: 
فاصله لازم بين درايوها را رعايت نماييد تا با استفاده از فن و يا از طريق انتقال حرارت به صورت طبيعي، 

 اجازه خنك شدن به درايوها داده شود.
 

U:شرايط محيطي اطراف درايو 
اين دما براي زمانهاي طولاني  درجه سانتيگراد تعيين شده است. 55 تا  0 اطراف درايو دماي مجاز -1

 جه تنزل يابد. رد45بايد به كمتر از 

 باشد.%90 ميزان رطوبت مجاز بايستي كمتر از  -2
𝑚𝑚ميزان ارتعاش درايو نبايد بيشتر از -3

s2�  باشد. 4.9  
  بايستي درايو از يخزدگي و غلظت محيط محافظت شود.  -4
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U: تراز كردن نصب موتور 
شفت موتور را همتراز شفت ماشين مورد نظر قرار دهيد و شفت ها را بوسيله كوپلينگ ارتجاعي به هم 

 متصل نماييد.
 سرو موتور را با رعايت فاصله، به صورت زير نصب نماييد.

 
 باشد. mm 0.3 فاصله را در چهار نقطه محيطي اندازه گيري نماييد. اختلاف نصب مي بايست كمتر از

 نكته:
 اگر تنظيمات به درستي صورت نگيرد ، سبب آسيب ديدن بلبرينگ ها و انكودر موتور مي شود . -1

از هرگونه فشار مكانيكي به انتهاي شفت خودداري نماييد ، در غير اين صورت انكودر موتور آسيب  -2
 مي بيند.

U:نصب سرو موتور 
 هم در جهت عمودي ميتوان نصب نمود. سرو موتور را هم درجهت افقي و

 
U:تماس با آب و روغن 

 استفاده (Oil Seal)در صورتيكه موتور در معرض آب و روغن قرار دارد ، از سرو موتور مجهز به كاسه نمد 
 نماييد.

 

U:كشيده شدن كابل 
 mm0.3-0.2 تا حد امكان از خم شدن كابلها و كشيده شدن آنها جلوگيري نماييد.(قطر سيمهاي انكودر 

 مي باشد.)
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  معرفي انواع سرو موتورها:2-1

 

 

 

 

 

Uمشخصات پلاك موتورU: 
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U:معرفي مشخصات درايو 
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  معرفي اجزاء درايو :3-1

 ProNet-02A~04A 

 

 ProNet-08A~10A 
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 ProNet-10D/15A/15D 

 

 ProNet-20A~50A 
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 ProNet-75D~1ED 
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 ProNet-2BD 

 

U:بررسي ليبل سرو درايو 

 

 

 

U:قبل از اتصال برق به درايو موارد زير را چك نمائيد 

  متصل باشد.L3 و L1 ، L2برق ورودي مربوط به تغذيه مدار قدرت به ترمينالهاي  -1

  متصل باشد.L2C و L1Cبرق ورودي تكفاز مربوط به تغذيه مدار فرمان بين ترمينالهاي  -2
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  درايو را به پينهاي متناظر در كانكتور قدرت موتور متصل نماييد.W وU،Vترمينالهاي  -3

وگرنه ممكن است  بعد از قطع تغذيه درايو، پنج دقيقه صبر كنيد سپس به پيچ هاي درايو دست بزنيد -4
 برق باقيمانده در خازن هاي داخلي درايو باعث شوك در شما شود.

 

  ابعاد سروموتور:4-1
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 درايو:  ابعاد سرو5-1

 

K N M F E S W H X Z G F  

- 180 75 13.8 32 24 40 160 - - 150 160 Pronet-02A/04A 

4.8 180 75 13.8 32 24 84 186 84 72 174 186 Pronet-08A/10A 

4.8 180 75 13.8 32 24 100 186 100 89 175 186 Pronet-10D/15A/15D 

5.5 204.5 75 13.8 32 24 125 270.5 125 112 258.5 270.5 Pronet-20A/30A/50A 

200.5 270 75 13.8 32 24 186 426 186 145 406 426 Pronet-75D/1AD/1ED 

- 285 75 13.8 32 24 374 620 374 260 590 620 Pronet-2BD 
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 فصل دوم- سيم بندي

 موتور و درايوها:  سيم بندي و اتصالات1-2
 

U:سيم بندي درايو 
كابلهاي قدرت درايو و ساير دستگاهها را از سيم هاي فرمان درايو كاملاً مجزا نموده و آنها را در دو داكت كانال 

 سانتيمتر 30جدا از هم قرار دهيد. به طوري كه حداقل فاصله بين سيمهاي فرمان و كابلهاي قدرت بيشتر از 
 شود. سيمهاي فرمان از نوع شيلددار استاندارد انتخاب گردد.

 متر تعيين شده است و حداكثر طول مجاز در كابل انكودر درايو 3حداكثر طول مجاز در وروديهاي پالس درايو 
  متر مي باشد.20

طول مجاز درسيمهاي ورودي و خروجي فرمان درايو بدون محدوديت بوده، اما بايد افت ولتاژ و اثر نويز مسير مد 
 نظر قرار گيرد.

 
UتوجهU: 

  دقيقه بپرهيزيد.1ازقطع و وصل برق درايو به صورت متناوب با فاصله زماني كمتر از 
قطع و وصل متناوب برق درايو باعث ايجاد شوك در مدارات اصلي به خصوص خازنها و فيوزها شده و باعث 

 معيوب شدن آنها ميگردد.
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  معرفي ترمينال هاي مدار قدرت درايو:2-2   

 عملكرد -Pronet ولتاژ تغذيه نام علامت روي سرو

L1,L2,L3 
ترمينالهاي تغذيه مدار 

 قدرت درايو

200 A□□   230~200ولتاژ سه فاز VAC .بين آنها وصل مي شود 

400 D□□  440~380ولتاژ سه فاز VAC.بين آنها وصل مي شود  

U,V,W به سرو موتور متصل مي شوند. – – ترمينالهاي اتصال به موتور 

L1C , L2C 
ترمينالهاي تغذيه مدار 

 فرمان درايو

200 A□□   230~200 ولتاژ تك فاز VACبين آنها وصل مي شود 

400 D□□  440~380ولتاژ تك فاز  VACبين آنها وصل مي شود  

 
 بدنه درايو متصل مي گردد. به سيم زمين و – – ترمينال زمين

 

B1,B2,B3 

 

 

ترمينال مقاومت ترمز 
 خارجي

 

200 

02A-04A  مقاومت ترمز خارجي را بينB1,B2.متصل نماييد  

08A-50A  در صورت استفاده از مقاومت ترمز داخلي درايو ، بينB2,B3  اتصال 
اتصال  در صورت استفاده از مقاومت ترمز خارجي، كوتاه ايجاد نماييد و

 وصل B1,B2 را برداشته و مقاومت خارجي را بين B2,B3بين 
 نماييد.

400 10D-15D 

B1,B2 400 75D-2BD  مقاومت ترمز خارجي مناسب را حتما بينB1,B2.متصل نماييد  

DB1,DB2 
واحد  ترمينال هاي اتصال

 ترمز ديناميك خارجي
400 2BD 

به دليل حفظ ابعاد درايو ، واحد ترمز ديناميك در  22KW در مدل 
داخل درايو تعبيه نشده و بايد بصورت خارجي استفاده شود ، بنابر اين 

  متصل نماييد. DB1,DB2واحد ترمز رابه ترمينالهاي

 

 

 DCترمينال اتصال راكتور 
خارجي جهت حذف 

هارمونيكهاي ايجاد شده 
بوسيله درايو در تغذيه 

 (Optional)ورودي

 

200 

 

 

A□□  

 

خارجي، اين ترمينالها را اتصال DCدر صورت عدم استفاده از راكتور 
 خارجي را بين اين دو DCكوتاه نماييد. و در صورت استفاده ، راكتور 

 ترمينال وصل نماييد.

 در حالت عادي به چيزي وصل نمي شود.  □□A 200 ترمينال منفي 
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  سيم بندي تغذيه درايو:3-2
Uتغذيه ورودي درايو بصورت سه فاز : ترتيب سيم بندي 

 Three-phase 200V ProNet-02A~04A 

 

 نكته:

 با ساير مدل ها Pronet-02/04 در سري L1C, L2Cو L1,L2,L3جهت قرار گرفتن كانكتورهاي  -1
 متفاوت مي باشد. لطفا در هنگام قرار دادن اين كانكتورها، به موقعيت پين ها توجه نماييد.

 60W/50Ωدر صورت نياز به استفاده از مقاومت ترمز خارجي ، پيشنهاد مي شود مقاومت ترمز  -2
 استفاده كنيد .

  را مي توان به صورت تكفاز راه اندازي نمود.Pronet-02/04درايوهاي  سري  -3

  تغيير دهيد.1 به 0 را از Pn521در صورت استفاده از مقاومت ترمز  خارجي مقدار پارمتر  -4
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 Three-phase 200V ProNet-08A~50A 
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 Three-phase 400V ProNet-10D~15D 
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 Three-phase 400V ProNet-75D~1ED 

 

 نكته:

  پيشنهاد مي شود.Pronet-75Dبه عنوان مقاومت ترمز خارجي سري 1500W, 20Ω مقاومت  -1

پيشنهاد  Pronet-1AD~1ED  به عنوان مقاومت ترمز خارجي سري هاي1500W, 15Ωمقاومت  -2
 مي شود.
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 Three-phase 400V ProNet-2BD 

 

 

 نكته:

  پيشنهاد مي شود.Pronet-2BD به عنوان مقاومت ترمز خارجي سري 3000W, 10Ωمقاومت  -1

 به عنوان مقاومت ترمز ديناميك 1000W,10Ωدر صورت استفاده از واحد ترمز خارجي ، از مقاومت  -2
 استفاده نماييد.
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U 220سيم كشي تغذيه ورودي درايو بصورت تكفازV:  
 

 Pronet مي باشد و براي اتصال تغذيه به ورودي سروهاي سري 380Vاز آنجاييكه شبكه برق سه فاز صنعتي 
 سه فاز استفاده گردد. 200V به 380Vكاهنده ولتاژ  مناسب نيست، از اينرو توصيه مي گردد كه از يك ترانس

 نيز 220Vدر مواردي كه امكان استفاده از ترانس كاهنده به هر دليلي وجود ندارد، مي توانيد از تغذيه تكفاز 
 استفاده نماييد كه در اينصورت گشتاور خروجي موتور مقداري كاهش مي يابد .

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 كيلو وات استفاده شود . و براي سروهاي با رنج 2: توصيه مي شود كه سيم بندي تكفاز براي رنج زير نكته

  استفاده كنيد تا گشتاور لازم حفظ گردد.220 به 380بالاتر حتما از ترانسفورماتور كاهنده سه فاز 

 

 

 

L N 
Single-Phase (50/60HZ) 
200-230 VAC ( -15% ~ +10% ) 
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  سيگنالهاي ورودي و خروجي:4-2 
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 معرفي سيگنالهاي ورودي و خروجي:

 

 نام كاربرد
شماره 

 پين
 نام كاربرد مدكنترلي

شماره 
 پين

 مدكنترلي

 ورودي پالس
PULS 30 

 
Position 

 (سيگنالهاي ورودي)

 S-ON 14 ورودي فعال سازي سرو

 
 
 
 
 
 
 

S,P,T 
(سيگنال 
 ورودي)

/PULS 31  قابل برنامه ريزي متناسب با مد كنترليورودي 
 : به عنوان يكي Internal Speedمد كنترلي  -در

 P-CL,N-CLاز وروديهاي انتخاب سرعت در كنار 
 استفاده مي شود .

-در مدهاي كنترلي چندحالته، مد كنترلي را تغيير 
 مي دهد.
 مانع دريافت  فعال كردن اين پايهPosition- در مد 

 پالس ورودي مي شود.
 با تنظيم Internal Position در مد كنترلي -

Pn681.1=1  موتور فعال كردن اين پايهبا هر بار ، 
 به موقعيت بعدي مي رود.

 Analog Speed Zero Clamp- در مد كنترل 
 شود . اين ورودي به عنوان توقف سريع استفاده مي

 اين ورودي به عنوان سوئيچ از Speed- در مد 
 شود .  استفاده ميP به PIكنترل 

P-CON 15 

 ورودي تعيين جهت
SIGN 32 

/SIGN 33 

  ولت ترانزيستور24ورودي 

  Open Collector 
PPI 34 

ورود ي پاك كننده كانتر پالس داخل 
 CLR 40/ درايو

  Pn509 توسطHomingفعال ساز 
 P-OT 16/ ورودي محدود كننده حركت سمت راست موتور _ SHOM مشخص مي شود Pn510و 

) zero positionموقعيت صفر(
 مشخص Pn510 و  Pn509توسط

 مي شود
ORG _  موتورچپورودي محدود كننده حركت سمت  /N-OT 17 

 خروجي آلارم درايو

ALM+ 7 
S,P,T 

 (سيگنال خروجي)

: در پروسه Internal Positionدر مدكنترلي -
Homing با وصل شدن لحظه اي P-CL موتور با 

 در جهت راستگرد Pn685سرعت تعيين شده در 
 موتور با N-CLمي چرخد.و با وصل شدن لحظه اي 

 در جهت چپگرد   Pn686سرعت تعيين شده در 
 مي چرخد.

