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

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

 یاا نباب یسایب  دیاده     که به هنگام حمل ونقل و هرگز اقدام به راه اندازی دستگاهی 

 .است نکنید و به فروشنده اطلاع دهید

   هرگوناه دساتکاری   . نبب اینورتر توسط افراد نا یشنا با برق میتواند حادثه سااز باشاد

موتاور بادوش شاناخت موجاب      داخال دساتگاهیای کنتارل دور    قطعات با ولتاژ بالادر

 .خسارت جانی  شخص میگردد

 رق کردش اینورترها پان  تاا ده   به هنگام سرویس یا تعمیر دستگاه ، همواره پس از بی ب

 دقیقه جیت تخلیه ولتاژ داخلی یش صبر کنید

  مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی دستگاه هایU,V,W      برق ساه فااز متبال

 .نکنید

 حتما کنترل دورها را ارت کنید و سیم زمین را به ترمینال یا پیچ بدنه متبل نمائید. 

 

 

 ل دور دفترچه راهنما را مطالعه نمائیدلطفا قبل از راه اندازی کنتر. 
 

 اخطار
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 EXهشدارهای هنگام نصب و راه اندازی درایو

هنگام نبب دستگاه کنترل دور موتور و راه اندازی یش باید به نکات ایمنی و هشادارهای داده از طارس ساازنده توجاه     

 .نمود

 یو انجام گیردنبب و راه اندازی درایو باید توسط یک فرد ماهر و یشنا به مسائل درا . 

 برای حمل دساتگاهیای   .هنگام حمل و نبب دستگاه دقت نمایید تا یسیبی به افراد و دستگاه وارد نگردد

تواش بالا و سنگین از وسایل مناسب مانند لیفتراک استفاده نمایید و هرگز دستگاه بر روی زماین کشایده   

 . نشود

 و میزاش جریااش و  . تور و بار با تواش درایو مطمئن شویدقبل از نبب و راه اندازی درایو از متناسب بودش مو

همچنین مقدار جریاش اضافه باار ماورد   . گشتاور مورد نیاز بار هنگام راه اندازی و کار دائم را تعیین نمایید

 .نیاز را نیز مشخص نمایید و مقدار ینیا را با مشخبات درایو تطبیق نمایید

 می توانند سرعت موتور را از سرعت نامی یش کااه  یاا افازای      باید در نظر داشت که سیستمیای درایو

امکاش پذیر بودش تغییر سارعت موتاور و باار مطمائن شاوید و محادوده مجااز        دهند ، بنابراین نسبت به 

 .تغییرات سرعت را مشخص نمایید تا یسیبی به موتور و بار یش وارد نشود

 وزها ، کنتاکتورها و کابلیا به جداول ارایه شاده در ایان   در انتخاب تجییزات جانبی درایو و موتور مانند فی

 .دستورالعمل مراجعه نمایید

   به یاد داشته باشید که سیستمیای درایو ممکن است باعث ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و هارمونیاک

باب و راه  ن مبر روی شبکه برق شوند و بر روی سایر تجییزات الکترونیکی تاثیر بگذارناد ، بناابراین هنگاا   

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

   قبل از راه اندازی دستگاه از استاندارد بودش سیستم ارت استفاده شده مطمئن شوید و دستگاه و موتاور و

 .تجییزا ت جانبی باید کاملا به ارت وصل شوند

  بدنه فلزی تجییزا ت جانبی ضروری می باشد تا یسیبی باه افاراد و تجییازات    ارت کردش دستگاه درایو و

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

      هنگاام باارق دار کاردش دسااتگاه از دساات زدش باه قطعااات داخلای یش و ترمینالیااای ورودی و خروجاای

 .خودداری نمایید
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 صابر نماییاد تاا     هدقیقا  5اه پس از قطع کردش برق ورودی حداقل داخل دستگ هنگام تعمیرات و بررسی

 .ولتاژ خازنیای داخلی تخلیه گردد

    هنگام راه اندازی درایو نسبت به اعلام هر گونه فالت و هشدار در دیسپلی دستگاه توجه نماییاد و قبال از

 .استارت دوباره ، اشکالات را رفع نمایید

 با نیاز انجام گیرد و از تغییر پارامترهایی که با ینیاا یشانایی نداریاد     تنظیمات پارامترها با دقت و متناسب

 .بپرهیزید

 تا سایر تنظیمات و حفاظتیاای موتاور  . هنگام تنظیمات ابتدا مقادیر نامی پارامترهای موتور را وارد نمایید 

 .متناسب با ینیا انجام گیرند

 ر تا چندین ساعت تحت نظارت باشد تاا مقاادیر   پس از راه اندازی و انجام تنظیمات سیستم درایو  و موتو

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

       از غیر فعال کردش پارامترهای حفاظتی درایو و یا قرار دادش ینیاا در حالات ریسات اتوماتیاک خاودداری

ز د حفاظتیاای لازم را انجاام دهاد و از بارو    موتور ور بار، درایاو بتوانا  نمایید تا در صورت ایجاد اشکال در 

 .حادثه جلوگیری گردد

 و یا تنظیمات درایو با کارشناسااش شارکت ساازنده درایاو تماا        درایو در صورت بروز اشکال در سیستم

 .بگیرید
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 راهنمای نصب و راه اندازی -1
 EXهای سری درایو مشخبات فنی 1.1

 ورودی و خروجی دستگاه 

 380: ولتاژ ورودی محدودهV±15%  

 63~47:  فرکانس ورودی محدودهHz 

 صفر تا ولتاژ نامی ورودی: ولتاژ خروجی محدوده 

 400~0: خروجی محدوده فرکانسHz  

  مشخصهI/O   کنترل 

 ببورت ورودی دیجیتال 7: ورودییای دیجیتال قابل برنامه ریزیON/OFF و یک ورودی دیجیتال پالسی سرعت بالا

(HDI)  ببورتPNP  یاNPN 

 0ورودی ینالوگ : ورودییای ینالوگ(AI1 )-10V ~10V 1ورودی ینالوگو(AI2 )0~10V  20~0یاmA 

 ریزی قابل برنامه دو رله خروجی: خروجی رله 

 یک خروجی ترانزیستوری : خروجی دیجیتالopen collector  پالسی سرعت بالاببورت یا 

 20~0/4خروجی ینالوگ  دو: خروجی ینالوگmA   10~0یاV 

 توابع کنترل اصلی 

 ببورت کنترل برداری  بدوش فیدبک :مد کنترل(SVC )و مد کنترلV/F و کنترل گشتاور 

 اضافه جریاش % 081 با ثانیه 01اضافه جریاش ویا % 051ثانیه با  61: ظرفیت اضافه جریاش 

 مد : تنظیم سرعت محدودهSVC  1:100با نسبت 

  در سرعت حداکثر مد  %0.5±دقت دورSVC 

  فرکانسCarrier  :1kHz ~ 15.0kHz 

 کی پد، ورودی ینالوگ، : رفرنس سرعتHDI(ورودی پالس سرعت بالا) ،ارتباط سریال، سرعت چند پله ،PLC   سااده 

 و نیز سوئیچ بین رفرنسیای مختلف سرعت و حتی ترکیب مدها  PID و

  تابع کنترلPID  و تابع کنترل گشتاورTorque control 

 PLC  پله ای سرعت  06ساده،  تابع کنترل 

  تابع کنترل تراور 

  تابع تعقیب سرعت در ابتدای استارت جیت بارهای در حال چرخ 

 کلیدQuick/Jog  ریزیروی پانل قابل برنامه 

  ولتاژ تنظیمتابع (AVR )به هنگام تغییرات ولتاژ ورودی 

  وغیره ، اتبال کوتاهخطای فاز اضافه دما، ، اضافه بار، اضافه ولتاژ، کاه  ولتاژ،شامل اضافه جریاش کامل حفاظتیای 
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 دستگاه ات پلاکتوضیح 1.1

انادهی  و ولتااژ یش باا موتاور     قبل از نبب، ابتدا پلاک دستگاه خریداری شده را خوانده و از مناساب باودش جری  

برای تعیین جریانیاای ورودی و   .پلاک درایو ببورت زیر میباشد.  تحت کنترل این درایو اطمیناش حاصل نمائید

 .خروجی و تواش دستگاه به جدول مشخبات تواش وجریاش دستگاهیا مراجعه نمایید

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

سریال ینیا می باشد که بر روی بدنه دستگاه نباب گردیاده   نشاش دهنده مشخبات دستگاهیا و شماره  دستگاهلیبل 

 .نوشته شاده اسات   (Heavy duty)یا گشتاور ثابت بر روی لیبل تواش و جریاش دستگاه برای حالت بار سنگین .است

 برای انتخاب مناسب. می تواش از رن  پایین تر درایو استفاده کرد  (Light duty)یا گشتاور متغیر برای بارهای سبک

 .از جادول مشخباات تاواش و جریااش درایوهاا اساتفاده نماییاد       (  HDیا سنگین LDسبک) درایو متناسب با نوع بار 

گشاتاور ثابات و گشاتاور    : به طور کلی به دو گروه تقسیم بندی مای شاوند  توسط درایو کنترل می شوند که ی بارهای

دارند و نیز باید ظرفیت جریاش اضافه بار ینیاا نیاز بیشاتر    بارهای گشتاور ثابت نیاز به گشتاور راه اندازی بالایی . متغیر

ا و کمپرساورهای اساکرو   بارهای گشتاور ثابت شامل بارهایی مانند جرثقیل ها، کانوایرهاا، یسایابیا، اکساترودره    .باشد

نیاا نیاز   بارهای گشتاور متغییر نیاز به گشتاور راه اندازی پایینی دارند و همچنین ظرفیات اضاافه جریااش ی    .باشندمی

و فنیاا و میکسارهای سااده     ی گریاز از مرکاز  بارهای گشتاور متغییر شامل بارهایی مانناد پماه هاا   . پایین می باشد

صرفه جویی در مبرس انرژی، در کاربردهای گشتاور متغیر بسیار بیشاتر از کاربردهاایی اسات کاه در ینیاا      . باشندمی

 . گشتاور ثابت است

درصد گشتاور راه اندازی می باشند که از این جیت برای راه انادازی   051دارای  کنترل برداریدر مد  EXدرایوهای 

 .بارهای گشتاور ثابت کاملا مناسب بوده و در این حالت کافیست تواش درایو برابر با تواش موتور انتخاب گردد

EX -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 



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

8 
 

 

 EXجدول مشخبات تواش و جریاش درایوهای سری  1.1

 

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

 مدل 
 تواش دستگاه

(kW) 

 جریاش ورودی

 دستگاه

(A) 

 جریاش خروجی

 دستگاه

(A) 
 فریم 

High Low High Low High Low 

EX-2K2-N-00 2.2 4.0 7 10 5 9 A 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 315 350 580 620 600 640 G 
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 نبب مکانیکی دستگاه 1.4

متر میباشد به ازای هار  0111در صورتیکه نبب دستگاه در مکانی قرار دارد که ارتفاع یش از سطح دریا بی  از 

بطور مثاال بارای ارتفااع از ساطح دریاا      . از جریاش دهی جدول فوق کم نمائید% 1متربالاتر از سطح فوق،  011

 .کسر نمائید( x5%1=01 %% )01متر بیشتر میباشد بایستی 511متر، که  0511

    به هنگام نبب، فضائی خالی اطراس دستگاه ایجاد نمائید تا هوای لازم جیت خنک سازی دساتگاه مییاا گاردد .

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

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10 CM 

10 CM 

5 CM 5 CM 

ورود ارت

 هوا

 هوا خروج
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 و تهویه آنها نصب دستگاهها داخل تابلو 1.4.1

در هنگام نبب دستگاهیا داخل تابلو در کنار یکدیگر و روی هم باید شارایط عباور جریااش هاوا جیات خناک شادش        

 .اشددستگاهیا مییا ب

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 :مقدار حجم هوای مورد نیاز جیت تیویه مناسب و خنک کردش دستگاهیا در جدول ذیل مشحص شده است

 فریم دستگاه KW تواش  (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 

         هرگز اینورتر را در تابلوی برق محبو  نکنید و حتما  فان یاا ورودی و خروجای هاای مناساب جیات تخلیاه

در . باشاد (  C°40)دمای هوای محیط اینورترها بایستی کمتر از چیال درجاه ساانتیگراد    .  هواپی  بینی کنید

برق با دقات نظار بیشاتری ماد نظار قارار        ابینکضمن این مسئله به هنگام نبب چند اینورتر در یک جعبه یا 

 .گیرد

  95رطوبت بالای% RH  علت ینست که موجب هدایت ساطحی روی بردهاای قادرت    . اینورتر را معیوب میکند

در ضمن به مرور زماش از نبب دساتگاه،  جاذب رطوبات توساط     . میگردد و یرک یا جرقه روی برد ایجاد میکند

 . قدرت ، این مسئله را تشدید میکند گرد و غبارهای نشسته روی بردهای
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 از پاشیده شدش یب به دستگاه جدا جلوگیری بعمل یید. 

 در محیط های یلوده حتما از فیلترهای مناسب در جعبه یا کابینت برق استفاده کنید. 

 زی مثل براده فلز بجای نماندو همچنین اشیای ریز فل( یچاروغیره ) لتاش یدر داخل دستگاه بعد از نبب، وسا. 