 : به عنوان   Internal Speed در مدكنترلي-
 استفاده P-CONوروديهاي انتخاب سرعت در كنار

 مي شوند .

P-CL 

N-CL 

41 

42 ALM- 8 

 
 ورودي  آنالوگ در مد كنترل سرعت

-10V ~   +10V 

V-REF + 1 S,T 
(سيگنال 
ورودي 
 آنالوگ)

V-REF - 2 

AGND 3 ورودي ريست آلارم ALM-RST 39 



     Pronetراهنماي نصب سروهاي سري 

27 

 

 نام كاربرد
شماره 

 پين
 نام كاربرد مدكنترلي

شماره 
 پين

 مدكنترلي

 
 ورودي  آنالوگ در مد كنترل گشتاور

-10V ~   +10V 

T-REF+ 26 S,P,T 

(سيگنال ورودي 
 آنالوگ )

 DICOM 13  T-REF- 27  ولت خارجي24ورودي تغذيه 

AGND 28 

 Aخروجي پالس انكودر فاز 

PAO+ 20 

 

S,P,T 

(سيگنال خروجي 
 انكودر)

: خروجي نشانگر تثبيت موقعيت/سرعت: در مد 0
هنگامي كه اختلاف بين سرعت  Speedكنترلي 

واقعي موتور و سرعت رفرنس ورودي كمتر از مقدار 
خروجي  شود، Pn501مشخص شده در پارامتر 

تعيين شده فعال مي گردد. در مد كنترلي 
Position پس از رسيدن به موقعيت مورد نظر 

خروجي تعيين شده فعال مي گردد و محدوده 
 تعيين مي گردد.              Pn500موقعيت توسط 

 : خروجي نشانگر چرخش سرو       1
 : خروجي حالت آماده به كار سرو2
 : خروجي نشانگر محدوده گشتاور   3
 : خروجي ترمز مكانيكي موتور4
  انكودر                        C: خروجي پالس 5
: اين خروجي در صورت برخورد سرو به ليميت 6

 سوييچ ها غيرفعال مي شود.
: اين خروجي در صورت فعال شدن سرو ، غيرفعال 7

 مي شود.
 فعال Homing: اين خروجي پس از اتمام پروسه 8

 مي شود.

  ، پين 6 و 5تعيين نوع خروجي جهت پين هاي 
 به ترتيب 12 و 11 و نيز پين هاي 10 و 9هاي 

 تعيين Pn511.0 و   Pn511.2 و Pn511.1توسط
 مي شوند.

0:/COIN+ 
/COIN- 

(/VCMP+) 
 (/VCMP-) 

 
1:/TGON+

/TGON- 
 

2:/S-RDY+   
/S-RDY- 

 
3:/CLT+       

/CLT- 
 

4:/BK+         
/BK- 

 
5:/PGC+      

/PGC- 
 

6:OT+           
OT- 

 
7:/RD+         

/RD- 
 

8:/HOM+      
/HOM- 

 

5 

6 

 

S,P,T 

 

(سيگنال 
 خروجي)

PAO- 21 

 Bخروجي پالس انكودر فاز 

PBO+ 22  

9 

10 
PBO- 23 

 Cخروجي پالس انكودر فاز 

PCO+ 24 

11 

12 
PCO- 25 
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 :  نحوه اتصالات ورودي ها و خروجي هاي سرو5-2
U: اتصالات ورودي پالس ورودي 

 
 

 
 
 
 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

 
 
 
 

 Line Drive 5Vاتصال بصورت 
 

 Sinkاتصال ورودي پالس 

  

 Sourceاتصال ورودي پالس 
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U: اتصالات ورودي هاي آنالوگ رفرنس 
 

 
 
 

U: اتصالات خروجي هاي ديجيتال درايو 
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  اتصالات كانكتور قدرت موتور:6-2 

 كانكتور فلزي  باEMG , EML , EMBسري  آب  با كانكتور پلاستيكي ضدEMJسري  با كانكتور پلاستيكي معموليEMJسري نوع موتور

 

 

اتصالات كابل 
 قدرت

(كانكتور 
 مادگي)

 از نماي روبرو

 

  
 

 شماره پين سيگنال رنگ

 U phase 1 قرمز

 V phase 2 آبي

 W phase 3 مشكي يا سفيد

 FG 4 سبز/زرد

  
 شماره پين سيگنال رنگ

 U phase 1 آبي

 V phase 2 قرمز

 W phase 3 مشكي يا سفيد

 FG 4 سبز/زرد

 
 

 

 

 شماره پين سيگنال رنگ

 U phase A قرمز

 V phase B آبي

 W phase C مشكي يا سفيد

 FG D سبز/زرد

 

  :EMJ اتصالات كابل انكودر موتور سري 7-2

 (BMP-JB24-05) با كانكتور پلاستيكي معمولي EMJ موتورسري پالس 2500اتصالات كابل انكودر 

 
 كانكتور انكودر كابل موتور

  (مادگي)
 

 
 
 

شماره پين در كانكتور پلاستيكي 
 انكودر  ( مادگي)

شماره پين در كانكتور 
 2CNانكودر درايو 

 رنگ سيم نام سيگنال

1 1 A+ آبي 
2 3 B+ سبز 
3 5 C+ زرد 
4 2 A- آبي/ مشكي 
5 4 B- سبز / مشكي 
6 6 C- زرد / مشكي 
7 9 PG 5V قرمز 
8 19 PG 0V مشكي 
9 - FG شيلد 
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 (BMP-JE24-05) با كانكتور پلاستيكي ضد آب EMJ موتورسري پالس 2500اتصالات كابل انكودر
 

 
 كانكتور انكودر كابل موتور 

 (مادگي)

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 (PAP-JE24-05) با كانكتور پلاستيكي ضد آب EMJ موتور سري bit 17اتصالات كابل انكودر 
 

 
كانكتور انكودر كابل موتور 

 (مادگي)

 
 
  
 
 

 
 
 
 
 
 

 

 2500شماره پين در كانكتور انكودر
  پين ( مادگي)9پالس 

شماره پين در كانكتور 
 2CNانكودر درايو 

 رنگ سيم نام سيگنال

1 1 A+ آبي 
2 2 A- آبي/ مشكي 
3 3 B+ سبز 
4 4 B- سبز / مشكي 
5 5 C+ زرد 
6 6 C- زرد / مشكي 
7 9 PG 5V قرمز 
8 19 PG 0V مشكي 
9 - FG شيلد 

 17bitشماره پين در كانكتور انكودر
  پين ( مادگي)7سريال  ،

شماره پين در كانكتور 
 2CNانكودر درايو 

 رنگ سيم نام سيگنال

1 7 PS آبي 
2 8 /PS آبي/ مشكي 
3 17 BAT+ زرد 
4 18 BAT- زرد / مشكي 
5 9 PG 5V قرمز 
6 19 GND مشكي 
7 - FG شيلد 



     Pronetراهنماي نصب سروهاي سري 

32 

 

  :EMG,EML,EMB اتصالات انكودر موتورهاي 8-2
 (resolver) و انكودر مطلق (incremental)بيت افزايشي 17انكودر  فيدبك

 
 

 resolverفيدبك 

 
 
 

 



     Pronetراهنماي نصب سروهاي سري 

33 

 

 پالس بر دور  2500 (incremental) افزايشي انكودر فيدبك

 
 

 

  سيم بندي ترمز مكانيكي موتور:9-2
 

 

 

 

 

 
 
 

 دقت R1 ميلي آمپر است. بنابراين در انتخاب رله 50: جريان مجاز خروجي هاي ترانزيستوري درايو 1نكته
 نمائيد، كه بوبين رله بيشتر از جريان مجاز نباشد.

  تنظيم گردد.4 مي بايست روي عدد Pn511.1: مطابق اين سيم كشي پارامتر 2نكته
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 نقشه اتصالات سرو درايو : 10-2
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 ديجيتال فصل سوم- پانل اپراتوري

  عملگرهاي اصلي :1-3

U: كار با پانل اپراتوري 

 5 كليد و يك نمايشگر 4 همانطور كه در شكل زير نمايش داده شده است، از ESTUNپانل اپراتوري سروهاي 
 قسمتي تشكيل شده كه براي نمايش حالات و تنظيم پارامترها و توابع سرو مورد استفاده قرار مي گيرند. 

 

 

 

 

 

U:روش انتخاب مد و توابع اصلي 

پانل اپراتوري جهت تنظيم پارامترها وهمچنين مانيتورينگ مقادير مورد استفاده قرار مي گيرد. در پانل، چهار 
 مد نمايش وجود دارد كه مي توان با هر بار فشار كليد مد آن را تغيير داد.
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U:نمايش وضعيت پانل 

   در اين حالت، يكسري از اطلاعات مربوط به حالات كاري و وضعيت كنوني سرو با فرمت باينري و كد نمايش 
داده مي شود، كه در زير  به تشريح اين مد مي پردازيم. وقتي شما سرو را روشن مي كنيد به صورت پيش فرض 

وارد اين  MODEآنچه در پانل نمايش داده مي شود. همين مد مي باشد در غير اين صورت ميتوان با فشار كليد 
 حالت نمايش شد.

 

  نمايش وضعيت در مد هاي كنترلي مختلف :2-3

 

 

 

 

 شماره
 /Torque/Speedمد كنترلي  Positionمدكنترلي 

 Data Bit توضيحات Data Bit توضيحات

① 

هنگامي كه اختلاف بين موقعيت واقعي موتور و موقعيت 
رفرنس ورودي كمتر از مقدار مشخص شده در پارامتر 

Pn500 شود، اين نشانگر روشن و در غير اين صورت  
 خاموش مي گردد

Positioning 
Complete 

هنگامي كه اختلاف بين سرعت واقعي موتور و سرعت 
رفرنس ورودي كمتر از مقدار مشخص شده در پارامتر 

Pn501 شود، اين نشانگر روشن و در غير اين صورت 
 خاموش مي گردد

Speed 
Coincidence 

② 
 روشن و با فعال شدن  Base Blockهنگام توقف سرو،

 سرو خاموش مي گردد.
Base Block 

 روشن و با فعال شدن  Base Blockهنگام توقف سرو،
 سرو خاموش مي گردد.

Base Block 

③ 
روشن بودن اين نمايشگر بيانگر وصل بودن تغذيه قسمت 

 كنترل است.
Control 

Power ON 
روشن بودن اين نمايشگر بيانگر وصل بودن تغذيه قسمت 

 كنترل است.
Control Power 

ON 

④ 
چنانچه پالسي به ورودي رفرنس وارد شود، اين نشانگر 

 روشن و در غير اين صورت، خاموش مي گردد
Reference 
Pulse Input 

چنانچه مقدار سرعت رفرنس ورودي از سرعت مشخص 
 بيشتر شود، اين نشانگر روشن و Pn503شده در پارامتر 

 در غير اين صورت خاموش مي گردد.

Speed 
Reference 

Input 
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 /Torque/Speedمد كنترلي  Positionمدكنترلي  شماره

⑤ 
با وارد شدن سيگنال پاك كننده شمارنده خطا، اين 
 .نشانگر روشن و در غير اين صورت، خاموش مي گردد

Error Counter 
Clear Input 

چنانچه مقدار گشتاور رفرنس ورودي از گشتاور تنظيمي 
بيشتر شود، اين نشانگر روشن و در غير اين صورت خاموش 

 درصد حداكثر 10مي شود مقدارگشتاور تنظيمي برابر 
 .گشتاور تنظيم شده است

Torque 
Reference 

Input 

⑥ 
وقتي تغذيه در حالت معمولي باشد، اين شاخص روشن و 

 .در غير اين صورت خاموش است
Power Supply 

وقتي تغذيه در حالت معمولي باشد، اين شاخص روشن و در 
 غير اين صورت خاموش است

Power Supply 

⑦ 

چنانچه سرعت موتور از مقدار مشخص شده در پارامتر 
Pn503 بيشتر شود، اين نشانگر روشن است و اگر 

 سرعت موتور كمتر باشد، اين نشانگر خاموش مي شود.
/TGON 

چنانچه سرعت موتور از مقدار مشخص شده در پارامتر 
Pn503 بيشتر شود، اين نشانگر روشن است و اگر سرعت 

 موتور كمتر باشد، اين نشانگر خاموش مي شود.
/TGON 

 
 نمايش كدها:

 نشانه كد شرح نشانه كد شرح

  Forward Rotation Prohibited چرخش محور به راست ممنوع  Base Block سرو غير فعال است

  Reverse Rotation Prohibited چرخش محور به چپ ممنوع  RUN سرو فعال است

     Alarm Status نمايش آلارم

 

  انتخاب وتنظيم عملگرهاي اصلي :3-3

U:كاركردن در مد تنظيم پارامترها 

 در اين مد از طريق پارامترها عملكرد سرو انتخاب و يا تنظيم مي شوند.
براي آشنايي بيشتر نمونهاي از روش تعويض مقدار يك پارامتر در زير نشان داده مي شود. هنگام تغيير پارامترها 

 قرار 100را كه در آن عدد  Pn012مقادير مجاز آنها را نيز در نظر داشته باشيد. براي مثال مي خواهيم مقدار 
  مقداردهي كنيم:85گرفته، با عدد 
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 نمايش تشريح رديف

  ، وارد مد تنظيم پارامترها مي شويم.MODEابتدا با فشار دكمه  1
   وارد شماره پارامتر مذكور ميشويم.DEC و يا INCبا فشار كليد  2
   وارد محتواي پارامتر مي شويم.ENTERبا فشار كليد  3
   مقدار داخل پارامتر را تغيير مي دهيم.DEC و INCبا فشار كليدهاي  4
   مقدار تنظيم شده در داخل پارامتر ذخيره مي شود.MODE و يا ENTERبا فشار كليد  5

 

    عملكرد مد مانيتور:4-3

اين مد به كاربر اجازه مي دهدكه مقادير وروديهاي رفرنس و وضعيت سيگنالهاي ورودي و خروجي و نيز 
 پارامترهاي داخلي سرو را در نمايشگر مشاهده نمايد.