 :ابعاد دستگاهیا 1.4.1

برای نبب دستگاهیا داخل تابلو و یا بر روی دیاوار  . شاش می دهدنجدول ذیل ابعاد طول و عرض و عمق دستگاهیا را 

 یر ابعاد دساتگاهیا می باشد که برای این منظور به تباوعلاوه بر ابعاد دستگاه نیاز به فاصله سوراخیای روی جعبه نیز 

  .رجوع نمایید

 مدل 
تواش دستگاه 

(kW) 
 فریم 

 طول

(mm) 

 عرض

(mm) 

 عمق

(mm) 

EX-2K2-N-00 2.2/4.0 A 290 163 194 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 315/350 G 1670 750 402 
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 نقشه ابعاد دستگاهیا جیت نبب 1.4.1

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

250 mm 

163 mm 

141 mm 

270 mm 

194 mm 

290 

 Frame A ( Kw 5.5 – 2.2)ابعاد 
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 Frame B ( Kw 15 – 7.5)ابعاد 
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 Frame C ( Kw 30 – 18.5)ابعاد 
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 Frame D ( Kw 55 – 37)ابعاد 

 



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

16 
 

 

 Frame E ( Kw 90 – 75)ابعاد 
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 بیس دستگاه بیس دستگاه

ه بار روی دیاوار یاا    در صورت نبب دستگا. ببورت ایستاده روی زمین می باشند Gو  Fنبب دستگاهیای فریم 

 .داخل تابلو می تواش بیس زیر دستگاه ها را جدا نمود تا ارتفاع دستگاهیا  کمتر شود

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

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

 

1
2

7
5

 m
m

 

 Frame F ( Kw 160 – 110)ابعاد 

3
0

5
 m

m
 

3
1

2
 m

m
 

1
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9
0m
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391 mm 

490 mm 

 Frame G ( Kw 315 – 200)ابعاد 

1
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402 mm 

750 mm 
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 نبب الکتریکی دستگاه 1.1

 .نبب الکتریکی دستگاه باید توسط افراد ماهر و یموزش دیده که با مسائل نبب اینورترها یشنا هستند انجام گیرد

فیوز و کنتاکتور مناسب و نیز انتخاب ساایز کابال قادرت مناساب مای      برای نبب الکتریکی دستگاهیا نیاز به انتخاب 

در صورت عدم انتخاب صحیح این موارد ممکن است به دستگاه و تجییزات جانبی و همچنین باه افاراد یسایب    . باشد

 بنابراین در انتخاب این تجییزات دقت شود و از سازنده های معتبر و دارای استاندارد خریداری گردند. برسد

 

 براسا  جدول زیر فیوز و کنتاکتور مناسب را انتخاب نمائید

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

 (A) 

 ACکنتاکتور 

 (A) High Low 

380V ±15% 3PH AC 

EX-2K2-N-00 7 10 16 10 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 580 620 1200 900 
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        کنترل دورها دارای جریاش نشتی خازنی به بدنه دستگاه هستند لاذا نباب سایم ارت یاا زماین در کنتارل دور

انتخاب سایم زماین یاا ارت را بار اساا  ظرفیات       .موتور بسیار با اهمیت است و بایستی به دستگاه متبل شود

ایناورتر بباورت ساتاره باه     در ضمن اتبال سیمیای زمین چناد  . جریاش اتبال کوتاه شبکه خود تعیین نمائید

 .شینه اصلی متبل گردد

 همچناین  . روک  سیمیای متبل به ترمینالیای ورودی از برق شیر و خروجی به موتور را به اندازه نیاز بردارید

 . جیت اتبال الکتریکی مطمئن، پیچ ترمینالیا را کاملا سفت کنید

ابجاا نشاود  یعنای هماواره ترمینالیاای      مراقب باشید اشتباها جای کابل ورودی و خروجی دساتگاه ج  

U,V,W  به کابل موتور متبل شود. 

 

 در صورت میگر زدش موتور حتما ینرا از اینورتر جدا کنید. تست عایقی اینورترها مجاز نمیباشد. 

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

 .طرس زمین گردد از دو

         در صورت استفاده از ولوم خارجی حتما از کابل  جداگاناه شایلد دار اساتفاده کنیاد و شایلد را فقاط از طارس

 .اینورتر زمین نمائید

  ولات بطاور    10ولت و سایمیای حامال سایگنالیای    111جیت اتبالات کنترلی دستگاه، سیمیای حامل ولتاژ

 .جداگانه کابل کشی نمائید

  از روی کابال قادرت عباور     کاه  و در جاهاائی . سانتیمتر از کابل قدرت عبور دهیاد  11را با فاصله کابل کنترل

 .میکنند ببورت عمودی عبور دهید

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

o  زماش درگیری میباشد% 01ترمز با % 011این جدول براسا  شرایط 

o ولت میباشد 711حد ترمزی  ولتاژ 
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 جدول انتخاب مقاومت ترمز 1.1.1

 مدل دستگاه
 ماجول سوئیچ ترمز

گشتاور % 100مقاومت مورد نیاز با 

 ترمزی

 تعداد اهم/وات تعداد مدل 

3AC 380V ±15% 

EX-2K2-N-00 

یونیت ترمز 

 داخلی
0 

91Ω/220W 1 

EX-4K0-N-00 051Ω/191W 1 

EX-5K5-N-00 011Ω/520W 1 

EX-7K5-N-00 
51Ω/0101W 1 

EX-11K0-N-00 

EX-15K0-N-00 01Ω/0561W 1 

EX-18K5-N-00 

OPDB-055 1 

11Ω/6111W 

1 

EX-22K0-N-00 1 

EX-30K0-N-00 1 

EX-37K0-N-00 

01.6Ω/9611W 

1 

EX-45K0-N-00 1 

EX-55K0-N-00 1 

EX-75K0-N-00 
OPDB-055 2 01.6Ω/9600W 

2 

EX-90K0-N-00 2 

EX-110K0-N-00 OPDB-055 2 01.6Ω/9611W 2 

EX-132K0-N-00 
OPDB-160 1 0Ω/11111W 

1 

EX-160K0-N-00 1 

EX-200K0-N-00 OPDB-200 1 0Ω/01111W 1 

EX-250K0-N-00 
OPDB-315 1 0Ω/01111W 

2 

EX-315K0-N-00 2 

 

 ت برق دارید حتما از راکتوردر جاهائیکه افت ولتاژ برق یا نوساناAC سه فاز ورودی استفاده کنید. 

     در مکانیائی که تجییزات دقیق اندازه گیری وجود دارد، بایستی به مقدار فاصله نبب اینورتر تاا ایان تجییازات

جیات حاذس ناویز هاای فرکاانس باالای        هاا ایان فیلتر . استفاده نمود EMCتوجه کرد و از  فیلترهای مناسب 

 . ط اینورتر مورد نیاز میباشندایجادی توس

  توصیه می شود کابل های قدرت شیلددار اساتفاده گاردد و شایلد کابال      نویز تشعشعی از اینورتر جیت کاه

 .قدرت از دو طرس اینورتر و موتور ارت گردد

   10-0برای کابلیای کنترلی مخبوصا سیگنالیای یناالوگV   20-0/4یااmA      حتماا از کابال کنتارل شایلددار

 .اده گردد و شیلد کابل فقط از طرس اینورتر به ارت اتبال یابداستف
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 EXیرای  ترمینال قدرت درایوهای  1.1.1

در صورت نیااز از سرسایم یاا کابلشاوهای اساتاندارد اساتفاده       . در اتبال کابلیا به ترمینالیای قدرت دقت شود

از نباب کابلیاا  از محکام    بستن پیچیای ترمینال قدرت باید تورک مناسب اعماال گاردد و پاس     مهنگا. گردد

شل بودش کابلیای قدرت باعث باالا رفاتن جریااش و ایجااد یتا  ساوزی در       . بودش ینیا اطمیناش حاصل نمایید

های ذیل یرای  ترمینالیای قدرت دستگاهیا را در فریم  شکل .ترمینالیا و یسیب رسیدش به دستگاه خواهد شد

 .های مختلف نشاش می دهند

+DC PB -DC 
R S T U V W 

PE سه فاز موتور سه فاز برق شیر 

 KW 5.5 – 0.75ولت  380 دستگاه های سه فازترمینالیای قدرت

 

-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

R S T U V W 
PE 

 سه فاز موتور سه فاز برق شیر

 KW 15 - 7.5ولت  181دستگاه های سه فاز ترمینالیای قدرت

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE 
 سه فاز موتور سه فاز برق شیر

 KW 90 - 18.5ولت  380 دستگاه های سه فازترمینالیای قدرت

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

 سه فاز برق شیر سه فاز موتور

 

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

 

 KW 160 – 110ولت   380 دستگاه های سه فازترمینالیای قدرت

 

 

 

 

 

 KW 315 – 200ولت  380 های سه فازدستگاه ترمینالیای قدرت

 سه فاز موتور  سه فاز برق شیر 
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اده شاده  و ترمینالیای قدرت و کنترل یش و نیز سوکتیای کارتیای انکودر و یپشان در شاکل ذیال نشااش د     EXدرایو 

 :است

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 توصیف ترمینالیای قدرت  علامت یا نشانه روی ترمینال ها

R、S、T سه فاز برق ورودی 

+DC(600V), -DC با  منفی و مثبت جیت واحد ترمز خارجی 

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

+DC, P1  ترمینالیای مربوط به چوکDC خارجی 

-DC  ترمینال منفی لینکDC 

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

PE      ارت یا اتبال به زمین کارخانه 

+BAT,-BAT جیت اتبال تغذیه باطری در کاربرد یسانسور 
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-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

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

 

 

 

 

 

 

 ترمینالیای کنترل

 سوکت دیسپلی ریموت

 ترمینالیای قدرت

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

 B (7.5-11-15KW )ریم ترمینال قدرت ف

 A (2.2-4-5.5 KW )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 شده است  برای هر ورودی یا خروجی دو عدد ترمینال در نظر گرفته Fدر ترمینالیای قدرت سری : توجه

  .سری کابل برای ترمینالیا در نظر گرفته شود

 G (200-250-315KW )ترمینال قدرت فریم 

R S T U V W 

E E P1 (+) (-) 

 F (110-132-160KW )ترمینال قدرت فریم 

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

E E P1 P1 (+) (+) (-) 
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 درایو قدرت نبب سیستم 1.1

یک سیستم قدرت درایو شامل درایو و ماجولیای یش ، موتور و بار، کابلکشی و لوازم جانبی در ورودی و خروجای مای   

کنترل کننده هاای دور موتاور ساه     هبه دلیل اینک. باشد که برای نبب ینیا باید استانداردهای مشخبی رعایت گردند

عامل ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و نیز هارمونیکیای جریانی بالا می باشند ، بنابراین رعایت اصول اساتاندارد   فاز 

 .در نبب و راه اندازی ینیا 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  دور موتور کننده سیستم قدرت کنترلیک      

 فاز
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 درایو خروجی/ورودی لوازم جانبی 1.1.1

 کلید فیور -0

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

برابار جریااش ناامی     1تاا   0.5جریاش فیوز معمولا . مناسب انتخاب و در ورودی قرار داد سه فاز کلید فیوز

 .ورودی درایو می باشد و برای انتخاب صحیح به جدول یش رجوع شود

 کنتاکتور -1

ولای در ماواقعی کاه نیااز مای باشاد تاا در زمانیاای         . در ورودی درایو ضروری نمی باشد نبب کنتاکتور

همچناین اگار   .اضطراری ببورت سریع برق قطع شود می تواش از کنتاکتور در ورودی درایو استفاده نمود

درایو در جایی نبب باشد که دسترسی به کلید فیوز ورودی درایو مشکل باشد باید جیات قطاع و وصال    

ورودی از کنتاکتور استفاده نمود تا بتواش از سیستم کنترل مرکزی فرماش قطع و وصال کنتااکتور را    برق

 .صادر نمود

 ACچوک یا راکتور ورودی  -1

تاا  . برای کاه  هارمونیک ناشی از ورودی پل دیودی درایو می تواش از فیلتار هارمونیاک اساتفاده نماود    

در  ACهمچناین اساتفاده از راکتاور    . ورودی کاه  یاباد مقدار هارمونیک ایجاد شده بر روی شبکه برق 

 .ورودی ، درایو را در برابر نوسانات ولتاژ و جریاش های بالا محافظت می نماید

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

 ولتاژ را در برابر نوساناتدرایو  ، کتورهاار(surge)  محافظت می کندی اضافه ولتاژ و تریپیا. 

 باعث کاه  اعوجاج هارمونیکی و کاه  توتال هارمونیکTHD جریاش و ولتاژ ورودی می شود. 

 باعث افزای  طول عمر درایو و خازنیای داخلی یش می شود.. 

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

 یقی درایو می شودباعث بیبود ضریب تواش حق. 

         باعث کاه  اساپایکیای جریااش ورودی مای شاود و از ساوختن فیوزهاای ورودی در زمانیاای

 اسپایک 

 .جریاش جلوگیریمی شود

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

 باعث کاه  خطاها و یلارمیای با منشا ناشناخته درایو می شود. 

پیشنیاد می شود در ورودی درایوها حتماا راکتاور اساتفاده گاردد تاا باعاث بیباود کاارایی درایاو و کااه             معمولا

داخل درایو نبب  90KWتا   KW 18.5در توانیای DCراکتور  EXسری  در درایوهای. هارمونیکیای مزاحم گردد

 .می باشد و در سایر توانیا قابلیت نبب از بیروش وجود دارد
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 DCک فیلتر هارمونی -0

ه  هارمونیاک  داخلی می باشند که باعث کاا  DCیا راکتور  دارای فیلتر 90kwتا  18.5kwاینورترهای 

از بیاروش   DCبرای اینورترهای تواش باالاتر مای تاواش فیلتار     . می شود و تبحیح ضریب تواش این درایوها

عمار درایاو و    باعث کاه  اساپایکیای جریااش ورودی و افازای  طاول     DCهمچنین راکتور  .نبب نمود

 .خازنیای داخلی یش می شود

 ورودی EMCفیلتر  -5

نزدیاک   کنترلی که از درایو و کابلیای یش منتشر می شوند ممکن است بر دیگر دستگاهیای EMCامواج 

 .انتشار این امواج را کاه  داد EMCمی تواش با نبب فیلتر . بگذاردمنفی درایو تاثیر 

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز -6

و  PBترمینالیاای   دارای یونیت ترمز داخلی می باشند و مقاومت ترمز مساتقیم باه   15kwای تا اینورتره

در سیستمیایی که دارای انرژی برگشتی از موتور به سمت درایو می باشاد باا    .اینورتر وصل می شود (+)

 .نبب مقاومت ترمز این انرژی تخلیه می شود

.  ایناورتر متبال شاود    (-)و  (+)رمز خارجی به ترمینالیاای  به بالا باید یونیت ت 18.5KWدر اینورترهای 

 10mکابل مقاومت ترمز به یونیت ترمز باید کمتار از  . باشد 5mکابل یونیت ترمز به اینورتر باید کمتر از 

 .باشد

 (du/dt)خروجی ACفیلتر  -7

 . در موارد ذیل استفاده می شود ACفیلتر 

اگار طاول   . باشد 50mموتور با اینورتر بیشتر از زمانی استفاده می شود که فاصله  ACفیلتر 

باشد ممکن است حفاظت اضافه جریاش ایناورتر فالات دهاد و بخااطر افازای        50mکابل موتور بی  از 

 . ظرفیت خازنی کابل جریانیای نشتی نسبت به زمین ایجاد گردد

در  AC (du/dt)همچنین جیت جلوگیری از یسایب رسایدش باه عاایق موتاور بایاد فیلتار        

 .خروجی اینورتر نبب نمود

 خروجی EMCفیلتر  -8

خروجی جیت کاه  جریاش نشتی کابل خروجی و کاه  نویز رادیویی بین کابال موتاور و    EMCفیلتر 

 .اینورتر استفاده می شود
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 نصب لوازم جانبی اینورتر

.ندفقااط نبااب کلیااد فیااوز در ورودی اینااورتر ضااروری ماای باشااد و سااایر لااوازم ببااورت یپشاان ماای باشاا        

 کنتاکتور

 کلید فیوز

 ورودی ACچوک یا راکتور ورودی EMCفیلتر 

  DU/DTفیلتر خروجی موتور 

 خروجی EMCفیلتر 

 فاز 1موتور 

 ارت

 ارت

 مقاومت ترمز DC فیلتر هارمونیک

شبکه سه فاز 

AC 

OPDB 

 DCیونیت ترمز 

 EX 3 ~ 380 Vاینورتر 
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 .     از جدول مشخبات ذیل استفاده گردد DCورودی و خروجی و نیز راکتور  AC( چوک)برای انتخاب راکتور 

جدول مشخبات راکتورها بر اسا  مقادیر متناسب با تاواش دساتگاهیا پیشانیاد شاده اسات و ممکان اسات        : توجه 

 .مشخبات راکتورهای سازنده های مختلف کمی متفاوت باشد

 DCو راکتور  ACمشخبات راکتورهای ورودی و خروجی  1.1.1

 

 

 

ستگاه توان د مدل 
(kW) 

 DCراکتور  خروجی ACراکتور  ورودی ACراکتور 

جریان
(A) 

اندوکتانس 
(mH) 

جریان
(A) 

اندوکتانس 
(mH) 

جریان
(A) 

اندوکتانس 
(mH) 

EX-2K2-N-00 2.2/4.0 7 2.5 7 1 - - 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-250K0-N-00 250/280 530 0.04 530 0.005 700 0.1 

EX-315K0-N-00 315/350 660 0.025 660 0.004 800 0.08 
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 ی درایوهاکابل کش 1.7

فاصاله باین کابلیاای    . کابل کشی ورودی سه فاز و خروجی موتور باید کاملا با رعایت استانداردهای لازم انجاام گیارد  

یعنی درایاو بایاد در    .کابلیای موتور باید تا حد امکاش کوتاه باشند. باشند 30cmورودی و خروجی موتور باید حداقل 

باید کابلیا مخبوصاً کابلیاای موتاور   . نزدیکترین مکاش به موتور نبب گردد تا فاصله موتور و درایو مسیر کوتاهی باشد

سیساتم ارت   .شیلددار انتخاب شوند تا تاثیر نویز و فرکانسیای الکترومغناطیسی منتشر شده به کمترین مقادار برساد  

. اشته باشد و کابلیای ارت نیز متناساب باا کابلیاای ساه فااز و موتاور انتخااب گردناد        مناسب و مطمئن باید وجود د

بیتر اسات از  . کابلیای کنترلی نیز باید شیلددار انتخاب شوند و از مسیرهای جداگانه با کابلیای قدرت عبور داده شوند

اج فرکانس باالای مغناطیسای کااه     فیلترها و راکتورهای ورودی و خروجی استفاده گردد تا میزاش هارمونیکیا و امو

 .یابد و سیستم نبب شده ایمنی و حفاظت بالایی داشته باشد

 بر اسا  جدول ذیل سطح مقطع کابل را متناسب با جریاش ورودی و خروجی درایو انتخاب نمایید 1.7.1

 مدل دستگاه
 سطح مقطع کابل (A)جریاش نامی دستگاه 

(mm
2
) 

 فریم
High  Low 

%380V ±15 3PH AC 

EX-2K2-N-00 5 9 3*2.5+2.5 A 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-110K0-N-00 210 250 2*(3*95+70) F 

EX-132K0-N-00 250 300 2*(3*120+70) F 

EX-160K0-N-00 300 340 2*(3*120+70) F 

EX-200K0-N-00 380 415 2(3*150+120) G 

EX-250K0-N-00 470 520 2*(3*185+70) G 

EX-315K0-N-00 600 640 2*(3*240+120) G 
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 توضیحات کلی کابل کشی درایو 1.7.1

و کابل انتخابی باید بتواند جریاش نامی درایو را تحمل نماید و به هماین منظاور از جادول جریااش دهای درایاو        -

 کابلیای توصیه شده استفاده گردد

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

باید متناسب با ولتاژ مجازی باشد کاه در شارایط فالات    ( سیستم ارت) PEاندوکتانس و امپدانس کابل و اتبال  -

 .رخ می دهد نباید افزای  زیادی داشته باشدبنابراین ولتاژ نقطه فالت در زمانیکه اتبال زمین . وجود دارد

 1KVحاداقل بایاد    رسااناهای کابال  باین  و ولتاژ ناامی  . انتخاب شود 600Vباید کابل  400Vجیت درایوهای  -

 .باشد

درجاه دور   360و شیلد کابل باید بباورت   باید کابل شیلددار یکساش  استفاده گردد و ورودی درایو برای موتور -

 .قابل استفاده می باشد 30KWرشته جدا فقط برای موتورهای تا  0بل کا. کابل را بپوشاند

و کابلیاای تاک رشاته جادا جادا بکاار       . استفاده شود (multi core)برای موتور فقط باید کابلیای چند رشته  -

 .نروند

 با شایلد بارای موتورهاای    10mm²کابلیای به شکل زیر که فقط یک کابل هادی ارت دارند  با سطح مقطع تا  -

 .مناسب می باشند 30KWتا 

 

 

 

 

. بااهم هساتند   PEکه در یک نموناه شایلد و   .استفاده شود 30KWهای بالای دو نمونه کابلیای شکل زیر برای موتور

 .نیز استفاده می شود PEبطوریکه هدایت الکتریکی شیلد بالا است و به عنواش 

 .یلد نیز فقط به عنواش شیلد استفاده می شودببورت جدا داخل کابل می باشند و ش PEدر نمونه دوم رشته های 

 .وجود داشته باشد PEدر این کابلیا باید سه رشته کابل 

 

 

 

 

 

یک هادی 

 ارت

 شیلد کابل

یک هادی 

 شیلد 

PE 

 سه رشته هادی

 شیلد کابل
 PEسه رشته ارت

 PEشیلد و 
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 .یک کابل جدا استفاده گردد (PE)ارت خود کابلیا باشد باید برای %50در صورتیکه هدایت شیلد دور کابل کمتر از 

 

 

 

 . برای ورودی درایو می تواش استفاده نمودفقط (  PEظت سه هادی فاز و یک هادی حفا) هادی  0سیستمیای شامل 

 

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

 کمترین سطح مقطع کابل هادی حفاظت

Sp(mm2) 

 سطح مقطع کابل هادی فاز

S(mm2) 

S S ≤ 06 

16 06 < S ≤ 15 

S/2 35 < S 

 

همچناین باعاث   . تور باعث کاه  تشعشعات الکترومغناطیسی اطراس درایو می شوداستفاده از کابل شیلددار برای مو

 .کاه  استر  روی ایزولاسیوش موتور و جریاش بیرینگیای موتور می شود

انتشار اماواج الکترومغناطیسای فرکاانس باالا ناشای از      تا حد امکاش باید کوتاه در نظر گرفته شود تا  PEکابل موتور و 

 .و همچنین جریاش نشتی و جریاش خازنی کابلیا نیز کمتر شود. کابلیا کاه  یابد

درصورتیکه شیلد کابل موتور برای حفاظت ارت استفاده شود باید میزاش هدایت الکتریکای شایلد جیات اساتفاده باه      

 .کافی باشد PEعنواش 

نیای نشتی و خاازنی ماوثر   همچنین برای اینکه شیلد کابل موتور بر روی انتشار امواج الکترومغناطیسی و کاه  جریا

درصد میزاش هدایت الکتریکی هر یک از فازهای اصلی کابال   01باشد باید میزاش هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل 

 .موتور باشد

 

 شیلد 

PE 

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

 شیلد روی زوج سیم ها

 :طول کابل موتور

 .متر بیشتر شود 111نباید از ( با فیلتر یا بدوش فیلتر) شامل کابل شیلددارحداکثر طول کابل موتور 

تاا جریانیاای نشاتی ناشای از      .استفاده گاردد  du/dtمتر توصیه می شود فیلتر خروجی  51ه های بالای برای فاصل

 .افزای  ظرفیت خازنی کابلیا کاه  یابد و ایزولاسیوش موتور یسیب نبیند

درایاو   کابلیای موتور چند. در کابل کشی درایو سعی شود کابلیای موتور از مسیری جدا از سایر کابلیا عبور داده شود

از مسایرهای  بایاد کابلیاای موتاور ، کابلیاای ورودی درایاو و کابلیاای کنترلای        . می توانند از یک مسیر عبور نمایند

 .جداگانه عبور داده شوند تا تاثیر امواج الکترومغناطیسی کابلیای موتور بر روی سایر کابلیا کم باشد

درجاه از روی   91یای موتور باشد باید کابلیای کنترل باا زاویاه   در صورتیکه نیاز به عبور کابلیای کنترلی از روی کابل

 . کابلیای موتور عبورنمایند

 

 

 

 

 

 

 

 

 .باشد 300mmفاصله بین کابلیای موتور و کابلیای ورودی نیز درصورتیکه به موازات هم می باشند حداقل 

 .ر داکتیای جداگانه عبور داده شوندد 220Vکنترلی درایو و کابل های  24Vدر کابل کشی های داخل تابلو کابلیای 

به هی  وجه . از درایو جدا شوندورودی و خروجی جیت تست ایزولاسیوش باید حتما کابلیای : ست ایزولاسیوش کابلیات

تسات   1KVکابلیای موتور و ورودی باا ولتااژ    .نباید ترمینالیای ورودی و خروجی درایو تست ولتاژ بالای عایقی شوند

 .عایقی شوند

و بیتر است از کابلیای شیلددار دو به دو باه هام تابیاده     از کابلیای شیلددار استفاده شود رای کابلیای کنترلی حتماب

 .وصل گردد PEشیلد کابل کنترلی فقط از طرس درایو به ارت  .استفاده گردد (Twisted pair)شده 

 

 

 

 

 کابلیای موتور کابلیای ورودی

 کابلیای کنترلی

 500mmحداقل فاصله کابل موتور و کابل کنترل  

 200mmحداقل فاصله کابل ورودی  و کابل کنترل  
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 ه شده با شیلد اضافی دور زوج سیمیای به هم تابیدبرای سیگنالیای ینالوگ بیتر است از کابل شیلددار با زوج سیم

 .برای سیگنالیای انکودر نیز از همین نوع کابل استفاده گردد. ها استفاده گردد

 .نیز از همین نوع کابلیا می تواش استفاده نمود 24Vبرای رله های کنترلی 

 .از کابلیای جداگانه استفاده گردد 220Vبرای رله های 

  

 .ترل باید ارت شودشیلد کابل کن

 PEشیلد هر زوج سیم نیز جداگانه به ترمینال  

 .وصل گردد 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 برای کارت انکودر از کابل شیلددار با زوج سیم های 