 

U:استفاده از مد مانيتور 

 دراينجا مثالي از روش استفاده از اين مد بسيار كارآمد را نشان مي دهيم.
مي خواهيم ميزان سرعت تنظيم شده توسط ورودي رفرنس سرعت را نمايش دهيم. طبق جدولي كه در پايين 

را فعال نمود: براي مثال اگر ورودي رفرنس، ولتاژ آنالوگ باشد، با تغيير Un001به بررسي آن مي پردازيم، بايد 
مشاهده  Un001ولتاژ آنالوگ ورودي ميتوان سرعت متناسب با اين مقدار ولتاژ را بر حسب دور بر دقيقه در 

 .نمود
 

 نمايش تشريح رديف
  ، مد مانيتور را انتخاب مي نمائيم.MODEابتدا با استفاده از كليد  1

   وارد شماره مانيتور مربوطه مي شويم.DEC و INCسپس با استفاده از كليدهاي  2

   محتواي آن را مشاهده مي كنيم.ENTERحال با فشار كليد  3

   دوباره به قسمت انتخاب مد اصلي باز مي گرديمENTERبا فشار دوباره كليد  4

 

U:حالات مختلف نمايش در مد مانيتور 
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 شرح شماره

 نمايش وضعيت با فرمت بيتي

Un000 نمايش سرعت واقعي موتور بر حسب دور بر دقيقه 
Un001 نمايش مقدار رفرنس ورودي آنالوگ سرعت بر حسب دور بر دقيقه 
Un002 نمايش مقدار گشتاور تنظيم شده در ورودي رفرنس گشتاور بر حسب درصد 
Un003 مقدار گشتاور داخلي بر حسب درصد 
Un004 تعداد پالس انكودر بر اساس زاويه انكودر 
Un005 وضعيت ورودي هاي سرو درايو 
Un006 وضعيت سيگنال هاي انكودر 
Un007 وضعيت خروجي هاي سرو درايو 
Un008  1/1سرعت بر مبناي پالس با نسبت گيربكس 
Un009  پالس10000موقعيت جاري زير  
Un010  پالس10000موقعيت جاري بالاي  
Un011  رقم16شمارنده پالس خطاكمتر از  
Un012  رقم16شمارنده پالس خطا بيشتر از  
Un013  پالس10000شمارنده پالس دريافتي زير  
Un014  پالس10000شمارنده پالس دريافتي بالاي  
Un015 نسبت اينرسي بار 
Un016 نسبت اضافه بار موتور 
Un017 7.5فقط در سري   دماي سيم پيچ سرو موتورKW  – 22KW كه 

  هستند.Resolverمجهز به 

 

U جدول توضيحاتBit Data مربوط به پارامترهاي Un:  

 



     Pronetراهنماي نصب سروهاي سري 

40 

 

 

 

 

  انتخاب وتنظيم عملگرهاي كمكي(فانكشن ها) :5-3

U: جدول فانكشن ها 
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U1 :ثبت آلارمها-Fn000 

 آلارم آخر كه در سرو رخ داده است دسترسي پيدا  كرد. در زير روش نمايش 10از طريق اين تابع ميتوان به 
 آلارمهاي ذخيره شده نشان داده شده است.

 نمايش تشريح رديف

  . توابع كمكي را انتخاب كنيدMODEابتدا با استفاده از كليد  1
   تابع مربوط به ذخيره آلارمها را انتخاب كنيد.DEC و INCسپس با استفاده از كليدهاي  2
 محتواي آلارم به نمايش در مي آيد كه اولين آنها آخرين آلارم رخ داده شده ENTERبا فشار كليد  3

 است.
 

4 
  مي توانيد توابع قبلي را به ترتيب ببينيد.DEC و INCبا فشار كليدهاي 

 

   دوباره به مدهاي اصلي باز گرديد.ENTERبا فشار كليد  5
  و نگه داشتن آن به مدت يك ثانيه اين كار انجام ميگيرد.ENTERنكته: اگر ميخواهيد همه آلارمها را پاك كنيد با فشار كليد 

 

U2:باز گرداندن مقادير پارامترها به مقادير پيش فرض كارخانه-Fn001 

ميتوان بوسيله اين تابع كليه پارامترهاي سرو را به حالت پيش فرض كارخانه برگرداند. در زير روش استفاده از 
 اين تابع را نمايش ميدهيم.

 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب مي نماييم.MODEبا استفاده از كليد  1
   شماره تابع مورد نظر را انتخاب مي نماييم.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي  2
  عبارت زير در صفحه نمايشگر ظاهر مي گردد.ENTERبا فشار كليد  3

 
   بر روي صفحه نمايش ظاهر گردد.End را فشار داده تا عبارت ENTERبه مدت يك ثانيه كليد  4

 حال مقادير پارامترها به مقدار پيش فرض باز گشته است.
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U3 :راه اندازي سرو در مد دستي-Fn002 

در واقع اين مدي است كه كاربر ميتواند سرو درايو و سرو موتور خود را بدون  استفاده  از كنترلر خارجي تست 
فعال ميگردد كه در زير به توضيح  Fn002در سرو تعبيه شده كه توسط  JOGكند. براي اين كار تابعي به نام 

 .آن ميپردازيم
 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب مي نماييم.MODEبا استفاده از كليد  1
   شماره تابع مورد نظر را انتخاب مي نماييم.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي  2
   عبارت زير  بر روي نمايشگر به نمايش در مي آيد.ENTERبا فشار كليد  3
   سرو موتور را فعال مي نماييم.MODEحال با استفاده از فشار كليد   4
  مي توانيم سرو موتور را به چپ و راست بچرخانيم.DEC و INCسپس با استفاده از كليدهاي  5

 
 
 

 

   دوباره به مدهاي اصلي باز مي گرديم.ENTERبا فشار كليد  6
  ايفا نمي كند و اين تست JOG تعيين مي گردد. لازم به ذكر است كنترلر خارجي هيچ نقشي در مد Pn305 در JOG سرعت موتور در مد نكته:

 هم زير بار و هم بدون بار مي تواند صورت گيرد. 

 

4-U :تنظيم اتومات افست مرجع در مد سرعتFn003 

موتور در مد سرعت و در مد گشتاور به خاطر وجود افست عددي در تنظيمات درايو و يا افست ولتاژي در 
  باعث يك چرخش بسيار خفيف در شافت موتور مي گردد، كه با توجه به 1mVخروجي كنترلر حتي درحد 

دقت بالا در وروديهاي آنالوگ يك امر طبيعي محسوب ميگردد. براي رفع اين مشكل بايد ابتدا بعد از اتصال 
 و صفر نمودن T-REFوروديهاي Torque و در مد V-REF وروديهايSPEEDكنترلر به ورودي آنالوگ در مد

مشكل افست حل  Fn004 و يا Fn003ولتاژ خروجي كنترلر كه به ورودي درايو متصل شده است، از طريق تابع 
 ميشود.

بوسيله اين تنظيم ميزان ورودي آنالوگ درايو ( كه معمولاً توسط خروجي آنالوگ كنترلر خارجي وارد ورودي 
آنالوگ درايو مي شود ) به صورت اتومات توسط درايو تشخيص داده ميشود و به عنوان نقطه رفرنس يا نقطه 

 صفر موتور در نظر گرفته ميشود.
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 در زير نحوه تنظيم توضيح داده ميشود :
 

 نمايش تشريح رديف

  ابتدا ورودي آنالوگ درايو را به خروجي كنترلر وصل كنيد و ولتاژ را صفر نماييد. 1
   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب نماييد. MODEبا استفاده از كليد  2
   شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييد.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي  3
   را فشار دهيد، عبارت روبرو  ظاهر مي گردد.Enterكليد  4
   را فشار دهيد بدين ترتيب عبارت روبرو شروع به چشمك زدن مي كند.MODEسپس كليد  5

  در زماني كمتر از يك ثانيه عبارت روبرو بر روي نمايشگر ظاهر مي شود. اين پايان تنظيم اتومات افست است. 6
   دوباره به مدهاي اصلي باز خواهيد گشت.ENTERبا فشار كليد  7

 

 
5- U :تنظيم افست مرجع در مد سرعتFn004 

 تنظيم افست را به صورت دستي نيز ميتوان انجام داد و براي اين كار مراحل زير را انجام دهيد.
 

 نمايش تشريح رديف

  . شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييدDEC و INCبا استفاده از كليدهاي  1
   را فشار دهيد عبارت زير  نمايش داده مي شود.ENTERكليد  2
   ببريد.Run به حالت   S-ON/سپس درايو را بوسيله ورودي 3
   ميزان افست را تنظيم نماييد.DEC و INC را فشار دهيد حال مي توانيد با كليدهاي ENTERاگر كليد  4
   دوباره به مدهاي اصلي باز گرديد. اين پايان تنظيم دستي افست است.ENTERبا فشار كليد  5
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6- U :چك كردن ورژن نرم افزارFn007  

 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب نماييد. MODEبا استفاده از كليد  1
   شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييد.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي 2

   نشان داده مي شود.DSP ابتدا ورژن نرم افزار ENTERبا فشار كليد  3

   نمايش داده مي شود. CPLD و FPGA ورژن نرم افزار MODEبعد از مرحله بالا با فشار كليد  4

   دوباره به مدهاي اصلي باز مي گرديد.ENTERبا فشار كليد  5

 
 
7- Uتابع تعيين كننده موقعيت : Fn008 
 

پالس) 1، (Pn688پالس) و Pn687) ،10000، مجموع موقعيت هاي تعيين شده درپارمترهايFn008پس از انجام
  قرار مي گيرند.Un010 و Un009به عنوان موقعيت فعلي در نظر گرفته مي شود. و مقدار اين پارامترها در 

 
 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب نماييد. MODEبا استفاده از كليد  1
   شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييد.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي 2

  ، عبارت روبرو نمايش داده مي شود.ENTERبا فشار كليد  3
  را فشاردهيد ، عبارت روبرو نمايش داده مي شود.ENTERمجددا كليد  4

 
   دوباره به مدهاي اصلي باز مي گرديد.ENTERبا فشار كليد  5
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8- U تعيين اينرسي بار توسطFn009: 
 

 استفاده نماييد. توجه داشته باشيد، در زمان اجراي اين Fn009جهت تعيين اينرسي بار توسط سرو موتور، از 
 دور در جهت چپگرد مي چرخد. 9 دور در جهت راستگرد و 9 و به تعداد 800RPMفانكشن، سرو با سرعت 

 به عنوان اينرسي Pn106سپس مقدار اينرسي بار را روي نمايشگر درايو نشان مي دهد. اين عدد را در پارامتر 
 خودداري نماييد و جهت  Fn009وارد نماييد. اگر در كاربردي ، سرو محدوديت حركتي دارد، از انجام  بار ،

 وارد Pn106 را به عنوان اينرسي بار در Un015تعيين اينرسي بار ، بالاترين مقدار نمايش داده شده در 
 نماييد.

 
 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب نماييد. MODEبا استفاده از كليد  1
   شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييد.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي 2

 ، عبارت روبرو نمايش داده مي شود.ENTERبا فشار كليد  3
 

 دور در جهت چپگرد 9 دور در جهت راستگرد و 9 به تعداد 800rpm، سرو با سرعت MODEبا فشار كليد 4
  شروع به چرخش مي نمايد.