 .استفاده گردد twisted pairبه هم تابیده شده 

 

 

 

  

 ترمینالیای کنترلی درایو
PE 

 کابل کنترل

شیلد 

 کابل

PE 

 کارت انکودرترمینالیای 
PE 

 انکودرکابل 

شیلد 

 کابل

PE 

زوج سیم به هم 

 تابیده شده
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 کابل کشییای ورودی و خروجی درایو

 

 

 

 

 

 

و برای جریانیای بالا بایاد از دو یاا   .  ش  تنیا از یک کابل سه رشته استفاده نمودمعمولا در درایوهای تواش بالا نمی توا

ساه  و هار  . کابل کشی درایو بباورت ذیال انجاام گیارد    در اینبورت . سه کابل سه رشته ببورت موازی استفاده کرد

کابلیاا بایاد باه زماین      همچنین شیلد تمام. رشته همه کابلیا باید به تمام ترمینالیای خروجی یا ووردی متبل شوند

 :مانند شکل ذیل. وصل شوند

 

 

 

 

 

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

 EXدرایو 

PE 

PE 

PE 

 اینورتر

سه عدد کابل 

 سه رشته 
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 Regenerative unitنبب یونیت بازخور  1.1

یونیت بازخور زمانی استفاده می شود که بخواهیم انرژی برگشتی موتور ناشی از حالت ترمزی یا ژنراتوری را به شابکه  

 .برگردانیم

نیت بازخور استفاده می گردد و انرژی به شبکه برگشات داده  یعنی بجای استفاده از مقاومت ترمز و تلفات انرژی، از یو

 .می شود و موجب صرفه جویی انرژی نیز می شود

بناابراین مقادار   . اساتفاده مای گاردد    IGBTدر یونیتیای باازخور بجاای اساتفاده از پال دیاود در ورودی ایناورتر از       

 .خواهد رسید %4به کمتر از  THDهارمونیک ورودی بسیار کاه  می یابد و مقدار 

 .این دستگاهیا بیشتر در تجییزات بالابرها و نیز سیستمیای سانتریفوژ استفاده می گردند

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 اینورتر

Regenerative unit 

 یونیت بازخور

 DCفیوز 

 شبکه سه فاز ACراکتور 

 و اینورتر regenerativeت نبب یونیطریقه 
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 (Grounding)سیستم ارت 1.1

بایاد توجاه شاود کاه ارت     . هنگام نبب درایو و تجییزات جانبی باید نسبت به ارت کردش سیستمیا توجه ویژه نماود 

د در نظر گرفته شود بلکه باید هنگام ارت کردش کل سیستم را در نظر گرفت کاه  کردش درایو ببورت مستقل نمی توان

شامل ترانسفورماتور تغذیه شبکه، تجییزات جانبی ورودی درایو، خود درایو، تجییزات جانبی خروجی درایو ، کابلیاای  

 .وندهمه این تجییزات باید ببورت استاندارد ارت ش. ورودی و خروجی و نیایتا موتور می باشد

ناشی از ولتاژهای ناخواساته ای کاه بار روی بدناه     اول ایمنی : ارت کردش سیستم برای دو هدس اصلی انجام می شود

کاه باا اتباال بدناه     . تجییزات الکتریکی ایجاد می شود و ممکن است باعث یسیب رسیدش به تجییزات و یا افراد شود

 .ایجاد می گردد ایمنینه دستگاهیا و زمین این تجییزات به ارت و ایجاد یک مسیر جریانی مناسب بین بد

دومین هدس از ارت کردش جلوگیری از ایجاد نویزهای الکتریکی و کاه  ینیا می باشد که این نویزهاا باعاث اخاتلال    

مخبوصاً درایوها که به خاطرانتشار امواج فرکاانس باالا و الکترومغناطیسای مای      .در کار تجییزات الکتریکی می شود

و تجییزات جانبی و کابل کشییای استاندارد این نویزهاا  ینیا منشا نویزهای الکتریکی باشند که با نبب صحیح توانند 

 .کاه  چشمگیری می یابند

بارای ایان   . زمین کردش تجییزات به معنی اتبال بدنه فلزی تجییزات الکتریکی به پتانسایل ارت یکسااش مای باشاد    

 .جداگانه به ارت وصل شوند یستقل و با کابلیای مسمنظور باید تمام قطعات فلزی به صورت م

 درایو PEاتبال ترمینال  1.1.1

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

کابلیای ارت . باشندکابلیای استفاده شده برای ارت باید با سطح مقطع مناسب  .استانداردهای ملی ایجاد شده باشد

برای اتبال ارت نباید از سوکتیایی که امکاش قطع . انتخاب می شوندمتناسب با تواش درایو و کابلیای قدرت اصلی 

 .شدش دارند استفاده نمود و باید اتبالات ارت محکم و مطمئن باشند
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 اتبال ارت موتور 1.1.1

همچنین بدنه موتور باید در محل نبب یش بباورت  . تبل شوددرایو م PEبدنه موتور باید با کابل جداگانه به ترمینال 

 .جداگانه به ارت متبل شود

 

 

 

 

 RFIارت فیلتر 

به دلیل اینکه این نوع فیلترها جریاش نشتی نسبتاً باالایی  . در ورودی یا خروجی درایو استفاده می شود RFIاگر فیلتر 

در غیار اینباورت نباب ایان فیلترهاا اثاری نخواهاد        . وصل شودایجاد می کنند، بنابراین حتماً باید بدنه ینیا به ارت 

 .داشت

 ارت راکتورهای ورودی و خروجی

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

 ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز

این تجییزات نیز ببورت مستقل و با کابل جداگانه  درصورتیکه یونیت ترمز و مقاومت ترمز استفاده شده باشد ، باید

 .ای به ارت متبل شوند

 ارت شیلد کابلهای قدرت و کنترل

 .در کابلیای قدرت شیلددار باید شیلد کابل از دو طرس موتور و درایو به ارت وصل شود

 .کنترلی وصل شود PEدر کابلیای کنترلی شیلددار باید شیلد کابل فقط از طرس درایو به ارت یعنی ترمینال 
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 یز از انواع راکتورها و فیلترهایوقتی جیت کاه  نویزهای الکتریکی از کابلیای شیلددار استفاده می شود و ن:  توجه

در صورتیکه ایان تجییازات بباورت مناساب و اساتاندارد ، ارت      . مختلف در ورودی و خروجی درایو استفاده می شود

تجییازات اضاافه ای بایاد    بنابراین قبل از استفاده از هر . الکتریکی نخواهند داشت نشوند تاثیر چندانی در کاه  نویز

 .ست اجرا کردش سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بودنسبت به در

 EMCملاحضات مربوط به  1.11

EMC  مخففElectro Magnetic Compatibility  و منظور ایان  . سازگاری الکترومغناطیسی می باشد معنیبه

ه یک دستگاه یا یک سیستم بتواند در یاک محایط الکترومغناطیسای بباورت نرماال کاار کناد و اماواج         می باشد ک

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

 ساایر  هاای رادیاویی و   ویسه بار سار  از اختلالات الکترومغناطیسی از خود سااطع کناد کا    نباید سطحی دستگاه -0

  .بگذارد تاثیر ها دستگاه

. محیط، ایمنی کافی داشته باشاد تاا تااثیر ناامطلوب نپاذیرد      این دستگاه باید در برابر اختلالات الکترومغناطیسی -2 

باه   الی،قرار گیرند تا در صورت وجود مشکلات احتم  EMC تجییزات الکترونیکی تحت تست های  بنابراین باید تمامی

هادایت شاونده و    اغتشاشاات : دنمیشاو  تقسایم  کلای  باه دو بخا   الکترومغناطیسای   اغتشاشاات  . رفع ینیا پرداخت

 وجاود دارد کاه بایاد باا توجاه باه یش،        EMC هاای   برای هر سیستم، استاندارد خاصی جیت تسات .تابشی اغتشاشات

 . مشخبات تست را تعیین کرد

بناابراین هار هاادی مانناد     . ز طریق انتقال توسط هادی ها صاورت مای گیارد   اغتشاشات هدایتی ینیایی هستند که ا

 .خطوط انتقال، کابلیا، خازنیا و القاگرها می تواند کانال انتفال اغتشاشات الکترومغناطیسی باشد

 .اغتشاشات تابشی ینیا هستند که از طریق امواج الکترومغناطیسی منتقل می شوند

الیاای انتقاال و گیرناده هاای     مناابع اغتشااش، کان  : اشات الکترومغناطیسی شاامل عامل اصلی و ضروری در اغتشسه 

مربوط به کانالیای انتقال می باشد زیارا   EMCبرای مشتریاش درایو راه حلیای مربوط به مشکلات . حسا  می باشند

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

EMC  و  انتخاب)در صورتی که در فاز اولیه طراحی . تا دستگاه در حین تست دچار مشکل نشوددر نظر گرفته شوند

ساطوح قابال اطمینااش در     تاواش باه   توجه شود ، با هزینه کمتاری مای    EMC به مسأله ( طراحی مدارات الکترونیکی

 :به مسائل زیر بسیارمیم استدر فاز طراحی توجه . ها دست پیدا کرد تست
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 طراحی مدار و انتخاب قطعات دیجیتال و ینالوگ -0

  ها وکانکتورها  کابل -2

 فیلترها -3

 هاشیلد -4

 PCB طراحی -5

انتقاال و   تولیاد،  ازلحاا  که سیساتم   یاییتداخل امواج الکترومغناطیسی هر سیستم الکتریکی یکی از نقش مسئلهدر 

 :که عبارتند از دریافت یش را ایفا می کند

 .ایجاد تداخل امواج الکترومغناطیسی است کی منبعییک سیستم الکتر -0

 .انتقال دهندة امواج الکترومغناطیسی عمل می کند یک سیستم الکتریکی به عنواش کانال -2

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

کدام یاک ازنقشایای فاوق را درمساألا تاداخل اماواج الکترومغناطیسای دارا         م الکتریکیبا توجه به اینکه یک سیست

پدیادة   چاره ای برای برطرس کردش این مسأله پیادا نماود و تاداخل اماواج الکترومغناطیسای کاه       می تواش ، باشدمی

 .ن بردازبی ینرا حتی و داده کاه  ممکن حد تا را است مطلوبینا

 اینورتر EMCمشخبات  1.11.1

تاداخل   منابع میام تولیاد  . الکترومغناطیسی، تغییرات سریع میدانیای الکتریکی یا مغناطیسی است تولید امواج منبع

کنناد،   مای  وصال  و راقطاع  الکتریکی جریاش زیاد باسرعت که هاییرله ها و کلید، امواج الکترومغناطیسی، موتورهای 

میم بوجود یورندة تداخل امواج الکترومغناطیسای   از منابع زنی ینیا، یکی نیز بدلیل عملکرد کلید اینورترها. می باشند

جریاش  امواج الکترومغناطیسی بر اثر کلیدزنی سریع ترانزیستور و قطع و وصل سریعاینورترها  در . محسوب می شوند

یال  ترانزیستور ها نیاز یکای از دلا   همچنین تلفات کلید زنی در زماش روشن کردش و یا خاموش کردش. ایجاد می شود

 باالایی  فرکاانس  باا  هاای  ایجاد امواج الکترومغناطیسی است، که در هوا منتشرشده و از ینجایی که دارای هارمونیاک 

. الکترومغناطیسی مخرب عمل می کنند و روی سیستمیای مخابراتی اثرات نامطلوب میگذارناد  امواج بعنواش ، هستند

تنیا منابع ایجاد اغتشاشاات الکترومغناطیسای مای باشاند بلکاه      ، اینورترها نه مانند بسیاری از تجییزات الکترونیکی 

اصاول کاار اینورترهاا مشاخص مای نمایاد کاه ینیاا مای توانناد نویزهاای            . گیرنده های اغتشاشات نیاز مای باشاند   

 .الکترومغناطیسی خاصی تولید نمایند

اطیسی محیطای را داشاته باشاند و    همچنین اینورترها باید طوری طراحی گردند که قابلیت مقابله به امواج الکترومغن

 :اینورتر مربوط می شود EMCموارد ذیل به .ببورت ایمن و قابل اطمیناش کار نمایند



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

43 
 

 

جریاش ورودی اینورترها به خاطر وجود پل دیود به صورت سینوسی و متقارش نمی باشد و باعث مای شاود جریااش    -0

یجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی ، کاه  ضریب تاواش و  ورودی دارای هارمونیک های جریانی بالایی باشد که باعث ا

 .افزای  تلفات می شود

که باعث افازای  دماای موتاور و کااه      . فرکانس بالا می باشد PWMولتاژ خروجی اینورتر ببورت شکل موج  -2

اج همچنین باعث افزای  جریاش نشتی و هدایت یش به تجییازات حفااظتی مای شاود و ایجااد اماو       .عمر یش می شود

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

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

 .یسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از یش شود

ایناورتر باعاث افازای  قابلیات      EMIاینورتر باهم وجود دارند و هر کاهشای در   EMIو  EMSسیستم ، در یک  -4

EMS خواهد شد. 

 EMCدستورالعمل نبب  1.11.1

 EMCبرای اطمیناش از عملکرد درست تمام تجییزات اکتریکی داخال یاک سیساتم یکسااش بار اساا  مشخباات        

این ماوارد شاامل کنتارل    . مورد کاربردی معرفی می شودندین بر اسا  ج EMCاینورترها در این بخ  اصول نبب 

تاثیر خوب بار   .نویز، کابل کشی صحیح ، ارت کردش استاندارد، کنترل جریاش نشتی و فیلترهای منابع تغذیه می باشد

EMC بستگی به اجرای درست این موارد می باشد. 