  سرو پس از توقف، مقدار اينرسي بار را نمايش مي دهد. 5

   وارد نماييد تا در استارت موتور اينرسي بار جبران شود . Pn106مقدار نمايش داده شده را در پارامتر  6

  دوباره به مدهاي اصلي باز مي گرديد.ENTERبا فشار كليد  7
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9- U ريست نمودن آلارم انكودرAbsolute با استفاده از Fn010,Fn011:  
 

 از نوع انكودرهاي هوشمند است ، آلارم در خود انكودر ثبت شده  و فقط در Absoluteاز آنجاييكه انكودر 
درايو نمايش داده مي شود ، بنابراين آلارم هاي انكودر را نمي توان با ريست كردن درايو يا قطع و وصل تغذيه 

 به Fn010,Fn011درايو برطرف نمود و درصورت بروزهر يك از آلارم هاي انكودر، اجراي هر دو فانكشن 
 منظور ريست آلارم است .

 
 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب نماييد. MODEبا استفاده از كليد  1
  شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييد.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي 2

 
 ، عبارت روبرو نمايش داده مي شود.ENTERبا فشار كليد  3

 
  پاك مي شود و عبارت روبرو نمايش داده مي شود.Absolute، اطلاعات انكودر MODEبا فشار كليد 4

 
  دوباره به مدهاي اصلي باز مي گرديد.ENTERبا فشار كليد  5

 
 

 
U10 ريست نمودن آلارم انكودر -Absolute با Fn011: 

 
 نمايش تشريح رديف

   توابع كمكي را در صفحه نمايشگر انتخاب نماييد. MODEبا استفاده از كليد  1
  شماره تابع مورد نظر را انتخاب نماييد.DEC و INCبا استفاده از كليدهاي 2

 
 ، عبارت روبرو نمايش داده مي شود.ENTERبا فشار كليد  3

 
  پاك مي شود و عبارت روبرو نمايش داده  Absolute، آلارم هاي مربوط به انكودرMODEبا فشار كليد 4

  مي شود.

  دوباره به مدهاي اصلي باز مي گرديد.ENTERبا فشار كليد  5
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  تنظيمات اوليه–فصل چهارم 
 سرو:اوليه  مراحل راه اندازي 1-4

 مراجعه به عملكرد مورد مرحله

 نصب 1
(سرو موتور را  به بار وصل  سرو درايو را طبق شرايط ذكر شده نصب نماييد. سرو موتور و

 نكنيد ، ابتدا سرو بايد در شرايط بي باري تست شود.)
 1-1بخش 

 سيم بندي 2
 ، اتصالات سيگنال هاي (U,V,W) ، سيم بندي سرو موتور (L1,L2,L3)اتصالات تغذيه 

برقرار    راCN2، اتصال كابل انكودر از طريق كانكتور CN1ورودي/خروجي از طريق كانكتور 
  را وصل نكنيد.)CN1مي توانيد كانكتور  نماييد. (در اين مرحله با توجه به شرايط بي باري ،

 2-3بخش 

 وصل نمودن برق درايو 3

اگر از سرو موتور مجهز به  برق درايو را وصل نماييد. از عملكرد پنل اپراتوري مطمئن شويد.
 را از Absolute استفاده مي نماييد ، تنظيمات مربوط به انكودر (Absolute)فيدبك مطلق
 انجام دهيد و در صورت مشاهده آلارم انكودر از طريق Pn840طريق پارامتر 

Fn010,Fn011 آلارم را Reset. كنيد  

 

 Fn002  را درحالت بي باري موتور انجام دهيد.JOGفانكشن  JOGاجراي فانكشن  4
 JOG)  تست (

 5 
سيگنال وصل نمودن 

 هاي ورودي
 2-4بخش   وصل نماييد.CN1سيگنال هاي ورودي را از طريق كانكتور 

6 
بررسي سيگنال هاي 

 ورودي
از طريق وضعيت سيگنالهاي ورودي با فعال نمودن آنها و چك كردن فعال شدن هريك 

Un005بررسي نماييد . ورودي هايي مانند S-ON , P-OT , N-OT,… 
--- 

7 

وصل نمودن سيگنال 
ليميت سوئيچهاي چپ 

 و راست
/P-OT, /N-OT 

 وصل 24V+ را به تغذيه CN1 كانكتور 13براي فعال شدن اين سيگنالها بايد ، پايه شماره 
 متصل نماييد.16,17 منبع تغذيه را به پايه هاي شماره 0Vكرده و

  كردن1 ، مي توانيد با P-OT , N-OT ورودي ليميت سوئيچهايدر صورت عدم نياز به 

Pn000.2,Pn000.1آلارم مربوطه را غير فعال 16,17، بدون نياز به فعال كردن پايه هاي ، 
 كنيد.

 و 5-1بخش 
 4-2بخش 

8 
 وصل نمودن سيگنال

S-ON 

 كانكتور 13 را وصل نماييد. براي فعال شدن اين سيگنال بايد ،پايه شماره S-ONسيگنال 
CN1 24+ را به تغذيهV0 وصل نماييد وV منبع تغذيه متصل نماييد.14 را به پايه شماره  

، بدون نياز به Pn000.0 كردن 1 ، مي توانيد با S-ONدر صورت عدم نياز به كنترل ورودي 
  قرار دهيد .S-ON ،  بلافاصله پس از وصل برق درايو را در حالت 14فعال كردن پايه 

 و 5-1بخش 
 4-2بخش 

9 
اعمال رفرنس از كنترلر 

 به درايو

 Un، دريافت صحيح رفرنس را از پارامتر Pn005.1با توجه به مدكنترلي تعيين شده در 
  و  Speed در مد Position ، Un001 در مد Un013,Un014مربوطه بررسي نماييد. ( 

Un002( در مد گشتاور  

 و 5-1بخش 
 3-4بخش 

 --- و نياز به تنظيم Absoluteموتور را روي ماشين نصب نماييد و در صورت استفاده از انكودر  نصب موتور روي بار 10
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 مراجعه به عملكرد مورد مرحله

 نقطه صفر مطلق ماشين ، موقعيت شافت موتور را تنظيم نماييد .

11 
تنظيم پارامترهاي مورد 

 نياز

پارامترهاي كنترلي اساسي درايو را برحسب مد كنترلي مورد نظر تنظيم نماييد، با اعمال  
رفرنس جهت ، سرعت و مقدار حركت را بوسيله تنظيم پارامترهاي مربوطه مانند گين  

 رفرنس سرعت و گشتاور و ضرايب گيربكس الكترونيك درايو ، تنظيم نماييد .
--- 

 شروع به كار 12
اكنون سرو آماده كار مي باشد. در صورت نياز ، پارامترهاي گين موقعيت و سرعت را با 

 ، افزايش Online Autotuning (Pn100=1)با پيش فرض مد  درايو Pn101استفاده از 
 دهيد.

 5-3بخش 

 
U از طريق كنترلرخارجي :نحوه راه اندازي سرو موتور در حالت بي باري 

 ورودي آنالوگ سرو و سيگنال هاي ورودي / خروجي  را بررسي نماييد و از صحت آنها اطمينان يابيد. -1
 سيم بندي و نحوه اتصالات را بررسي نماييد. -2

 تنظيمات پارامترها را با توجه به مدكنترلي ، به درستي انجام دهيد. -3

 
  از طريق كنترلرخارجي:S-ON اعمال فرمان 2-4

  به سرو درايو اعمال نماييد.CN1سيگنالهاي ورودي خارجي را به صورت زير از طريق كانكتور 
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 :(□Pn005=H.□□0) مراحل عملكرد در مد كنترلي سرعت با رفرنس آنالوگ 3-4

  به سرو درايو اعمال نماييد.CN1سيگنالهاي ورودي خارجي را به صورت زير از طريق كانكتور 

 
 توجه توضيحات مرحله

 راه اندازي اوليه ، از صحت سيگنال هاي 8~1پس از انجام مراحل  1
ورودي و تغذيه اطمينان يابيد. مقدار رفرنس سرعت آنالوگ (ولتاژ بين 

V-REF+ , V-REF-.را صفر نماييد ( 
 سيگنال هاي ورودي را مطابق شكل بالا اعمال نماييد.

2 
  را وصل نماييد.SERVO ON (/S-ON)سيگنال 

 را Fn003اگر سرو با سرعت كمي شروع به چرخش نمود، 
 اجرا نماييد تا آفست ورودي را بگيريد و سرو متوقف شود.

)را افزايش -V-REF+ , V-REFورودي رفرنس آنالوگ (ولتاژ بين  3
 دهيد.

 است كه به 150مقدار گين ورودي آنالوگ پيش فرض درايو 
  مي چرخد .rpm 1500 موتور با سرعت 10Vازاء 

 چك كردن جهت چرخش موتور 4

با توجه به جهت نصب موتور ،در صورت نياز به تغيير جهت 
 كردن مقدار پارامتر   1گردش مي توانيد با 
Pn001=b.□□□0 بدون نياز به تنظيم ديگري پس از ،

قطع و وصل تغذيه درايو، جهت گردش موتور را معكوس 
 نمائيد .

 است . Pn300×   برابر ولتاژ ورودي آنالوگUn001مقدار   مشاهده نماييد.Un001ورودي رفرنس آنالوگ سرعت را از طريق  5

  است .RPM برحسب Un000مقدار   مشاهده نماييد.Un000سرعت چرخش سرو را از طريق  6

 Un001 مقدار ورودي آنالوگ سرعت را تغيير دهيد.مقادير   باهم يكسان باشند.Un000 و Un001بررسي نماييد ، مقادير  7
 را باهم مقايسه نماييد.  Un000و 
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 توجه توضيحات مرحله

 گين ورودي رفرنس سرعت و جهت چرخش را بررسي نماييد. 8

Un001= (V-REF Voltage)[V]*Pn300 
 :سرعت چرخش برابر است با 

 Pn300حاصلضرب ولتاژ رفرنس سرعت ، در پارامتر
اگر مي خواهيد جهت سرو تغيير كند ، بدون تغيير جهت 

ولتاژ ورودي رفرنس سرعت، مقدارپارامتر 
Pn001=b.□□□0را به  Pn001=b.□□□1 .تغيير دهيد 

  به بعد را مجددا اجرا نماييد.2و مرحله 

9 
ورودي ولتاژ آنالوگ سرعت را صفر نماييد، سرو متوقف مي شود، سپس 

  را قطع نماييد.S-ONسيگنال 
 

 
 
  از طريق كنترلر خارجي:Position كنترل 4-4

  به سرو درايو اعمال نماييد.CN1سيگنالهاي ورودي خارجي را به صورت زير از طريق كانكتور 
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 توجه توضيحات مرحله

1 
 راه اندازي اوليه ، مد پالس ورودي درايو را 8 ~ 1پس از انجام مراحل 

 براساس پالس كنترلر خارجي تعيين نماييد.
 انتخاب Pn004.2مد پالس ورودي درايو را در پارامتر 

 نماييد.

2 
ضريب گيربكس الكترونيكي را تنظيم نماييد. (اين ضريب هم در مقدار 

 سرعت و هم در مقدار جابه جايي تاثيرگذار است.)
ضريب گيربكس الكترونيكي را توسط پارامتر 

Pn201/Pn202 و يا Pn203/Pn202.تعيين نماييد  

   را اعمال نماييد.S-ONتغذيه را وصل نموده و سيگنال  3

4 

جهت تست دريافت صحيح پالسها با توجه به نوع انكودر، به اندازه يك 
پالس 10000 درجه حركت به سرو پالس بفرستيد ( به تعداد 360دور 

 پالس در انكودر سريال 131,072 پالس، 2500در انكودر افزايشي 
پالس در فيدبك رزولور) ، موتور يك دور حركت     16384بيت و 17

 مي كند.

 

5 
 به چرخش درآوريد.اين سرعت براي تست 100rpmسرو را با سرعت 
  مناسب مي باشد.

6 
 فركانس پالس ارسالي از كنترلر را مانند يك فركانس Un008مقدار 

 را با فركانس Un008 نمايش مي دهد . مقدار Khzمتر در واحد 
 پالس ارسالي از كنترلر مقايسه كنيد .

، احتمالا بر روي پالس Un008در صورت نوسان مقدار 
ورودي نويز مي افتد يا به دليل فركانس بالاي در خواستي، 

 خروجي پالس كنترلر اشباع شده است !

7 

Un013 وUn014  بيانگر تعداد پالس هاي دريافتي سرو از كنترلر 
مي باشند. مقادير اين پارامترها را با تعداد پالس ارسالي توسط كنترلر 

 پالس و 10000تعداد پالس دريافتي كمتر از Un013 مقايسه نماييد.
Un014.ده هزارگان كانتر پالس ورودي را نمايش مي دهد  

 

8 

Un009 وUn010 بيانگر مقدار حركت سرو مي باشد. مقادير اين 
پارامترها را با تعداد دورهايي كه سرو ميچرخد مقايسه 

 Un010 پالس و 1 تعداد پالس چرخش سرو با دقت Un009نماييد.
  دور را نمايش مي دهد.1تعداد پالس چرخش سرو با دقت 

 

9 
جهت چرخش سرو موتور را با جهت تعيين شده توسط كنترلر مقايسه 

 نماييد.

 تغيير 1در صورت نياز به تغيير جهت گردش مي توانيد با 
، پلاريته پالس كنترلر يا تغيير مد خروجي پالس كنترلر 

 جهت گردش موتور را معكوس مي كند .

10 
جهت تست ثبات فركانس پالس ارسالي ، تعداد نسبتا زيادي پالس 

بوسيله كنترلر جهت حركت سرو با فركانس مشخص ارسال كنيد تا 
 سرو فرصت رسيدن به سرعت تعيين شده را داشته باشد.

  تعيين نماييد.100rpmسرعت انتخابي سرو را روي 

   مشاهده نماييد.Un000سرعت چرخش سرو را در  11

اگر مي خواهيد بدون تغيير با توجه به جهت نصب موتور جهت چرخش سرو را بررسي نماييد. 12
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 توجه توضيحات مرحله
جهت پالس رفرنس ورودي،جهت سرو تغيير كند ، مقدار 

 Pn001=b.□□□1  را بهPn001=b.□□□0پارامتر 
  به بعد را مجددا اجرا نماييد.8تغيير دهيد. و مرحله 

  پس از اتمام پالس رفرنس ورودي، سرو متوقف مي شود. 13
 

  مراحل نصب سرو موتور روي ماشين :5-4
 مراحل زير را با دقت انجام دهيد تا به موتور و وسايل ديگر آسيب نرسد.

 

 
 

 

 توجه توضيحات مرحله

1 

تغذيه درايو را وصل كنيد و تنظيمات اوليه و تنظيمات ترمز (فقط 
براي موتورهاي ترمز دار) را انجام دهيد. در موتورهاي ترمزدار از 

 عملكرد موتور و ترمز اطمينان حاصل نماييد .
 " پارامترهاي ضروري "مراجعه به بخش 

 "پارامترهاي مرتبط با مدهاي كنترلي متفاوت"مراجعه به بخش  پارامترهاي لازم در هر مد كنترلي را تنظيم نماييد. 2

  تغذيه درايو را قطع نموده، موتور را به بار متصل نماييد. 3

4 
 نباشد) از run باشد.(bbتغذيه درايو را وصل كنيد ولي سرو در حالت 

 صحت عملكرد ميكرو سوييچ ها اطمينان يابيد.
 است، با دست ميكرو سوئيچ ها  bbدر حالي كه سرو در حالت 

  و يا    P-OTبايد  bb رانگه داريد ، نمايشگر درايو به جاي 
N-OT.را نشان دهد  

5 
مراحلي كه در حالت بي باري بررسي نموديد را مجددا با بار، و با توجه 

 به مدكنترلي مورد نظر اجرا نماييد.
 

6 
در صورت نياز ، پارامترهاي مربوط به گين را تنظيم نماييد تا پاسخ 

 زماني سيستم را افزايش دهيد .
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  مراحل تست موتورهاي ترمز دار6-4
در كاربردهايي كه موتور تحت فشار بار ممكن است در حين قطع برق حركت كند ، از موتور ترمز دار 

استفاده مي شود تا در صورت قطع شدن تغذيه، بار در اثر نيروهاي اطراف و يا نيروي گرانش زمين     
 جابهجا نشود.
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  نحوه فعال سازي خروجي ترمز7-4
 

  را به صورت زير تنظيم نماييد.Pn511جهت فعال نمودن خروجي ترمز ،پارامتر 

 
 

 نكته :
 

  خروجي ترمز غيرفعال مي شود.Factory setting (Fn001),در زمان اجراي 
 مي باشند ( براي اطلاع از جزئيات Pn505 , Pn506, Pn507, Pn508پارامترهاي مربوط به ترمز 

 ). مراجعه نماييدC و Bاين پارامترها به ضميمه 
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 فصل پنجم - معرفي پارامترها

 

  پارامترهاي ضروري :1-5
 

 توضيحات پارامتر

Pn000 
 

  صورت مي گيرد.CN1كانكتور 14 شدن سرو توسط پايه شماره RUN، عمل Pn000=□□□0در صورت تنظيم
  قرار مي گيرد.RUN، با وصل شدن تغذيه درايو سرو در حالت Pn000=□□□1در صورت تنظيم
محدود كردن حركت سرو در جهت راستگرد ، با استفاده از ميكرو سوئيچ و اتصال ، □Pn000=□□0در صورت تنظيم

 ) صورت مي گيرد.CN1كانكتور 16 (پايه شماره P-OTآن به پايه 
با وصل شدن تغذيه، حركت سرو در جهت راستگرد نامحدود مي شود. و ديگر ،□Pn000=□□1در صورت تنظيم

 نيازي به ميكرو سوئيچ نمي باشد.
محدود كردن حركت سرو در جهت چپگرد ، با استفاده از ميكرو سوئيچ و اتصال ، □□Pn000=□0در صورت تنظيم

 ) صورت مي گيرد.CN1كانكتور  17 (پايه شماره N-OTآن به پايه  
با وصل شدن تغذيه، حركت سرو در جهت چپگرد نامحدود مي شود. و ديگر نيازي ، □□Pn000=□1در صورت تنظيم

 به ميكرو سوئيچ نمي باشد.
 
 
 
 
 
 
 

Pn001.0 
 جهت سرو را تعيين مي نمايد.

  ، سرو در جهت راستگرد حركت مي كند.Pn001= b.□□□0در صورت تنظيم 
  ، سرو در جهت چپگرد حركت مي كند.Pn001= b.□□□1در صورت تنظيم 

Pn002.2 

 استفاده مي شود ، به دليل عدم امكان استفاده از باطري كابل Absoluteدر برخي از كاربردها كه از موتور با انكودر 
 يا خرابي باطري ، بايستي از كابل معمولي بدون باطري استفاده نمود كه در اين حالت با آلارم عدم Absoluteانكودر 

. اين پارامترها به منظور حذف آلارم باطري مورداستفاده قرار مي گيرد . وجود باطري مواجه مي شويد
 Absolute بصورت Absolute ، جهت استفاده از انكودر □□Pn002=□0تنظيم
 Incremental بصورت Absolute ، جهت استفاده از انكودر □□Pn002=□1تنظيم

Pn005.1 .مد كنترل درايو را مشخص مي كند 

Pn005.3 .تعيين كننده مدل موتور مي باشد 
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 توضيحات پارامتر
 Pn005=0□□□ :EMJ 
 Pn005=1□□□:EMG  

 Pn005=2□□□:EML   

 Pn005=3□□□:  EMB  

Pn840.0 

.  را طبق جدول زير تنظيم نماييد Pn840.0و نوع انكودر پارامتر موتور توجه به مدل سرو با
       Pronet-08 ، در درايو Incrementalبيت 17  با انكودرEMJ-08به عنوان مثال ، درصورت استفاده از موتور 

.  وارد نمودPn840.0در  را  4 مي بايست عدد
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  پارامترهاي مرتبط با مدهاي كنترلي متفاوت :2-5

 
 

 Internal Position تنظيمات اوليه جهت مد كنترلي 
   )15 ~ 0 (  مختلفمرحله حركتي 16كنترلري كه از ،مي توان يك كنترلر داخلي براي سرو تعريف نمود  مد كنترلي اين در

 تشكيل شده باشد . زمانهاي شتاب و توقف  ، مقدار حركت ،جهت ، شامل سرعت
 توضيحات پارامتر

Pn005.1=C تعيين مد كنترلي 

Pn600~Pn631 

 تعيين كننده مسافت حركتي سرو از مرحله اول الي مرحله شانزدهم مي باشد.
        پارامتر براي يك موقعيت2كه هر مي باشند،  موقعيت مختلف از لحاظ ميزان دوران  16تعيين كننده

 را مشخص پالس1موقعيت با دقتPn601   و دور1موقعيت با دقت Pn600مي باشد بدين صورت كه پارامتر 
مي كند كه مجموع اين دو پارامتر مقدار يك مرحله حركت را تعيين مي كنند. عدد مثبت در اين پارامترها 

 بيانگر حركت راستگرد و عدد منفي بيانگر حركت چپگرد است .

پالس سرو يك دور مي چرخد) با قرار 131,072 بيت (با توجه به اينكه به ازاي 17مثلا در انكودر افزايشي 
  سرو يك دور حركت مي نمايد.Pn601در 1072 و مقدار Pn600 در 13دادن مقدار 

Pn632~Pn647  مي باشد. 15 ~ 0تعيين كننده سرعت مربوط به مراحل 

Pn648~Pn663  مي باشد. 15 ~ 0تعيين كننده زمان شيب استارت و استپ  هر يك از  مراحل 

Pn664 ~Pn679  مي باشد. 15 ~ 0تعيين كننده زمان توقف بين هر يك از مراحل 

Pn683,Pn684 .تعيين كننده شماره مرحله شروع و انتهاي برنامه عملكرد موتور مي باشد 

Pn681.1 
H.□□0□ 

در صورتي كه مقدار اين پارامتر صفر باشد ، سرو به صورت چرخشي به ترتيب مراحل تعيين شده را طي    
 مربوط به هر مرحله ، توقف دارد . Pn664~Pn679مي كند و پس از اتمام هر مرحله ، متناسب با پارامتر 

پس از  در صورتي كه مقدار اين پارامتر يك باشد، سرو به صورت مداوم مراحل تعيين شده را طي نمي كند و
  مرحله بعدي برنامه اجرا مي شود. P-CONهر مرحله، متوقف شده  پس از فعال شدن پايه كنترلي 
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 External Position( pulse train)تنظيمات اوليه جهت مد كنترلي 
 . كنترل نمود سرو را  حركتمي توان ، PLC خارجي مانند دراين حالت با ارسال پالس توسط كنترلر

  ) / (رزوليشين انكودر موتور )60( فركانس پالس ارسالي كنترلر × rpm =سرعت چرخش سرو برحسب 
 ( تعدادپالس ارسالي كنترلر ) / ( دقت انكودر، برحسب دور بر دقيقه) = مقدار حركت سرو

 توضيحات پارامتر

Pn005.1=1 تعيين مد كنترلي 

Pn004.2 تعيين كننده مد پالس ورودي به سرو 

Pn006.3 

اين پارامتر به منظور اطمينان از دريافت صحيح پالسهاي ارسال شده از كنترلر ، در ورودي پالس سرو در فركانسهاي 
 قابل دريافت است ، با 4MHZ ورودي پالس تا فركانس Pronetازآنجايي كه درسري  . مختلف استفاده ميشود

 تنظيم اين پارامتر ، فيلتراسيون مناسب در ورودي پالس اعمال ميگردد.
 يارزولور مي باشد و اين پارامتر را بايد به صورتbit 17  باشد يعني انكودر موتور از نوع سريال Pn840.0=3/4/5اگر 

  : Pronet-xxAMA)درايوسري( . زيرتنظيم نماييد
] 0:[ مي باشد4MHZزماني كه فركانس پالس ورودي سرو كمتر از 

 ]1:[ مي باشد650KHZزماني كه فركانس پالس ورودي سرو كمتر از 
] 2:[ مي باشد150KHZزماني كه فركانس پالس ورودي سرو كمتر از 

 

 پالس باشد و اين پارامتر را بايد به صورت زير تنظيم2500  باشديعني انكودر موتور از نوع افزايشيPn840.0=6اگر 
 :Pronet-xxAMC) درايو سري( . نماييد

 ]0:[ مي باشد700KHZزماني كه فركانس پالس ورودي سرو كمتر از 
 ]1:[ مي باشد200KHZزماني كه فركانس پالس ورودي سرو كمتر از 

] 2:[ مي باشد60KHZزماني كه فركانس پالس ورودي سرو كمتر از 
Pn102  نوسانات سرعت كاهش مي يابد.1000گين حلقه سرعت ، با افزايش اين پارامتر(حداكثر تا مقدار ( 

Pn103  نوسانات سرعت كاهش مي يابد.10ثابت زماني انتگرال حلقه سرعت ، با كاهش اين پارامتر(حداقل تا مقدار ( 

Pn104  نوسانات سرعت كاهش مي يابد.100گين حلقه موقعيت ، با افزايش اين پارامتر (حداكثر تا مقدار ( 

Pn201 , Pn202  از تقسيم مقدار تعيين شده درPn201 بر Pn202.نسبت ضريب گيربكس الكترونيكي تعيين مي شود  
  باشد. اين ضريب روي سرعت و موقعيت سرو تاثير مي گذارد.100 تا 0.01مقدار اين نسبت بايد عددي بين 

Pn500 

 پس از رسيدن به موقعيت مورد نظر فعال مي گردد و محدوده  (COIN/)خروجي نشانگر تثبيت موقعيت
  تعيين مي گردد.Pn500موقعيت ، توسط 
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 Internal Speed (Contact reference)تنظيمات اوليه جهت مد كنترلي 
 . مي توان سرعت داخلي را به صورت زير تعيين نمود P-CON, P-CL , N-CLتوسط سه پايه كنترلي 

 
 Pn005.1=3 speed control(contact reference)↔speed control(zero reference) مثلا اگر

   قرار مي گيرد.speed control(zero reference)در مد كنترلي   با خاموش بودن هر سه پايه كنترلي ،
 توضيحات پارامتر

Pn005.1=3 ~ 6 تعيين مد كنترلي 

Pn316~  Pn322 
تعيين مي نمايد كه عدد پارامتر مربوطه مي تواند مثبت يا منفي   را  SPEED 1 ~ 7سرعت داخلي شماره

 باشد كه متناسبا جهت حركت را تعيين مي كند .
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 Analoge Speed تنظيمات اوليه جهت مد كنترلي 
 مي باشد حركت تعيين كننده جهت  رفرنس ولتاژ پلاريته  سرعت سرو را تغيير داد. ،دي هاي آنالوگواين حالت مي توان با توجه به ور در

سرو در  جهت چپگرد    10V- ~ 0 راستگرد و اعمال ولتاژ   ، سرو در  جهتCN1 كانكتور 2 و 1 به پايه هاي  10V ~ 0با اعمال ولتاژ 
 مي چرخد.