 کنترل نویز    -1

و شایلد کابال بایاد در قسامت ورودی      .لیاای شایلددار انجاام گیارد    تمام اتبالات ترمینالیای کنترلی باید توسط کاب

 .درجه برقرار شود 361اتبال زمین شیلد کابل باید ببورت حلقوی و  .ترمینالیای درایو به ارت وصل گردد

ابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نباید این شیلد به شایلد اصالی و   هم تاگر رشته های سیم داخل کابل  ببورت به 

 .ماش ارت متبل شود زیرا اثر شیلد را کاه  می دهده

برای موتور باید کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل باید هم از یک طرس به ارت درایو و از طرس دیگار باه  بدناه    

 EMCاستفاده از فیلترهاای   .خود بدنه موتور هم بیتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود. موتور متبل شود

 .نیز تاثیر زیادی در کاه  نویزهای الکترومغناطیسی دارند
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 سایت سیم کشی -2

 کنناد و الکتریساته جااری را باه میاداش      هاا مثال یاک یناتن عمال مای       هادی  باید گفت که تمامی به عنواش مقدمه

های  ها میداش از طرفدیگر همه هادی. های وسیع تر نشت کند تواند به محیط کنند که می الکترومغناطیسی تبدیل می

هاادی هاا هام     بنابراین. کنند لکتریکی تبدیل میهای ا سیگنال الکترومغناطیسی محلی را که در یش واقع شده اند، به

  .در معرض تاب  بوده و هم خود تاب  دارند

ار داشت کاه  تواش انتظ کند ونمی های بالا، مشکلات را زیادتر می دهد که استفاده از کابل در فرکانس نشاش می ها بررسی

 .ها را به درستی انتقال داده، از محیط بیروش تأثیرنپذیرند سیگنال

معمولا تغذیاه اصالی   . تغذیه اصلی سه فاز درایو باید از یک ترانسفورماتور مستقل گرفته شود:کابل کشی تغذیه اصلی 

ه سایم ناول و یاک رشاته     که سه رشته مربوط به ولتاژ سه فاز می باشد و یک رشات . رشته انجام می گیرد 5ببورت 

 .ع می باشدک سیم مشترک برای نول و زمین ممنواستفاده از ی. سیم زمین

و  PLCاز قبیال ایناورتر، فیلتار،    . معمولا در یک تابلو کنترل تجییزات مختلفای وجاود دارد  : تقسیم بندی تجییزات

بناابراین لازم  . ی الکترومغناطیسی دارندکه هر کدام قابلیتیای متفاوتی در پخ  و دریافت نویزها. وسایل اندازه گیری

هار کادام از تجییازات    . است این تجییزات به تجییزات مقاوم به نویز و تحییزات حسا  به نویز تقسیم بندی گردند

 .باشد 20cmو فاصله دستگاهیای مختلف هر گروه از هم باید حداقل . مشابه باید در یک محل قرار گیرند

بارای   .داخل یک تابلو کنترل معمولا سیم های کنترلی و سیم های قدرت وجود دارند : سیم کشی داخل تابلو کنترل

کابلیای کنترل باه ساادگی    .اینورترها کابلیای قدرت به دو بخ  کابلیای ورودی و کابلیای خروجی تقسیم می شوند

بناابراین  . ات ینیاا مای شاود   اخاتلال در کاارکرد تجییاز   تحت تاثیر کابلیای قدرت قرار گرفته و نویز ایجاد شده باعث 

از عباور دادش   .سیم کشی باید کابلیای کنترل و کابلیای قدرت از مسیرهای جداگانه و با فاصله عبور داده شوند مهنگا

و ایان کابلیاا در داکتیاای جداگاناه و باا فاصاله       . کابلیای کنترل و قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداری شود

درجاه عباور    01اگر کابل قدرت و کنترل باید از روی هم عبور نمایند باید با زاویاه  . گیرنداز هم قرار 20cmحداقل 

 .داده شوند

مخبوصاا زمانیکاه فیلتار    . کابلیای قدرت ورودی و خروجی اینورتر هم نباید از مسیر یکساش و کنار هم عباور نمایناد  

EMC بر روی هم باعث کاه  تاثیر فیلتر در غیر اینبورت انتشار اثر خازنی کابلیا . استفاده می گرددEMC   خواهاد

 .شد
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 Groundسیستم ارت 

تقدم دارد زیارا ناه    EMCزمین کردش صحیح سیستم بر تمام روشیای . اینورتر باید ببورت مطمئن و ایمن ارت شود

ن روش در تنیا باعث ایمنی تجییزات و افراد می شود بلکه ساده ترین و کم هزینه تارین و در عاین حاال پراثار تاری     

 .می باشد EMCمشکلات مربوط به  

اساتفاده شاود ولای سیساتم ارت درسات نباشاد فایاده ای         EMCبطوریکه اگر بیترین فیلترها و تجییزات مقابله باا  

 .نخواهد داشت

 Leakage currentجریان نشتی 

تگی باه ظرفیات   مقادار جریااش نشاتی بسا     .جریاش نشتی شامل جریاش خط به خط و جریاش نشتی به زمین می باشد

جریاش نشتی به زمین که از طریق سیم های مشترک زماین عباور مای    . خازنی توزیع شده و فرکانس کریر درایو دارد

که باعث ایجاد جریاش نشتی در کلیادها ،  . کند نه تنیا داخل درایو جریاش دارد بلکه وارد سایر تجییزات نیز خواهد شد

مقدار جریاش نشتی خط به خط باه معنای جریااش    . ینیا اختلال ایجاد می نمایدکار  رله ها و سایر دستگاهیا شده و در

کاه باه فرکاانس کریار     . نشتی عبوری از طریق ظرفیت خازنی توزیع شده بین کابلیای ورودی و خروجای مای باشاد   

ای  جریااش  بالا بودش فرکانس کریر و افزای  طول کابل موتاور باعاث افاز    .اینورتر و طول کابلیای موتور بستگی دارد

 .نشتی خط به خط خواهد شد

متر باشاد ،    50در مواردی که کابلیای موتور بی  از . کاه  فرکانس کریر باعث کاه  موثر جریاش نشتی می شود

و اگر کابلیا بلندتر می باشاد بیتار   . یا فیلتر سینوسی در خروجی درایو استفاده شود ACتوصیه می شود حتما راکتور 

 .نبب گردد ACیک راکتور است در هر ناحیه 

 

 

 

 

  

 ACراکتور

 اینورتر  
فیلتر 

EMC 

 در خروجی درایو EMCنبب فیلتر 
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 EMCفیلتر 

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

 :برای این منظور به دو صورت عمل می شود

 .را در ورودی اینورتر استفاده نمود EMCمی تواش فیلتر  -0

مانند تراسفورمر ایزوله یاا ساایر فیلترهاا در ورودی    . یزوله برای سایر دستگاهیا استفاده نمودمی تواش از تجییزات ا-2

 .دستگاهیا

 

 

 

 

 

 EMCاستانداردهای نبب  1.11.1

به استثناء دساتگاهیای  . می شوند مطرحاستانداردهای خاصی درنظر گرفته شده است که ببورت عمومی  EMCبرای 

 :که معمولا مطرح می باشند عمومی انداردهای خاصاست.خاصی که استانداردهای مخبوص دارند

 استاندارد EN61000-6   مربوط به ایمنی و مبونیت 2و  0قسمتیای 

  استانداردEN61000-6  مربوط به انتشار امواج 4و  3قسمتیای 

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

 :وع محیطیای صنعتی را پوش  می دهددو ن  EN-61800-3استاندارد 

 First environment  : که ببورت مشترک با کاربراش خانگی از یک شبکه ولتااژ  . اول نوعمحیطیای

 .پایین عمومی تغذیه می شوند

تغذیه اصلی 

 سه فاز

 ACراکتور 

فیلتر 

EMC 
 اینورتر

 کنترلتجییزات 

 در ورودی درایو EMCنبب فیلتر 
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 Second environment  :1000کاه ولتااژ  باالای     .دوم ناوع   محیطیایV     مای باشاند و جادا از

 .کاربراش خانگی هستند

 :در نظر گرفته شده را پوش  می دهد (categories)ارد همچنین چیار تقسیم بندیستانداین ا

 Category C1  :1000اول مای باشاد کاه ولتااژ کمتار از       نوعمحیطیای نبب درایو در  مربوط بهV 

 .است و معمولا از شبکه برق عمومی تغذیه می شود

 Category C2 : 1000شد که ولتاژ کمتر از اول می با نوعمربوط به نبب درایو در محیطیایV  است

را رعایات   EMCو درایو باید توسط یک فرد حرفه ای نبب و راه اندازی گردد که ملاخظاات مرباوط باه    

 .نماید

o  درایو باید با فیلترEMC تجییز گردد 

o کابلیای موتور و درایو باید از کابلیای استانداردگفته شده استفاده گردند. 

o العملیای گفته شده نبب گردددرایو باید دقیقا با دستور 

o  متر باشد 011حداکثر فاصله موتور تا درایو باید. 

 Category C3  : 1000دوم می باشد که ولتاژ کمتر از  نوعمربوط به نبب درایو در محیطیایV   مای

 .و برای نبب در محیطیای اول در نظر گرفته نشده است. باشد

o  درایو باید با فیلترEMC تجییز گردد 

o ی موتور و درایو باید از کابلیای استانداردگفته شده استفاده گردندکابلیا. 

o درایو باید دقیقا با دستورالعملیای گفته شده نبب گردد 

o  متر باشد 011حداکثر فاصله موتور تا درایو باید. 

o  درایو مربوط بهC3      برای نبب در محیطیای با تغذیه از شبکه عماومی و کااربراش خاانگی در نظار

 .ده استگرفته نش

 Category C4  :محیطیای نوع دوم می باشد که ولتااژ   سیستمیای مرکب در مربوط به نبب درایو در

 . می باشد  400Aو جریاش بالاتر از  1000Vبرابر یا بالاتر از 

o  درایو باید با فیلترEMC تجییز گردد 

o دکابلیای موتور و درایو باید از کابلیای استانداردگفته شده استفاده گردن. 

o درایو باید دقیقا با دستورالعملیای گفته شده نبب گردد 
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 یرای  ترمینالیای کنترل دستگاه ها 1.11

485+ 485- +10 GND S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 

 GND AI1 AI2 AO1 AO2 COM PW +24V COM HDI HDO 

(4 - 315KW, AC 3PH 380V) 

 صر جهت ترمینالهای کنترلیتوضیحات مخت نام ترمینال

 ورودی های مثبت و منفی ارتباط سریال مدبا  -485 , +485

S1~S7 

 ON/OFFجیت فرماش های  S1... S7ورودی دیجیتال  هفت

 30V~9 : محدوده ولتاژ ورودی

 1.1kΩ : امپدانس ورودی

HDI 

 یا سیگنال ورودی دیجیتال معمولی سرعت بالا  ورودی پالس

 0.0kΩ : امپدانس ورودی     30V~9 : ودیمحدوده ولتاژ ور

 50KHz-0: محدوده فرکانس پالس ورودی

PW 

در صاورتیکه از منباع تغذیاه خاارجی     . ولت خارجی جیت سیگنالیای دیجیتال میباشد 10ورودی منبع تغذیه 

ای ، ورودیه داده شاود  PWاگر منفی تغذیه خاارجی باه   . متبل نمائید 24V+استفاده نمی کنید به ترمینال 

وص   گ ردد، ورودیه ای دیجیت ال ب ا من     PWدیجیتال با مثبت فعال میشود و اگر مثبت تغذیه خ اری  ب ه 

 .فعال میگردد

+24V  150ولت با جریاش خروجی ماکزیمم  24+منبع تغذیهmA 

AI1 
 10V ~ +10V-: 0ورودی ینالوگ شماره 

 21kΩ: امپدانس ورودی

AI2 

 . (کننده نوع ولتاژ یا جریاش است تعیین J16جامپر ) 1ورودی ینالوگ 

0~10V/ 0~20mA 
 (ورودی جریاش) / 151Ω (ورودی ولتاژ) 01kΩ:امپدانس ورودی

GND  همواره زمین ینالوگ  :زمین ینالوگGND  را از زمین دیجیتالCOM جدا نگه دارید 

+10V  10+تغذیهV   بعنواش رفرنس جیت استفاده در ولوم خارجی سرعت 

HDO 
 COMلس دیجیتال با ترمینال زمین خروجی پا

 kHz 50~0 :   محدوده فرکانس خروجی

COM  (.ولت تغذیه خارجی 10یا زمین ) ولت جیت ورودییای دیجیتال  10زمین تغذیه 

AO1 ,AO2 
 (تعیین کننده  نوع خروجی ببورت ولتاژ یا جریاش میباشد J17و  J15 جامپر)ینالوگ  یایخروجی

 10V/ 0~20mA~0: محدوده خروجی ینالوگ

RO1A,RO1B,RO1C 
 RO1A--common; RO1B--NC, RO1C—NO.       AC 250V/3A, DC : خروجای رلاه بباورت    

30V/1A 

RO2A,RO2B,RO2C  خروجی رله ببورت : RO2A--common; RO2B--NC, RO2C—NO. AC 250V/3A, DC 30V/1A 