 توضيحات پارامتر
Pn005.1=0 تعيين مد كنترلي 

Pn300 
 ضريب گين ولتاژ ورودي آنالوگ مي باشد.

 Pn300ولتاژ ورودي آنالوگ ×  =سرعت سرو 

Pn001.2 

        صورت Pn401~ Pn404با تنظيم اين پارامتر با مقدار صفر، محدوديت گشتاور به وسيله پارامترهاي 
 مي گيرد.

 محدوديت گشتاور از طريق ورودي آنالوگ صورت مي گيرد. با تنظيم اين پارامتر با مقدار يك،

Pn102 نوسانات سرعت كاهش مي يابد.1000(حداكثر تا مقدار  گين حلقه سرعت، با افزايش اين پارامتر ( 

Pn103  نوسانات سرعت كاهش مي يابد.10ثابت زماني انتگرال حلقه سرعت ، با كاهش اين پارامتر (حداقل تا مقدار ( 

Pn306 زمان شيب استارت 

Pn307 زمان شيب توقف 
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 توضيحات پارامتر

Pn502 

(Zero clamp speed) زماني كه ورودي كنترلي : P-CONرفرنس ورودي آنالوگ سرعت  فعال شود و 
  باشد، سرو  فورا متوقف مي شود.Pn502 سرعت تعيين شده در پارامتر كمتر از

 

 .  تنظيم شود Pn005.1=A پارامتر Zero clamp speedجهت تنظيم مد 

 

 

Pn501 

هنگامي كه اختلاف بين سرعت واقعي موتور و سرعت 
 شده در پارامتر تعيينرفرنس ورودي كمتر از مقدار 

Pn501خروجي ،   شود(V-CMP)                فعال
 )2-4مي گردد. (مراجعه به بخش 
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 Homingتنظيمات لازم جهت پروسه 
 ,Pn509 را  از طريق پارامترهاي  ORG وSHOMبا استفاده از اين پروسه مي توانيد سرو را به ابتدا و يا انتهاي مسير حركت منتقل نماييد. ابتدا ميبايست سيگنال هاي 

Pn510 به عنوان ورودي انتخاب نماييد .(مراجعه به جدول پارامترهاي تكميلي Pn509, Pn510( 

در جهت تعيين و Pn685  ، سرو با سرعت تعيين شده درSHOM . با فعال شدن سيگنال  آغازمي گرددSHOM با لبه بالا رونده ورودي ديجيتال Homingپروسه 
 حركت          Pn689.1 در جهت تعيين شده توسط و Pn686  ، سرو با سرعت تعيين شده در ORG حركت مي كند ، پس از فعال شدن سيگنال Pn689.0شده توسط 

و در صورت تعيين آفست در اين   متوقف مي شود .C تعيين نشود ، سرو پس از دريافت اولين پالس Pn691,Pn690 در صورتي كه آفستي در پارامترهاي. مي كند 
 مي نمايد.Pn691,Pn690  ، شروع به پيمودن آفست تعيين شده در پارامترهايCپارامترها ، سرو پس از دريافت اولين پالس 

  . قابل اجرا ميباشدInternal Position ,External Position در هر دو مد كنترل Homingپروسه  : نكته

 توضيحات پارامتر

Pn689.2 
  صورت ميگيرد.Pn689.2 توسط Homingنحوه استارت شدن پروسه 

  غيرفعال است.Homingفانكشن ]:   0[
 .  فعال استHomingفانكشن ]:   1[

Pn689.0 
Pn689.0=0 انجام پروسه  :  Homing. درجهت راستگرد  
Pn689.0=1 انجام پروسه : Homing. درجهت چپگرد  

Pn690, 
Pn691 

 متوقف نشده و تا موقعيت مورد نظر به حركت خود ادامه دهد مي توانيد از C سرو با دريافت اولين پالس Homingاگر مي خواهيد پس از انجام پروسه 
Pn691,Pn690استفاده نماييد  .

Pn690 : آفست پروسهHomingپالس را تعيين مينمايد 10000  با دقت .
Pn691  : آفست پروسهHoming  , پالس را مشخص مينمايد 1 بادقت. 

Pn685  سرعت حركت سرو در پروسهHoming در جهت حركت به سمت ليميت سوييچ متصل به ورودي ، ORG.  

Pn686  سرعت حركت سرو در پروسهHoming پس از برخورد به ليميت سوييچ متصل به ورودي ، ORG.  

Pn511 

 را طبق جدول زير تنظيم نماييد. پس از Pn511 ، يكي از پايه هاي خروجي را انتخاب نماييد و پارامتر Homingجهت فعال نمودن خروجي سيگنال 
  اين خروجي فعال مي شود. Homingاتمام پروسه 
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Pn689.1 

 Homing در پروسه ORGتغيير جهت حركت پس از برخورد با ليميت سوئيچ ]:  0  [

 
 Homing در پروسه ORGعدم تغيير جهت حركت پس از برخورد با ليميت سوئيچ ]:  1  [
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  پارامترهاي تكميلي :3-5
 

 توضيحات پارامتر

Pn006.0 

 استفاده مي گردد كه به منظور فعال نمودن پورت مورد نظر و قرار دادن Pronetدر برخي از كاربردها از امكانات شبكه سري 
 . درايو در مد شبكه دلخواه از اين پارامتر استفاده مي شود

[0] No bus 
[1] PROFIBUS-DP V0/V1 
[2] PROFIBUS-DP V2 
[3] CANopen 

Pn006.2, 
Pn411, 
Pn412 

قرار داده تا  1  راPn006.2ابتدا . اين پارامترها به منظور حذف لرزش هاي ناشي از حالت پاندولي بار مورد استفاده قرار مي گيرد
 فركانس و دامنه نوسان را اندازه گيري نموده سپس FFT بوسيله منوي آناليز Esviewفانكشن فعال گردد و از طريق نرم افزار 

.                                                                                                                  وارد نماييدPn412 و دامنه نوسان را در Pn411مقدار فركانس نوسان اندازه گيري شده را در
.  نوسان ميكند مورد استفاده قرار ميگيرد5Hz ~ 50Hzاين روش براي باري كه در محدوده فركانسي 

Pn100, 
Pn101, 
Pn128 

جهت از بين بردن لرزش هاي سرو در تغييرات بار و افزايش دقت عملكرد سرعت و موقعيت موتور ، عمل اتوتيونينگ گين هاي 
 بر مبناي PI اين عمل در بيشتر كاربردها مورد استفاده قرار ميگيرد و گين هاي كنترلر . را به صورت زير انجام دهيدPIكنترلر 

 Pn100ازاين رو مقدار پارامتر .  قابل مشاهده است ، محاسبه ميگردندUn016اينرسي لحظه اي اندازه گيري شده از باركه در
ميباشد و براي كاربردهاي محور افقي بدون لرزش  1 باتوجه به كاربرد تعيين ميشود كه مقدار پيش فرض اين پارامتر روي عدد

 را براساس عمودي و يا افقي بودن بار و همچنين كم يا زياد بودن نوسانات بار Pn100 ابتدا ميبايست مقدار  .مناسب مي باشد
. بصورت زير تنظيم نمود

 
 
 
 
 

مي توان به كنترل ) Machin regidity )Pn101 ، با تنظيم بهينه مقدار Pn100پس از تنظيم مقدار متناسب با كاربرد در 
 ، پاسخ زماني Pn101متناسب با پاسخ زماني مورد نظر كه در حين كار با بار تعيين مي گردد ، با افزايش مقدار  . مطلوب رسيد

مقدار پيش فرض براي اين  .  گرددOvershootافزايش مي يابد ولي افزايش بيش از حد اين پارامتر ممكن است موجب لرزش و 
 . است 5 پارامتر عدد
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 توضيحات پارامتر

 
 به صورت اتوماتيك توسط سرو تعيين Pn102,Pn103,Pn104، مقادير پارامترهاي  Pn101با تغيير دادن مقدار پيش فرض 

 در Pn102,Pn103,Pn104مي شود و اين پارامترها غيرفعال مي شوند و در اين حالت مقادير محاسبه شده براي پارامترهاي 
.  گين سرو افزايش مي يابدPn128با افزايش . داخل حافظه ، غير قابل مشاهده مي باشند 

Pn407 ~ 
Pn410 

 بوسيله . ها استفاده نماييد notch filterجهت برطرف نمودن اين لرزشها از  ، دارند بالا فركانس با هاي لرزش كه كاربردهايي در
 اگر . وارد نماييد Pn407~Pn410 مقادير فركانس و دامنه نوسانات را در پارامترهاي FFT در گزينه آناليز Es-Viewنرم افزار 

. را در دامنه مربوطه وارد نماييد 50 ، عدد بود 50  بيشتر ازFFTمقدار دامنه تعيين شده بوسيله 

Pn509, 
Pn510 

  را براي هر يك از پايه هاي,...S-ON, P-OT, N-OT مي توان وروديهاي سرو مانندPn509,Pn510با تنظيم پارامترهاي
.  تعيين نمودCN-1 كانكتور39,…,42  و14,…,17

 با . تعيين مي شود S-ON به عنوان وروديCN-1در 16 پايه شماره , Pn509.2با قرار دادن مقدار صفر در : به طورمثال 
 . استفاده از اين پارامترها مي توان كاربرد هر كدام از وروديهاي ديجيتال سرو را تعيين نمود و درصورت نياز تغييرداد
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 توضيحات پارامتر

Pn521 
 ، مقاومت ترمز داخلي درايو كه در بيشتر كاربردها غير ضروري 200w-400wپرونت  به دليل كوچك كردن ابعاد درايو در سري

قرار دهيد و در  0  راPn521 مقدار پارامتر B1-B2در صورت نياز به اتصال مقاومت ترمز خارجي بين  . است ، حذف شده است
. تنظيم نماييد تا مقاومت خارجي سرو غير فعال شود  1 صورت عدم استفاده از مقاومت ترمز خارجي مقدار اين پارامتر را

Pn703 

.  را مشخص مي كند CANOpenسرعت انتقال اطلاعات در پروتكل 

Pn704  شمارهNode سرو در ارتباط CANOpen را مشخص مي نمايد  .

Pn514 

 Pn514به وسيله  ، در محيط هايي كه نويز زيادي وجود دارد و اين نويز باعث تداخل در عملكرد وروديهاي ديجيتال مي گردد
 و  است0.2ms واحد اين پارامتر. مي توان وروديهاي ديجيتال را بطور گروهي فيلتر نمود و تاثير نويز بر ورودي را از بين برد 

 دقت كنيد كه افزايش بيش از حد اين پارامتر باعث تاخير در فعال شدن وروديهاي ديجيتال  .باشد مي 0 آن فرض پيش مقدار
 ! مي گردد

Pn681.2 

.  ها را تغيير دادStep مي توان P-CON بوسيله پايه كنترلي Internal Positionدر مد 
 ،    P-CONاين ورودي حساس به سطح است و با سطح پالس ورودي به پايه كنترلي  ، تنظيم شود 0 با مقدار Pn681.2اگر 

 . ها را تغيير دادStepمي توان 

 ، P-CONاين ورودي حساس به لبه است و با لبه پالس بالارونده ورودي به پايه كنترلي  ،  تنظيم شود1 با مقدار Pn681.2اگر 
.  ها را تغيير دادStepمي توان 

Pn687, 
Pn688 

مقادير ) پالس1 ( Pn688 ،)پالسPn687 ) 10000 استفاده مي شود و با استفاده از دو پارامترFun008اين پارامترها از طريق 
 موقعيت مورد نظر را در S-OFF در آنها تعريف مي شود ، مي توان با چرخاندن شافت سرو در حالت Initialموقعيت 

Un009,Un010 به عنوان موقعيت Initialتعريف نمود  . 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



     Pronetراهنماي نصب سروهاي سري 

67 

 

 
 فصل ششم-  ارتباطات شبكه

 CN4 و CN3 كانكتور 1-6

 به صورت جدول زير     CN4 و CN3 را از طريق RS-485 و يا CAN ارتباط Pronetدر سري 
 مي توان برقرار نمود.

 
 نكته:

  متر انتخاب شود. 100 مي بايست كمتر از RS-485. طول كابل در ارتباط مدباس از طريق 1

 مورد استفاده CANopen به عنوان خروجي در ارتباط از طريق CN4 به عنوان  ورودي و CN3. كانكتور 2
 قرار مي گيرد .

. به منظورتنظيم پايه هاي ورودي جهت فعال شدن از طريق مدباس، بيت متناظر هر يك از پايه ها از 3
  تنظيم نماييد.1 را با مقدار Pn512,Pn513پارامترهاي 
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  جدول آدرس هاي ارتباط مدباس:2-6
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U ضميمهA مقايسه بين پارامترهاي درايوهاي سري : EDB و سري Pronet:  

  Parameter Description EDB Pronet Display 
Segment No. 

1 Uses servo ON input signal Pn000 Pn000.0 
 

2 Uses forward rotation prohibited input （P-OT） Pn001 Pn000.1 
 

3 Uses reverse rotation prohibited input signal（N-OT） Pn002 Pn000.2 
 

4 Operation performed at recovery from power loss Pn003 Pn000.3 
 

5 How to stop when Servo OFF or overtravel occurs Pn004 Pn004.0 
 

6 if the error counter cleared when S-OF Pn005 Pn004.1 
 

7 Rotation Direction Selection Pn006 Pn001.0 
 

8 Doesn’t or does use analog speed limit function Pn007 Pn001.1 
 

9 Reference pulse form Pn008 Pn004.2 
 

10 Inverses pulse Pn009 Pn004.3 
 

11 uses analog current limit function or not Pn010 Pn001.2 
 

12 use torque feed-forward function or not Pn011 Pn005.0 
 

13 Speed reference gain Pn012 Pn300   

14 Speed loop gain Pn013 Pn102   

15 Speed loop integration time constant Pn014 Pn103   

16 Position loop gain Pn015 Pn104   

17 Speed bias Pn016 Pn111   

18 Position feed forward Pn017 Pn112   

19 Torque reference filter time constant Pn018 Pn105   

20 Soft start accelerating time Pn019 Pn306   

21 Soft start decelerating time Pn020 Pn307   

22 PG dividing ratio Pn021 Pn200   
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  Parameter Description EDB Pronet Display 
Segment No. 

23 Electronic gear A Pn022 Pn201   

24 Electronic gear B Pn023 Pn202   

25 Smoothing Pn024 Pn204   

26 Feed-forward filter Pn025 Pn113   

27 Forward rotation torque limit Pn026 Pn401   

28 Reverse rotation torque limit Pn027 Pn402   

29 Forward external current limit Pn028 Pn403   

30 Reverse external current limit Pn029 Pn404   

31 plug braking stop torque Pn030 Pn405   

32 Torque reference gain Pn031 Pn400   

33 Zero clamp speed Pn033 Pn502   

34 Speed Coincidence Signal Output Width Pn034 Pn501   

35 Positioning Complete Range Pn035 Pn500   

36 error counter overflow Pn036 Pn504   

37 JOG speed Pn037 Pn305   

38 SPEED1 Pn038 Pn316   

39 SPEED2 Pn039 Pn317   

40 SPEED3 Pn040 Pn318   

41 Control mode selection Pn041 Pn005.1 
 

42 Speed limit in torque control mode Pn042 Pn406   

43 Time delay from servo ON signal till Servo actually ON Pn043 Pn505   

44 Time delay from the time a brake signal is output until servo 
OFF status occurs Pn044 Pn506   

45 Speed level for brake signal output during operation Pn045 Pn507   
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  Parameter Description EDB Pronet Display 
Segment No. 

46 Time delay from brake signal until servo OFF Pn046 Pn508   

47 Speed when parameter speed reference functions Pn048 Pn304   

48 Choose between cycle run and single run. Pn050 Pn681.0 
 

49 Use /P-CON signal as step changing signal or not Pn051 Pn681.1 
 

50 Program method Pn052 Pn682   

51 Select output signals Pn053 Pn511.0 
 

52 Select output signals Pn054 Pn511.1 
 

53 Select output signals Pn055 Pn511.2 
 

54 The second electronic gear numerator B2 Pn056 Pn203   

55 Dynamic electronic gear on Pn057 Pn001.3 
 

56 Dynamic electronic gear switching Pn058 Pn002.0 
 

57 Moving distance 0 - 10000P Pn059 Pn600   

58 Moving distance 0 - 1P Pn060 Pn601   

59 … … …   

60 Moving distance 15 - 10000P Pn089 Pn630   

61 Moving distance 15 - 1P Pn090 Pn631   

62 Position low speed complement on Pn094 Pn003.2 
 

63 Increase overload capacity Pn095 Pn003.3 
 

64 Reverse input port low bits Pn098 Pn516 
 

65 Reverse input port high bits Pn099 Pn517 
 

66 Speed loop setting curve form Pn100 Pn310   

67 S curve raising time Pn101 Pn309   

68 S form selection Pn103 pn311   
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  Parameter Description EDB Pronet Display 
Segment No. 

69 Position reference primary and secondary filter selection Pn104 Pn205   

70 Load inertia Pn113 Pn106   

71 Torque switching percentage Pn114 Pn117   

72 P/PI switching condition Pn115 Pn116   

73 Moving distance 0speed Pn123 Pn632   

74 … … …   

75 Moving distance 15speed Pn138 Pn647   

76 Moving distance 0 time constant for acceleration and 
deceleration Pn155 Pn648   

77 … … …   

78 Moving distance 15 time constant for acceleration and 
deceleration Pn170 Pn663   

79 Moving distance 0 Stop time after reaching desired position Pn187 Pn664   

80 … … …   

81 Moving distance 15 Stop time after reaching desired position Pn202 Pn679   

82 Communication address setting Pn210 Pn701   

83 MODBUS communication baud rate Pn211 Pn700.0 
 

84 MODBUS protocol selection Pn212 Pn700.1 
 

85 Communication protocol selection Pn213 Pn700.2 
 

86 Communication bit control Pn216 Pn512-
Pn513   

87 Suitable motor type parameter Pn218 Pn005.3 
 

88 Start point for program Pn219 Pn683   

89 End point for program Pn220 Pn684   

90 Speed of looking for reference point（bump the limit switch） Pn221 Pn685   

91 Moving speed （move away from limit switch） Pn222 Pn686   
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U ضميمهB: ليست پارامترها :  
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 شرحي بر انواع پارامترها:
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UضميمهC: ليست جزييات پارامترها : 
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U ضميمهD ليست آلارم ها : 

 شماره آلارم شرح دلايل خطا راه حل

دستگاه را به تنطيمات Fn001 ) از طريق فانكشن 1
 كارخانه برگردانيد.

 ) سرو درايو را تعويض نماييد.2
، برنامه  ) در صورت استفاده از ارتباط شبكه درايو3

Host Controller.را چك كنيد  

) اگر حين وارد نمودن پارامترها ناگهان تغذيه دستگاه قطع 1
 شود با وصل شدن مجدد تغذيه اين آلارم ظاهر مي شود.

 ) ايرادي در برد دستگاه وجود دارد.2

 ، در صورت استفاده از ارتباط شبكه و تغيير پارامترها )3
ممكن است اعداد اشتباه در پارامترها وارد شده باشديا عمر 

EEPROM درايو به دليل تكرار بيش از حد Write شدن 
 به اتمام رسيده است .

 A.01 بهم ريختگي پارامترها

 اتصالات ورودي هاي آنالوگ را بررسي نماييد. )1
) ولتاژ اعمال شده به ورودي هاي آنالوگ را چك 2

 كنيد.

 اتصالات ورودي هاي آنالوگ اشتباه است. )1
) ولتاژ اعمال شده به ورودي هاي آنالوگ بيشتر از حد 2

 مجاز است.
 A.02 ايراد در وروديهاي آنالوگ

 ) مقدار رفرنس ورودي را كاهش دهيد.1
 )  گين ورودي رفرنس سرعت را كاهش دهيد.2
) را چك U,V,W) نحوه سيم بندي درايو و موتور (3

 نماييد.
 ) سرو درايو را تعويض نماييد.4

 ) مقدار رفرنس ورودي خيلي زياد است.1
زياد انتخاب شده  Pn300) گين ورودي رفرنس سرعت2

 است.
 ) ايرادي در سيم بندي سرو موتور وجود دارد.3
 ) ايرادي در برد دستگاه وجود دارد.4

خطاي افزايش سرعت از حد 
 A.03 ماكزيمم دور موتور

سرو درايو را چك نموده و از   U,V,W)  اتصالات1
 صحت آن اطمينان يابيد.

)گشتاور و اينرسي بار را كاهش داده و يا از يك 2
 موتور با قدرت بيشتر استفاده نماييد.

) از صحت انكودر اطمينان يابيد و يا جهت 3
 كاليبراسيون انكودر با شركت تماس بگيريد.

 ) موتور را تعويض نماييد.  4
 سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو معيوب ) 5

 را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.
 يا گين سرعت Pn104)  مقدارگين موقعيت 6

Pn102.را كاهش دهيد  
 مقاومت ترمز خارجي مناسب را از جدول درايو )7

 انتخاب نموده و روي درايو تصب نماييد.

 ايرادي سمت درايو يا موتور دارد و يا U,V,W) اتصالات 1
 قطع مي باشد.

) گشتاور مورد نياز بار از گشتاور نامي موتور خيلي بالاتر 2
 است.

) انكودر موتور صدمه ديده است و يا از كاليبراسيون خارج 3
 شده است.

به دليل بار اكسيال روي شافت و اصطكاك روي  ) موتور4
، بيش از حد گرم شده  بلبرينگها يا دماي محيطي نامناسب

 است كه باعث افزايش جريان سيم پيچ موتور ميگردد.
سنسورهاي جريان  ، ) به دليل اضافه جريان شديد و مكرر5

 روي درايو صدمه ديده است.
 خيلي Pn102 يا گين سرعت Pn104) مقدارگين موقعيت 6

 زياد است.
 ) نياز به استفاده از  مقاومت ترمز خارجي مي باشد.7

 A.04 خطاي اضافه بار
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 شماره آلارم شرح دلايل خطا راه حل

  را افزايش دهيد.Pn104  و Pn102 ) مقادير 1
 گشتاور و اينرسي بار را كاهش داده و يا از يك )2

 موتور با قدرت بيشتر استفاده نماييد.
فركانس پالس  رفرنس را كاهش دهيد. و يا ) 3

 را كاهش Pn201ضريب گيربكس الكترونيكي درايو
 دهيد.

 سرو درايو را به طور نامناسب تنظيم PI) پارامترهاي 1
  شده اند.

 ) بار موتور خيلي زياد مي باشد.2
 ) فركانس پالس  رفرنس خيلي بالا است.3

افزايش خطاي موقعيت 
 Un012ار خطا به(مقد

 سرايت كرده است)
A.05 

  را افزايش دهيد.Pn104  و Pn102 ) مقادير 1
 گشتاور و اينرسي بار را كاهش داده و يا از يك )2

 موتور با قدرت بيشتر استفاده نماييد.
و يا  فركانس پالس  رفرنس را كاهش دهيد) 3

 را كاهش Pn201 ضريب گيربكس الكترونيكي درايو 
 دهيد.

 سرو درايو را به طور نامناسب تنظيم  PI) پارامترهاي 1
  شده اند.

 ) بار موتور خيلي زياد مي باشد.2
 ) فركانس پالس  رفرنس خيلي بالا است.3

افزايش مقدار  خطاي 
موقعيت از عدد تعيين شده 

 Pn504در 
A.06 

 مقدار ضريب گيربكس الكترونيكي را كاهش دهيد.
 به Pn201 مقدار ضريب گيربكس الكترونيكي ( نسبت 

Pn202 .خيلي زياد است ( 
 A.07 خطاي گيربكس الكترونيكي

1 (Fn005. را اجراء نماييد  
سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو معيوب ) 2

 را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.

 )  جريان خروجي درايو از كاليبراسيون خارج شده است .1
) به دليل اضافه جريان شديد و مكرر،سنسورهاي جريان 2

 روي درايو صدمه ديده است.

 U A.08خطاي فيدبك جريان فاز 

 V A.09خطاي فيدبك جريان فاز

) مدار انكودر راچك نموده و از صحت اتصالات آن 1
 اطمينان يابيد.

) صحت دريافت پالسهاي انكودر را در پارامتر   2
Un006 و Un004. چك كنيد 

)كابل انكودر را از كابل هاي قدرت دستگاه جدا 3
 نمائيد.

) سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو  معيوب 4
 را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.

انكودر سمت  PC و يا PB,PA) حداقل يكي از خروجيهاي 1
 درايو يا موتور، دچار قطعي شده است.