RO1A RO1B RO1C 

 RO2A RO2B RO2C 

 وضعیت جامپرهای روی برد کنترل نام سوکت

J2, J4   جامپرهایJ2 , J4  را مجاز به استفاده نیستید 

J16 
J16   10~0  تعیین کننده ورودی ینالوگ ببورتV  با مارکاژV  20~0روی برد ویاmA  با مارکاژI  روی برد

 .میباشد



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

49 
 

 

  

J15,J17  10- 0انتخاب خروجی ولتاژV  20- 0یا خروجی جریاش mA برای خروجییای ینالوگ 

J7  جامبپر استفاده ازRS485 .استفاده دو پایه سمت راستی به هم متبل گردند برای. 
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 EXشماتیک دیاگرام کنترل دور سری  1.11

 .ورودی و خروجییای کنترل و قدرت  در ذیل ببورت شماتیک نشاش داده شده است

 

 

  

/Y1 

P1 

 DCچوک 
 مقاومت ترمز یونیت ترمزخارجی

R 

S 

T 

 V 380سه فاز 

±15%  

50/60 Hz 

U 

V 

W 

PE 

M 

+10 V 

AI1 

AI2 

GND 

PE 

S1 

S2 

S3 

S4 

S5 

S6 

S7 

HDI 

COM 

+24 V 

PW 

PE 

HDO 

COM 

 استارت راستگرد 

 سرعت جاگ  

 ورودی ریست 

ولوم سرعت یا 

 PIDرفرنس 

 10V-0ورودی 

0/4-20mA 

 ورودی سرعت بالا

High Speed 

 J16  

V     I  

 فرکانس بالا/ خروجی دیجیتال 

 خروجی ینالوگ 

0-10 V / 0-20mA 

RO1A 

RO1B 

RO1C 

 

RO2A 

RO2B 

RO2C 

قابل 0خروجی رله 

 برنامه ریزی

قابل 1خروجی رله 

 برنامه ریزی

 

PE 

AO1 

GND 

 

AO2 

GND 

 آنالوگ خروجی 

0-10 V / 0-20mA 

 

 J15 

I   V 

 J17 

I   V 

485+ 

485- 

ریال ارتباط س

 مدبا 

PB (+) (-) 

 مقاومت ترمز

P1 
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 (LED)پانل دستگاه و عملکرد شاسی ها و همچنین وضعیت چراغ های کوچک  1.11

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

FAULT 
LOC 

/REM 
R/L 

RUN 
/TUNE 

 

 وضعیت چراغ   

وضاااااااعیت  کنترل از طریق سریال وضعیت فالت

 چپگرد

 موتور استارت 
 روشن

  I/Oکنترل ازترمینال  ندارد

    

دروضاااااااعیت  ندارد

 زن چشمک تیونینگ

وضاااااااعیت  کنترل از روی پانل وضعیت عادی

 راستگرد

 موتور استاپ 
 خاموش

 شاسی

 قابل تعریف 

 نشاندهنده وضعیت

دهنده واحد  نشان

 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

 شاسی برنامه ریزی
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 :روشن بودن هر یک از چراغهای کوچک نشان دهنده مقادیر ذیل می باشند

 نوع مقدار نشان داده شده چراغ نمایش دهنده

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 1.11.1

 توضیح عملکرد شاسی نام شاسی شاسی

 
 به منوی برنامه ریزی نرم افزاری درایو، وارد ویا خارج میشوید کلید برنامه ریزی

شاسی وارد کردش  

 اطلاعات
 ئید اطلاعات وارد شدهاست در ضمن به پارامتر بعدی در منو میرودتا

 

شاسی افزای  یا 

 حرکت بالا 

پی  تنظایم  )میتواند بعنواش شاسی افزای  سرعت روی پانل  تعریف گردد 

در ضاامن در مااد برنامااه، حرکاات روی منوهااا و افاازای  مقاادار  .(کارخانااه

 .جام میدهدپارامترها را ان

 

 

شاسی کاه  یا 

 حرکت پائین

پای  تنظایم   .)میتواند بعنواش شاسی کاه  سرعت روی پانل  تعریف گردد

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

 .را انجام میدهد

 

 
 ترکیب دو شاسی 

سای در هنگاام اساته باودش دساتگاه، نقا        همزماش فشار دادش هر دو شا

شیفت چاه را  باازی میکناد و باه هنگاام اساتارت بایساتی ابتادا شاسای          

DATA/ENT   را و بعد شاسیQUICK/JOG    را فشار دهید تا هماش نقا

 را بازی کند

 

 
 کلید شیفت

 درمد برنامه ریزی شیفت به راست جیت حرکت روی سگمنت هاای نشااش  

در حالت معماول باا هار باار فشاار دادش، تغییار در        .دهنده استفاده میشود

نشاندهنده جیت مقادیر اندازه گیری شده دیگاری  باا چراغاک مربوطاه در      

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



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

53 
 

 

 

 
 

استارت  شاسی

 موتور
 در مد استارت از پانل، موتور را استارت میکند

شاسی استه یا  

 ریست خطا

 .میتواند استه کند یا نکند P7.04عیت استارت با توجه به پارامتر در وض

 در وضعیت فالت بدوش محدودیتی ریست میکند

شاسی باقابلیت   

 تعاریف  مختلف

 .میباشد  P7.03تعیین فانکشن این شاسی بر اسا  مقداردهی پارامتر

 وضعیت جاگ : 0

 شاسی چه گرد یا راست گرد:  1

 UP /DOWNت ذخیره شده توسط شاسی های پاک کردش حافظه سرع:2

 

 ترکیب دو شاسی 

با فشاردادش همزماش هردو شاسی ، موتور ببورت یزاد و خارج از کنترل 

لذا با شیب کاهنده دور کاه  نمی یابد و . (Coast) درایو استه میشود

 .موتور بلافاصله رها می شود و با اینرسی بار میایستد
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 یمات پارامتریراهنمای تنظ -2

 :نحوه تنظیم پارامترهای دستگاه در شکلیای ذیل توضیح داده شده است 1.1

 

 

 

 

50.00 

یک بار فشار دهید 

رد پارامترها تا وا

 شوید

P0 

بالا و  کلیدهایبا 

پائین گروه پارامترها 

 را انتخاب نمائید

P1 

P1.00 

فشار دهید  باریک 

تا گروه مورد 

 نظر انتخاب شود

با کلیدهای بالا و پائین 

پارامتر مورد نظر را 

 انتخاب نمائبد

P1.01 

 یک بار فشار دهید

00.00 

 کلیدهابا این 

را مقدار پارامتر 

 تغییر دهید

02.45 

P1.01 

 دهید فشاریک بار 

تا مقدار مورد نظر 

 ذخیره شود

یک بار فشار دهید 

تا از پارامترها 

 خارج  شوید

50.00 
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 EXگروه های توابع نرم افزاری سری  1.1

 ..پارامترهای کاربردی توضیح داده شده است و در این بخ  پارامترهای اساسی
 

 EXگروه های توابع نرم افزاری سری 

 توابع اصلی: P0گروه 

 استارت و استهکنترل :  P1گروه 

 پارامترهای موتور:  P2گروه 

 پارامترهای کنترل برداری:  P3گروه 

 V/Fکنترل :   P4گروه

 ترمینالیای ورودی:  P5گروه

 ترمینالیای خروجی: P6گروه 

 نمای  دهندهپارامترهای : P7گروه 

 توابع خاص:  P8گروه

 PIDکنترل :  P9گروه 

 ساده PLCکنترل چند سرعته و :  PAگروه 

 توابع حفاظتی:  PBروه گ

 ارتباطات سریال:  PCگروه 

 تکمیلی پارامترهای: PDگروه 

 تنظیمات کارخانه ای: PEگروه 

 ات مربوط به آنهاپارامترها و توضیح

 

  گروه پارامترهای اساسی:  P0گروه 

 (تنظیمات کارخانه داخل پرانتز می باشندپی  )تنظیمات توضیح پارامتر

P0.00 
 مد کنترل سرعت

( 0 ) 

 V/Fکنترل :  0

 کنترل برداری بدوش سنسور:  1

 کنترل گشتاور:  2

 :V/Fکنترل :  0

این مد برای کاربردهای عمومی و ساده که نیاز به کنترل دقیق سرعت و گشتاور نمی باشد،  نظیر پمه و فن مناسب می  

 .باشد

 :کنترل برداری بدوش سنسور :  1

یاز به گشتاور بالا در سرعتیای پائین ، دقت بالای سرعت و  پاسخ دینامیکی سریع این مد ببورت وسیع در جاهائی که ن 

می باشد، در کاربردهائی نظیر ماشین افزار ، ماشینیای تزریق، ماشینیای سانتریفوژ و ماشینیای کش  سیم استفاده می 

 .شود

 کنترل گشتاور:  2

رای سیستمیایی که دقت گشتاور کمی نیاز دارند کاربرد که ب. این مد ببورت کنترل گشتاور بدوش سنسور می باشد  

 دارد مانند سیستم جمع کن سیم و مفتول

 :توجه

برای مد کنترل برداری جیت عملکرد صحیح درایو باید موتور ابتدا . پارامترهای پلاک موتور ببورت صحیح وارد شوند   

 . تا پارامترهای یش ببورت صحیح شناسایی گردند اتوتیوش شود
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 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01 

 محلانتخاب 

 دریافت فرماش

RUN 
( 0 ) 

 :استارت از پانل:  0

  LED) ندهساتن  پانال در ایان ماد فعاال    اساتارت و اساته روی    ی های فرماششاس

 (انل خاموش استپ یرو مربوطه

 ورودی یایاستارت از ترمینال:  1

مربوطه  LED) می شود ستفادها یتالاز ورودی های دیج استارت و استه درایوجیت 

 (چشمک زش است لروی پان

 خط سریال با :  2

مربوطاه   LED) استارت و استه درایو از خط سریال مد با  استفاده می شاود جیت 

 (پانل روشن است یرو

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.02 

 تنظیم سرعت با

Up/ Down 

( 0 ) 

 حتی به هنگام  Downو  Upی های ذخیره سرعت تنظیمی شاس: فعال:  0

 خاموش شدش دستگاه

 صفر کردش سرعت تنظیمی به هنگام خاموش شدش دستگاه : فعال:  1

 غیر فعال:  2

 به هنگام استاپ کردش حافظه سرعت پاک شده و سرعت صفر می شود:فعال:  3

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.03 
 ماکزیمم فرکانس

( 50Hz ) 

 400Hz  ~ 10دستگاه حداکثر فرکانس 

رسیدش تعیین کننده زماش DEC (P0.12,P0.11  )و  ACCپارامترهای زمانی شتاب

 این پارامتر استبا  سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیاز 

P0.04 
 حد بالای فرکانس

( 50Hz ) 
P0.05 ~ P0.03   این حد ماکزیمم سرعت است و بایستی کمتر از مقدار پارامتر

P0.03 باشد 
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P0.05 
 حد پائین فرکانس

( 0.0Hz 

0.00 ~ P0.04   محدود کردش سرعت حداقل که در بعضی کابردها مثل پمه

 باشد، رفتار اینورتر P0.05با اهمیت است اگر فرکانس رفرنس کمتر از پارامتر 

 .خواهد بود P1.12متناسب با وضعیت  پارامتر 

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.06 

کانس رفرنس فر

 کی پد

( 50.00Hz ) 

0.00 ~ P0.04   محدود کردش سرعت حداقل که در بعضی کابردها مثل پمه

 باشد، رفتار اینورتر P0.05با اهمیت است اگر فرکانس رفرنس کمتر از پارامتر 

 .خواهد بود P1.12متناسب با وضعیت  پارامتر 

 انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.07 

 انتخاب منبع

 A رفرنس سرعت

( 0 ) 

 کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 (1ورودی ینالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی ینالوگ شماره) 

3 :HDI  (ورودی دیجیتال پالسی سرعت بالا ) 

4  :PLC ساده 

 سرعت چند پله ای  دیجیتال  :  5

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

 تعیین سرعت توسط با  سریال دستگاه :  7

 کی پد دستگاه :  0

 .فرکانس رفرنس دستگاه تنظیم می شود P0.10با استفاده از مقدار پارامتر 

1  :AI1 ( 1ورودی ینالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی ینالوگ شماره ) 

3  :HDI1 (ورودی دیجیتال سرعت بالا) 

4  :PLC ساده 

نس رفرنسپله ای ، زمانکاردر هر پله ، و شتاب افزایشی و میتواش فرکا استفاده می شوند PAدر این حالت پارامترهای گروه 

 .تعریف نمود و کاهشی برای پله های مختلف

 سرعت چند پله ای:  5

انتخاب سرعتیای مختلف .جیت تعیین شانزده سرعت مختلف با سه ورودیدیجیتال استفاده می شود  PAگروه پارامترهای 

 .شودتوسط ترکیب باینریورودییای دیجیتال انجام می 

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

 استفاده میشود  PID پارامترهای تنظیم جیت  P9گروه 

 ین سرعت توسط با  سریال دستگاهتعی:  7

تنظیمات اولیه خط ارتباطی سریال  جیت PCگروه پارامترهای . تنظیم می شود  RS485فرکانس رفرنس توسط ورودی

 .میباشد
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P0.08 

انتخاب منبع 

 B رفرنس سرعت

( 0 ) 

0  :AI1 (1ورودی ینالوگ شماره ) 

1  :AI2 ( 2ورودی ینالوگ شماره) 

2 :HDI  (ورودی دیجیتال پالسی سرعت بالا ) 

P0.09 

رن  فرکانسی 

 Bمنبع رفرنس 

( 0 ) 

 ماکزیمم فرکانس :  0

 Aفرکانس رفرنس  :  1

  Aچنین می تواند به عنواش یفست رفرنس هم. به عنواش یک رفرنس فرکانس مستقل استفاده می شود Bرفرنس فرکانس 

 . استفاده شود

0  :AI1 (1ورودی ینالوگ شماره ) 

1  :AI2 ( 2ورودی ینالوگ شماره) 

2 :HDI  (ورودی دیجیتال پالسی سرعت بالا) 

P0.10 

انتخاب منبع 

 فرکانس رفرنس

( 0 ) 

 A منبع رفرنس :  0

 Bمنبع رفرنس:  1

2  :A+B  

 (Bیا   A )ماکزیمم رفرنس :  3

  0تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی

P0.11 

زماش شتاب 

 (ACC0)افزایشی
 ( بستگی به مدل )

0.1 ~ 3600.0s    زماش تعریف شده یعنی زماش شتابگیری موتور از سرعت صفر

 (فرکانس ماکزیمم) P0.03 تا سرعت تعریفی 

P0.12 

زماش شتاب 

 (DEC0)کاهشی 
 ( بستگی به مدل )

0.1 ~ 3600.0s    زماش شتاب کاهنده موتور ازسرعت زماش تعریف شده یعنی

 تا سرعت صفر                              P0.03 تعریفی 

 :کلا چیار گروه شتاب افزایشی و کاهشی وجود دارد

 P0.11و  P0.12پارامترهای : گروه اول

 P8.00و   P8.01پارامترهای : گروه دوم

 P8.02و   P8.03پارامترهای : گروه سوم

 P8.04و   P8.05پارامترهای : گروه چیارم

 .تعریف شود P5پارامترهای شتاب مختلف می تواند توسط ترکیبی از ورودییای دیجیتال در گروه 
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 جهت چرخش موتورتعیین 

P0.13 

جیت چرخ  

 موتور

( 0 ) 

 راست گرد  :  0

 چه گرد:  1

 چه گرد قفل میشود:  2

اگر پارامتر  نده جیت مشابه یعنی راست گرد استبه موتور تعیین کن U,V,Wرمینالیای توجه کنید که ترتیب اتبال ت

P0.13=2  انتخاب شود در اینبورت توسط کلیدQUICK/JOG پانل نمی تواش جیت چرخ  موتور را برعکس نمود. 

 فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.14 

فرکانس 

 سوئیچینگ
 ( بستگی به مدل )

1.0 ~ 15.0KHz 

یم این فرکانس در ایجاد نویز های الکتر مغناطیسی  و نویز های تششعی و جریانیای نشتی کابل ها به زمین موثر تنظ

با شکل موج بیتر و نویز کمتر برای موتور می شود ولی تلفات  ژمقادیر بالا برای این پارامتر باعث ایجاد ولتا. است

 توصیه می شود مقادیر دیفالت کارخانه استفاده شود. می گرددسوئیچینگ را بالا برده و باعث گرمتر شدش اینورتر 

P0.15 

  AVRتابع 

سیستم 

 رگولاسیوش ولتاژ

( 1 ) 

 غیر فعال  :  0

 فعال در هر شرایط  :  1

 در زماش کاه  سرعت غیر فعال شود :  2

ظر از تغییارات ساطح ولتااژ    باعث تثبیت ولتاژ خروجی اینورتر می شود صرس ن( رگولاسیوش اتوماتیک ولتاژ) AVRسیستم 

DC اینورتر . 

همااش مقادار    decelerationغیار فعاال باشاد ، زمااش      AVRاگار    (deceleration)بنابراین در زماش کااه  سارعت  

 .تنظیمی خواهد بود ولی ممکن است جریاش موتور بالا رود

 .موتور بالا نخواهد رفتلی جریاش ممکن است بیشتر شود و decelerationهمیشه فعال باشد، زماش  AVRاگر 
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 اتوتیونینگ موتور

P0.16 

اتوتیونینگ 

 پارامترهای موتور

( 0 ) 

 غیر فعال  :  0

 موتور از بار جدا شده است ;چرخشی یا دینامیک ( autotuning)اتوتیونینگ :  1

 .امکاش جدا کردش موتورازبارنیست ;استاتیک ( autotuning)اتوتیونینگ :  2

اتوتیونینگ جیت شناسائی پارامترهای موتور و کنترل بیینه گشتاور موتور انجام مای شاود و باه دو    : گتوضیحات اتوتیونین

 .صورت می تواش ینرا انجام داد

 :اتوتیونینگ چرخشی:  1

 در این حالت موتور باید کاملا از بار جدا باشد و شفت یش یزاد باشد تا بتواند در حالت بی باری استارت گردد. 

  موتور ببورت دقیق در پارامترهای موتور  لاکپمشخبات(P2.01 ~ P2.05)   در غیار اینباورت   . وارد شاوند

 .اتوتیونینگ درست انجام نمی شود و موتور درست کار نخواهد کرد

  پارامترهای شتاب افزایشی و شتاب کاهشی(P0.11 , P0.12)          متناساب باا تاواش و اینرسای موتاور تنظایم

 .ی  یا کاه  دور اضافه جریاش یا اضافه ولتاژ نداشته باشدتا موتور هنگام افزا. شوند

  پارامترP0.01 = 0  تنظیم شود تا بتواش از روی کی پد موتور را استارت نمود. 

  پارامترP0.16 = 1  در این حالت بر روی دیسپلی علامت . تنظیم شود تا اتوتیونینگ دینامیک انتخاب شود–

TUN- نمای  داده می شود. 

  کلیدRUN در این حالت اتوتیونینگ شروع می شود و پیغام . فشار داده شود–TUN0-  نمای  داده می شاود .

 .نمای  داده می شود و موتور شروع به چرخ  می کند -TUN1–پس از چند ثانیه پیغام 

  پس از چند دقیقه اتوتیونینگ انجام شده و موتور استه می شود و پیغام–END-   به معنی اتماام اتوتیونیناگ 

 .نمای  داده می شود

  پس از اتوتیونینگ پارامترهای مشخبات موتور(P2.06 ~ P2.10) تنظیم خواهند شد. 

 : اتوتیونینگ استاتیک:  2

 یعنی پارامتر . اگر امکاش جدا کردش موتور از بار وجود نداشته باشد باید اتوتیونینگ استاتیک انجام شودP0.16 

 .تنظیم شود 2 =

  قبل انجام می شود فقط مرحله  اتوتیونینگ مانند–TUN1- انجام نمی شود. 

 

در اتوتیونینگ استاتیک پارامترهای اندوکتانس موتور و نیز جریاش بی باری موتور ببورت دقیق اندازه گیاری نمای شاوند و    

 .ممکن است نیاز باشد این پارامترها ببورت تجربی تنظیم گردند

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.17 
 بازیابی  پارامترها

( 0 ) 

 غیر فعال :  0

 .نددبه مقادیر اولیه کارخانه بر می گر P2مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه :  1

 پاک کردش رکوردهای خطا ها :  2
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 گروه پارامترهای استارت و استپ:  P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 
 مدهای استارت

( 0 ) 

 یم و نرمال  ببورت مستق استارت:  0

تزریقای    DCدرصد مقادار جریااش    و بعد استارت نرمال  DCفعال کردش ترمز:  1

(P1.03  ) و زماش ترمزDC  قبل از شروع به حرکت موتور(P1.04  )تنظیم میشود 

 Speed) پیدا کردش سرعت موتور در حاال چارخ   و ساپس اساتارت موتاور     :  2

Tracking) 

. باشاد ه در حال چرخ  می باشند مناسب میسی بالا کاین حالت برای بارهای با اینر

 را پیادا کارده و ساپس متناساب باا یش     اینورتر ابتدا جیت و سرعت چرخ  موتاور  

 .رساندب تنظیم سرعت موتور را به مقدار

P1.01 
 فرکانس استارت

( 0Hz ) 

0.00 ~ 10.00Hz     کنترل دور در این فرکانس استارت میکند لذا ایان فرکاانس

زمااش مانادش در ایان فرکاانس باا      . گشتاور استارت  مناسبی را ایجااد نمایاد   میتواند

 .ن میشودیتعی  P1.02پارامتر 

P1.02 

زماش ماندش در 

 فرکانس استارت

( 0s ) 

0 ~ 50.0s    مدت زمانی که موتور در لحظه استارت با فرکانس پارامترP1.01   کار

 .می کند

 کانس استارتاگر مقدار فرکانس رفرنس کمتر از فر

 تا وقتی  ،باشد اینورتر در حالت یماده بکار می ماند 

 که فرکانس رفرنس بیشتر از فرکانس استارت شود 

 فرکانس استارت می تواند .و موتور استارت گردد

 .باشد P0.05حدپائین فرکانس کمتر از مقدار پارامتر

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

تزریق جریاش  

DC  در لحظه 

 استارت

( 0.0% ) 

0.0 ~ 150%   مقدار جریاشDC   بر حسب درصد جریاش نامی موتور که در هنگاام

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

فرکانس استارت   

P1.01 

 فرکانس رفرنس          
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P1.04 

زماش تزریق 

 DCجریاش 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   مدت زماش تزریق جریاشDC       هنگام اساتارت موتاور جیات ایجااد

 در موتور DCز ترم

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

 .بر حسب درصد جریاش نامی موتور می باشد P1.03پارامتر  DCمقدار تزریق جریاش  

 DECو  ACCپارامترهای شتاب 

P1.05 
 ACC/DECمد 

( 0 ) 

ا یک شتاب افزایشی و کاهشی ثابت ، تغییر فرکانس خروجی ب  ببورت خطی:  0

 .می کند

 رزرو:  1

 مدل استپ موتور

P1.06 
 مدهای استه

( 0 ) 

 rampingاسته با رمه :  0

 (Coast) ه فوری و رها کردش موتوراست:  1

 P1.05تر وقتی فرماش استه داده می شود اینورتر فرکانس خروجی را متناسب باا پاارام  : استه با شیب شتاب کاهشی :  0

 . و بر طبق شتاب انتخاب شده، کاه  می دهد تا موتور متوقف شود

، وقتای فرمااش اساته داده مای شاود     . ایستد در این حالت موتور با اینرسی بار می( Coast) استاپ با رها کردش موتور:  1

 . ینرسی بار خود متوقف می شوداینورتر فرکانس خروجی را از روی موتور بر می دارد و موتور ببورت یزاد و با توجه به ا

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.07 

فرکانس شروع 

در  DCتزریق 

 استه

( 0.0Hz ) 

0.0 ~ P0.03   فرکانسی که هنگام استه موتور و در زماشDEC    تزریاق جریااش

DC  به موتور  شروع می شود. 

P1.08 

زماش انتظار قبل از 

شروع تزریق جریاش 

DC 
( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   زماش انتظار قبل از شروع تزریق جریاشDC   به موتور هنگام

 استه موتور

P1.09 

جریاش مقدار 

در   DCتزریق

 لحظه  استه

( 0.0% ) 

0.0 ~ 150%   مقدار جریاشDC   بر حسب درصد جریاش نامی موتور که در هنگام

 .در موتور نماید DCاسته به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 
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P1.10 

زماش تزریق مدت 

 DCجریاش 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   مدت زماش تزریق جریاشDC   هنگام استه موتور جیت ایجاد

 در موتور DCترمز 

 در استارت و استه DCمنحنی تزریق جریاش 

P1.11 

ش صفر ماندش زما

فرکانس به هنگام 

 راستگرد /گردپچ

( 0s ) 

0.0 ~ 3600.0s 

هنگام راستگرد و چپگرد شدش موتور و در فرکانس صفر می  مدت زماش انتظار که

 .تواش تعریف کرد

 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.12 

عملکرد دستگاه 

هنگامی که 

مقدارفرکانس خروجی 

موتور کمتر از حد 

پائین فرکانس 

(P0.05) است 

( 0 ) 

 (P0.05 پارامتر ) ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین :  0

 قف یا استاپ موتورتو:  1

و  باالاتر رود  P0.05و منتظر مانادش تاا رفارنس از حاد      Stand-byدر وضعیت :  2

 .استارت شودموتور دوباره 

 راستگرد

 چپگرد 

 زمان

 انتظار

P1.11 

 

فرکانس 

 خروجی

 زمان

P1.08   P1.10 

 فرکانس خروجی

 خروجی ولتاژ

 زمان

 P1.04 زمان
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P1.13 

زماش تاخیر در 

 استارت مجدد

( 0.0s ) 

0.0 ~ 3600.0s  مدت زماش انتظار جیت استارت مجدد موتور 

 استارت مجدد موتور

P1.14 

استارت مجدد 

از قطع و موتور پس 

 وصل برق

( 0 ) 

اگر برق قطع و وصل شود موتور ببورت اتوماتیک دوباره استارت   غیر فعال:  0

 .نمی شود

و برق قطع و وصل   P0.01= 0اگر استارت موتور با کی پد باشد یعنی   فعال:  1

اگر استارت . استارت می شود P1.15شود موتور پس از زماش تعریف شده با پارامتر 

ترمینال ورودی باشد و ترمینال فعال باشد با وصل برق موتور پس از زماش  با موتور

P1.15 دوباره استارت می شود. 