 ) انكودر دچار مشكل شده است.2
 ) پالسهاي انكودر تحت تاثير  نويز قرار گرفته اند.3
 ) اشكال در مدار ورودي انكودر درايو وجود دارد.4

 A.10 خطاي فيدبك انكودر
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 شماره آلارم شرح دلايل خطا راه حل
را چك نموده و از صحت  U,V,W) سيم بندي 2و1

 آن اطمينان حاصل نماييد.
 سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو معيوب ) 3

 را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.
فضاي اطراف سرو درايو را تخليه كنيد و از صحت ) 4

cooling.تابلو اطمينان حاصل نماييد  
)  سرو درايو را جهت تعويض فن به شركت ارسال 5

 نماييد.
 ) ظرفيت بارموتور را كاهش دهيد.6
) صحت دريافت پالسهاي انكودر را در پارامتر 7

Un006.چك كنيد  
 ) ) سرو موتور را تعويض نماييد.8

  وجود دارد.درايو U,V,W) اتصال كوتاه بين سيم هاي1
  به زمين اتصال كوتاه شده اند.Wيا V,U) پايه هاي 2
) خطايي در مدار فيدبك جريان , رله ترمز ديناميكي و يا 3

 برد مدار چاپي بوجود آمده است.
 درجه سانتي گراد  55) دماي محيط سرو درايو بيشتر از 4

 مي باشد.
 ) فن درايو از كار افتاده است.5
 ) بار بيش از حد روي سرو موتور است.6
 ) خطا در انكودر موتور وجود دارد. 7
 ) سيم پيچ موتور صدمه ديده است.8

 A.12 خطاي اضافه جريان

 ) ولتاژ تغذيه را چك نماييد.1
سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو ) 3و2

 معيوب را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.
) مقاومت ترمز خارجي مناسب را از جدول درايو 4

 انتخاب نموده و روي درايو تصب نماييد.

 ) ولتاژ تغذيه درايو از حد مجاز تجاوزكرده است.1
) ترانزيستور يا ديود كموتاسيون سيستم ترمز دچار مشكل 2

 شده است.
 ) ايرادي دربرد مدار چاپي واحد ترمزبوجود آمده است.3
 ) نياز به استفاده از مقاومت ترمز خارجي مي باشد.4

خطاي اضافه ولتاژ داخلي 
 A.13 درايو

 ) ولتاژ تغذيه درايو را چك نماييد.1
سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو ) 4و3و2

 معيوب را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.
 درايو را وصل 2+,1+جامپر بين ترمينالهاي ) 5

 كنيد و از صحت آن اطمينان حاصل نماييد .
 

 )  ولتاژ تغذيه درايو كمتر از حد مجاز است.1
 ) فيوز داخلي درايو سوخته است.2
 ) ديود كموتاسيون مدار ترمز صدمه ديده است.3
 )  ايرادي دربرد مدار مدار چاپي درايو بوجود آمده است.4
  درايو شل شده است .2+,1+) جامپر بين ترمينالهاي 5

 A.14 خطاي كاهش ولتاژ

 سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو )2و1
 معيوب را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.

) سيم بندي خارجي  و رنج مقاومت ترمز را چك 3
 نماييد.

 درايو را چك B2,B3)جامپر بين ترمينالهاي 4
 كنيد

  شده است.سوخته يا سيم آن قطع) مقاومت ترمز 1
 ) ايرادي در برد مدار وجود دارد.2
) درصورت استفاده از مقاومت خارجي اتصالات درست 3

 وصل نشده يا رنج مقاومت خارجي صحيح نيست.
  درايو قطع شده است .B2,B3) جامپر بين ترمينالهاي 4

 A.15 خطاي خرابي مقاومت ترمز

 ) ازمقاومت ترمز خارجي استفاده نماييد.1
 ) ولتاژ تغذيه را چك نماييد.2
سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو ) 4و3

 معيوب را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.

)برگشت انرژي بار زياد است . توان مقاومت ترمز كمتر از 1
 رنج مجاز مي باشد.

 ) ولتاژ تغذيه نسبتا بالا مي باشد.2
 )  ايرادي در ترانزيستور مدار واحد ترمز وجود دارد.3
 ) ايرادي در برد مدار چاپي واحد ترمز وجود دارد.4

 A.16 خطاي واحد ترمز
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) سرو موتور را تعويض نماييد و موتور را براي 1
  به شركت ارسال كنيد.Resolverتعويض فيدبك 

) سرو درايورا تعويض نماييد و درايو معيوب را براي 2
  به شركت ارسال كنيد.تعمير

  ايجاد شده است.resolver) ايرادي در فيدبك انكودر 1
 )  برد سرو درايو آسيب ديده است.2

 resolverخطا در فيدبك 

 موتور
A.17 

Cooling. دماي اطراف درايو از حد مجاز بيشتر است .  تابلو را چك كنيد 
خطاي گرم شدن بيش 

 IGBTازحد
A.18 

.ولتاژ تغذيه را چك نماييد. ب.سيم بندي ) الف1
تغذيه ورودي دستگاه را چك نماييد. پ. فيلتر نويز و     

كنتاكتور بكارگرفته شده در تغذيه ورودي دستگاه  را 
 چك نماييد.

)  سرو درايو را تعويض نماييد و سرو درايو معيوب 2
 را جهت تعميرات به شركت ارسال نماييد.

دچار قطعي شده است  L3 و يا L2,L1) يكي از پايه هاي 1
 يا كاهش ولتاژ دارد.

 ) ايرادي در برد مدارچاپي درايو بوجود آمده است.2

خطاي قطع يكي از فازهاي 
 A.20 تغذيه ورودي

  سيم بندي تغذيه را چك نماييد.) 1
  ولتاژ تغذيه را چك نماييد.) 2
 منبع تغذيه را خاموش نموده و پس از نيم ثانيه )3

 روشن نماييد.

 ) سيم بندي تغذيه سه فاز ايراد دارد.1
 اتفاق  قطعي در ورودي تغذيه دستگاه) در يك سيكل،2

 افتاده است.
 A.21 خطاي نوسانات  ولتاژ تغذيه

 را متناسب با موتور تنظيم Pn005.3) پارامتر 1
 كنيد.

 ) سيم بندي انكودر را چك نماييد. 2

 )  نوع موتور اشتباه انتخاب شده است.1
 ) سيم بندي انكودر ايراد دارد.2

 A.42 خطاي نوع موتور

 را انجام Factory setting عمل Fn001) با 1
 دهيد.

 را تنظيم نماييد. Pn840.2 ) پارامتر2

   اشتباه انتخاب شده است. درايو) نوع 1
 ) ايرادي در سرو درايو به وجود آمده است.2

 A.43 خطاي مدل درايو

1 (Fn010.را اجرا نماييد  
2 ( Fn011 را اجرا نماييد. و در صورت برطرف

 نشدن انكودر را تعويض نماييد.

 ) ايرادي در اطلاعات  انكودر به وجود آمده است.1
 ) ايرادي در انكودر درايو به وجود آمده است. 2

 Absolute A.45خطاي انكودر 

1 (Fn010.را اجرا نماييد  
2 ( Fn011 را اجرا نماييد و در صورت برطرف

 نشدن انكودر را تعويض نماييد.

  اشباع شده است.Absolute) كانتر انكودر 1
  به وجود آمده است.Absoluteايرادي در انكودر ) 2

Overflow دركانتر انكودر 
Absolute 

A.46 

1 (Fn010.را  اجرا نماييد  
 باتري كابل را تعويض نماييد. )2

  از بين رفته است.Absoluteاطلاعات انكودر ) 1
  ولت است.2.5) ولتاژ باطري كابل كمتر از 2

خطاي باطري انكودر 
Absolute 

A.47 
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 ) باتري كابل را تعويض نماييد.1
تنظيم نماييد. و مدل   Pn002.2=1) مقدار2

 انكودر را از مطلق به افزايشي تغيير دهيد.  

  ولت است.3.1) ولتاژ باطري كابل كمتر از 1
 )كابل انكودر فاقد باطري مي باشد.2

خطاي باطري انكودر 
Absolute 

A.48 

 . را تنظيم نماييدPn840.0 ) پارامتر 1

 سيم بندي انكودر را چك نماييد.) 2
 ) سرو موتور را تعويض نماييد.3
) با تغيير مسير كابل انكودر ، مانع از تاثير نويز بر 4

 روي سيگنال هاي انكودر شويد.

 ) تنظيم پارامتر براي انكودر به درستي صورت نگرفته است.1
 ) سيم بندي و يا كانكتور انكودر ايراد دارد.2
 ) ايرادي در انكودر ايجاد شده است.3
 ) روي سيگنال هاي انكودر نويز وجود دارد.4

خطا در ارتباط سريال بين 
 A.50 انكودر و درايو

1 ( Fn010.را  اجرا نماييد  
  سرو موتور را تعويض نماييد.)2

 بدون منبع تغذيه 100RPM) سرو موتور با سرعت 1
RUN.شده است  

 ) خطايي در انكودر به وجود آمده است.2
 A.51 سرعت بيش از حد انكودر

1 ( Fn011.را  اجرا نماييد  
 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

 ) ايرادي در وضعيت انكودر مطلق به وجود آمده است.1
 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2

 A.52 خطاي ديتاي انكودر

1 ( Fn011.را  اجرا نماييد  
 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

 انكودر به وجود آمده است.نتيجه محاسبات ) ايرادي در 1
 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2

 A.53 خطاي ديتاي انكودر

 ) آلارم را ريست نموده و مجددا استارت نماييد.1
 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

 فيلد كنترل به cut-off bit و parity bit) ايرادي در 1
 وجود آمده است.

 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2
 A.54 خطاي ديتاي انكودر

 ) سرو درايو را تعويض نماييد.1
 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

 ) ايرادي در سرو درايو به وجود آمده است.1
 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2

 A.55 خطاي انكودر

 ) آلارم را ريست نموده و مجددا استارت نماييد.1
 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

 فيلد كنترل به وجود آمده است. cut-off bit) ايرادي در 1
 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2

 A.56 خطاي ديتاي انكودر

) آلارم را ريست نموده و كاليبراسيون انكدر را 1
 مجددا انجام دهيد.

 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

  انكودر EEPROM) خطا در 1
 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2

 A.58 خطاي ديتاي انكودر

) آلارم را ريست نموده و كاليبراسيون انكدر را 1
 مجددا انجام دهيد.

 ) سرو موتور را تعويض نماييد.2

  انكودر EEPROM) خطا در 1
 ) ايرادي در انكودر به وجود آمده است.2

 A.59 خطاي ديتاي انكودر
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) از اتصال صحيح كانكتور مطمئن شويد وآلارم را 1

 ريست نموده و مجددا استارت نماييد.
اتصالات كانكتور ماژول شبكه و درايو را چك ) 2

 كنيد .
 ماژول شبكه را تعويض نماييد .) 3

 ) ايرادي در ارتباط بين سرو درايو و ماژول شبكه وجوددارد.1
 ) ارتباط بين مازول شبكه و درايو قطع شده است.2
 ) ماژول شبكه صدمه ديده است .3
 

 A.60 خطاي ماژول شبكه

 ماژول شبكه را تعويض كنيد.) 1
) درايو را تعويض نموده و درايو معيوب را براي 2

 به شركت ارسال نماييد .تعمير 

  ماژول شبكه درايو وجود دارد.CPU) ايرادي در 1
 ) ايرادي در سرو درايو وجود دارد.2

خطاي ارتباط بين درايو و 
 A.61 ماژول شبكه

 ) ارتباط بين سرو درايو و ماژول را بررسي نماييد.1
درايو را تعويض نموده و درايو معيوب را براي ) 2

 به شركت ارسال نماييد .تعمير 

 ) سرو درايو، اطلاعات ماژول ارتباطي را دريافت نمي كند.1
 ) برد سرو درايو آسيب ديده است.2

 A.62 خطاي ارتباط

 ) ماژول ارتباطي را تعويض نماييد.1
 درايو را تعويض نموده و درايو معيوب را براي )2

 به شركت ارسال نماييد .تعمير 

 ) ماژول ارتباطي ، پاسخي از سرو درايو دريافت نمي كند.1
 ) برد سرو درايو آسيب ديده است.2

 A.63 خطاي ماژول

  را بررسي نماييد.BUS) سيم بندي 1
  ماژول ارتباطي را تعويض نماييد.)2

  برقرار نمي باشد.BUS) ارتباط 1
  ايرادي در ماژول به وجود آمده است.)2

 A.64 خطاي قطعي ارتباط

با تغيير مسير كابل انكودر ، مانع از تاثير نويز بر ) 1
 روي سيگنال هاي انكودر شويد .

 CANopen را در Master) ارتباط درايو با 2
 .چك كنيد 

  روي سيگنال هاي انكودر نويز وجود دارد.)1
  به وجود آمده است.CANopen ايرادي در ارتباط )2

 CAN A.66خطاي ارتباط 

 A.00 عدم وجود خطا شرايط نرمال است. 