P1.15 

زماش تاخیر در 

پس موتور استارت

 از وصل برق

( 0.0s ) 

0.0 ~ 3600.0s   پس از وصل موتور دوباره مدت زماش انتظار جیت استارت

 شدش برق

P1.16 

فعال کردش 

گرد راست/چپگرد

 موقع روشن شدش

( 0 ) 

 غیر فعال:  0

 فعال:  1

 این پارامتر تنیا زمانی اثر می کند که کنترل از طریق ترمینال باشد 

  اگرP1.16 = 0    باشد هنگام روشن شدش، اینورتر استارت نخواهد شد حتی اگار ترمیناالFWD/REV   فعاال

این حالات ایمنای   . شود تا اینورتر استارت شود یکبار غیرفعال  و دوباره فعال FWD/REVباشد و باید ترمینال 

 .بیشتری دارد

  اگرP1.16 = 1  باشد هنگام روشن شدش اگر ترمینالFWD/REV       فعاال باشاد ، ایناورتر بباورت اتوماتیاک

 . استارت می شود

 .تابع فوق ممکن است باعث استارت مجدد اینورتر ببورت اتوماتیک شود و باید دقت شود
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  پارامترهای موتورگروه :  P2گروه 

P2.00 

انتخاب مدل 

(G/P) 

( 0 ) 

 مدل گشتاور ثابت    G مدل :  0

 مدل گشتاور متغییر  P مدل :  1

.  اساتفاده مای شاود   ..برای موتورهای با گشتاور ثابت یعنی موتورهای با بار سنگین  مانند کمپرساور، ناوار نقالاه و     Gمدل 

موتاور هاای باا    . یر یعنی موتورهای با بار سبک مانند پمه و فن استفاده می شاود برای موتورهای با گشتاور متغی  Pمدل 

یاا بارعکس    Pباه   Gهنگام تغییر پارامتر از . گشتاور ثابت باید یک رن  پائین تر از موتورهای گشتاور متغییر انتخاب شوند

 .مشخبات موتور دوباره وارد گردد باید

 مشخصات نامی پلاک موتور 

P2.01 
 نامی موتورتواش 

 ( بستگی به مدل )
0.4 ~ 3000.0KW 

P2.02 
 فرکانس نامی موتور

( 0 ) 
10Hz ~ P0.03 

P2.03 
 سرعت نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0 ~ 36000rpm 

P2.04 
 ولتاژ نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0 ~ 800V 

P2.05 
 جریاش نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0.8 ~ 6000.0A 

 ر تواش نامی موتور اگر پارامتP2.01  تغییر کند تمام پارامترهای گروهP2      و . متناساب باا یش تغییار مای کنناد

 .اتوتیونینگ باید دوباره انجام گردد

 اگر موتور با تواش خیلی پاائین اساتفاده شاود ممکان اسات      . تواش نامی موتور باید متناسب با تواش اینورتر باشد

 .نداشته باشد سیستم کنترل اینورتر عملکرد مطلوبی

  با انجام اتوتیونینگ پارامترهایP2.06 – P2.10 ببورت اتوماتیک تنظیم می شوند. 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 

مقاومت استاتور 

 موتور

 ( بستگی به مدل )
 (P2.01بستگی به تواش موتور دارد پارامتر ) 65.535 ~ 0.001

P2.07 

مقاومت روتور 

 موتور

 ( بستگی به مدل )
 (P2.01بستگی به تواش موتور دارد پارامتر ) 65.535 ~ 0.001
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P2.08 
 اندوکتانس موتور

 ( بستگی به مدل )
 (P2.01بستگی به تواش موتور دارد پارامتر )

P2.09 

اندوکتانس متقابل 

 موتور

 ( بستگی به مدل )
 (P2.01بستگی به تواش موتور دارد پارامتر )

P2.10 

جریاش بی باری 

 موتور

 ( بستگی به مدل )
 (P2.01بستگی به تواش موتور دارد پارامتر )

 گروه پارامترهای کنترل برداری:  P3گروه 

P3.00 

 Kp1 بیره تناسبی

ASR 
( 20 ) 

0 ~ 100 

P3.01 

Ki1  زماش انتگرال

ASR 

( 0.50s ) 

0.01 ~ 10.00s 

P3.02 

 0نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

( 5.00Hz ) 

0.00Hz ~ P3.05 

P3.03 

 Kp2یره تناسبی ب

ASR 
( 25 ) 

0 ~ 100 

P3.04 

Ki2  زماش انتگرال

ASR 

( 1.00s ) 

0.01 ~ 10.00s 

P3.05 

 1نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

( 10.00Hz ) 

P3.02 ~ P0.03 

بای اثار مای     V/Fتنیا برای حالت کنترل برداری و کنترل گشتاور اثر دارند و در کنترل مد  P3.00 ~ P3.05پارامترهای 

 را برای رگولاتورسرعت Kiو زماش انتگرال  Kp1کاربر می تواند بیره تناسبی  P3.00 ~ P3.05ق پارامترهای از طری. باشند

 (ASR)سااختار رگولاتاور سارعت     .بطوریکه مشخبات پاسخ سرعت قابل تغییر باشد. تنظیم نماید(ASR)    در شاکل ذیال

 .نشاش داده شده است

 

 

 

 

Kp 

Ki 

 سرعت رفرنس

 واقعیسرعت 

+ 
_ 

 جریان گشتاور داده شده بایاس

  P3.14پارامتر  گشتاور محدود شده
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پارامترهاای  . باشاد  P3.02ر دارند که فرکاانس خروجای کمتار از مقادار پاارامتر     هنگامی اث P3.01و  P3.00پارامترهای 

P3.03  وP3.04  هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی بیشتر از مقدار پارامترP3.05  وقتی فرکانس خروجی باین  . باشد

بارای جزئیاات بیشاتر    . می باشند P3.05و  P3.02متناسب با بایا  بین  Kiو  Kpباشد، ضرایب  P3.05و  P3.02مقدار  

 .به شکل ذیل توجه نمائید

 

 

 

 

 

 

 

خیلی زیاد شاود سیساتم    Kpاگر مقدار . افزای  داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شد Kpاگر مقدار پارامتر 

 .به نوساش می افتد

خیلای کام شاود سیساتم       Kiر اگار مقادا  . کاه  داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شدKiاگر مقدار پارامتر 

 .اوورشوت پیدا می کند و به نوساش می افتد

P3.00  وP3.01  مقااادیرKp  وKi  را در فرکانساایای پااائین تغییاار ماای دهنااد وP3.03  وP3.04  مقااادیرKp  وKi  را در

ت به صاورت ذیال انجاام    تنظیما. این مقادیر متناسب با شرایط واقعی بار باید تنظیم شوند. فرکانسیای بالا تغییر می دهند

 :شود

  بیره تناسبیKp تا جای ممکن افزای  داده شود بدوش اینکه در سیستم نوساش ایجاد شود. 

  زماش انتگرال گیریKi تا جای ممکن کاه  داده شود بدوش اینکه در سیستم نوساش ایجاد شود. 

P3.06 

میزاش جبراش 

سازی لغزش در 

 کنترل برداری

( 100% ) 

50.0 ~ 200.0% 

 .ت کنترل سرعت را اصلاح می نمایداین پارامتر برای تنظیم لغزش فرکانس در کنترل برداری استفاده می شود و دق

P3.07 
 گشتاور بالای حد

 ( بستگی به مدل )
0.0 ~ 200.0% 

P3.08 

منبع تنظیم 

 گشتاور

( 0 ) 

 کی پد:  0

 AI1ورودی ینالوگ :  1

 AI2ورودی ینالوگ :  2

 HDIرعت بالا ورودی پالس س:  3

 سرعت چند پله ای:  4

 ارتباط سریال: 5

 Kiو  KPپارامترهای 

 فرکانس خروجی

P3.00 , P3.01)) 

P3.03 , P3.04)) 

P3.02 P3.05 
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P3.09 

مقدار گشتاور 

 تنظیمی کی پد

( 50.00% ) 

-200.0 ~ 200.0% 

P3.10 

حد محل تنظیمی 

 بالای فرکانس

( 0 ) 

 کی پد:  0

 AI1ورودی ینالوگ :  1

 AI2ورودی ینالوگ :  2

 HDIورودی پالس سرعت بالا :  3

 سرعت چند پله ای:  4

 رتباط سریالا:  5

 .، مد کنترل گشتاور فعال می شود تنظیم شود 2، برروی P0.00اگر پارامتر :  5 ~ 1

 وقتی کنترل گشتاور فعال می شود ببورت ذیل عمل می کند. 

اگر گشتاور تنظیمی بیشتر از گشتاور بار باشد ، فرکانس خروجی ببورت اتوماتیک تا حاد فرکاانس باالا     -

 .افزای  می یابد

ور تنظیمی کمتر از گشتاور بار باشد ، فرکانس خروجی ببورت اتوماتیک تا حد فرکاانس پاائین   اگر گشتا -

 .کاه  می یابد

اگر گشتاور تنظیمی با گشتاور بار یکی باشد ، فرکانس خروجی بین فرکانس حد بالا و پائین ، ثابات مای    -

 .ماند

 ببورت ذیل.مد کنترل گشتاور می تواند به مد کنترل سرعت و برعکس سوئیچ کند: 

 0برای مثال اگر منبع گشاتاور بار روی ورودی یناالوگ   . سوئیچ توسط ترمینالیای کنترلی انجام می شود  -

AI1 و مقدار ترمینال کنترل . تنظیم باشدS5  تنظایم  ( غیر فعال کردش مد کنتارل گشاتاور  ) 29بر روی

و اگار  . رعت سوئیچ مای شاود  فعال شود، مد کنترل از گشتاور به س S5شود، در اینبورت وقتی ترمینال 

S5 ره مد کنترل گشتاور فعال می شودغیر فعال شود دوبا. 

مد کنتارل سارعت بباورت اتوماتیاک      STOP/RSTوقتی مد کنترل گشتاور فعال است، با فشار شاسی  -

 .فعال می شود

   فای باشاد ،   اگر گشتاور تنظیمی مثبت باشد ، اینورتر ببورت راستگرد کار می کند و اگر گشاتاور تنظیمای من

 .اینورتر ببورت چپگرد کار می کند

 وقتی مد کنترل گشتاور فعال می باشد ، زماش شتاب مثبت عمل نمی کند. 

 V/Fگروه پارامترهای کنترل :  P4گروه 

P4.00 

انتخاب منحنی 

V/F 
( 0 ) 

 مدل خطی:  0

 مدل منحنی قابل تعریف:  1

X)  1.3منحنی درجه:  2
1.3          ) 

X)  1.7درجهمنحنی :  3
1.7) 

X)  2 منحنی درجه:  4
2) 
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 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 تعریف: 1

X)  1.3منحنی درجه:  2
1.3          ) 

X)  1.7منحنی درجه:  3
1.7) 

X)  2 نحنی درجهم:  4
2) 

 .به شکل ذیل توجه گردد. می شودیر پمه و فن استفاده برای بارهای گشتاور متغیر نظ 4و  3،  2حالتیای 

 
 
 
 

 V/Fمنحنی     

P4.01 

بوست گشتاور  

Vboost 

( 0.0% ) 

0.0 %   گشتاور اتوماتیکتنظیم 

0.1 ~ 10.0%   رعتیای پائین افزای  گشتاور موتور در زماش راه اندازی و  س 

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

( 20.0% ) 

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

پارامتر فوق مقدار ولتاژ اعمالی به موتور در فرکانسیای پاائین را مشاخص مای نمایاد و باعاث بیباود گشاتاور خروجای در         

 P4.02زمانی اثر می کند که فرکاانس خروجای دساتگاه کمتار از مقادار پاارامتر       این پارامتر . فرکانسیای پائین می شود

(Fcut-off) مقدار این پاارامتر نبایاد خیلای باالا باشاد زیارا       . مقدار پارامتر فوق باید متناسب با نوع بار تنظیم گردد. باشد

 .ممکن است موتور جریاش زیادی کشیده و خطای اضافه جریاش دهد

 .ر فوق صفر باشد ، گشتاور خروجی متناسب با بار ببورت اتوماتیک تنظیم می گردداگر مقدار پارامت

 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

( 0.00Hz ) 
0.00Hz ~ P4.05 

 

پارامترهای فوق فقط زمانی اثر می کنند که مقدار  

در اینبورت با .  تنظیم شود P4.00 = 1پارامتر 

می تواش  P4.03 ~ P4.08ارامترهای استفاده از پ

باید  V/Fمنحنی . را تنظیم نمود V/Fمنحنی 

تا در . متناسب با مشخبات بار موتور تنظیم گردد

فرکانسیای مختلف، گشتاور متناسب با بار را ایجاد 

 . نماید

 

P4.04 

ولتاژ نقطه 

 (V1)1شکست

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P4.05 

فرکانس نقطه 

 (f2)2شکست

( 0.00Hz ) 
P4.03 ~ P4.07 

P4.06 

ولتاژ نقطه 

 (V2)2شکست

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P4.07 

فرکانس نقطه 

 (f3)3شکست

( 0.00Hz ) 
P4.05 ~ P2.02 

P4.08 

ولتاژ نقطه 

 (V3)3شکست

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

 V/Fجبرانسازی لغزش 

P4.09 

جبرانسازی لغزش 

V/F 
( 0.0% ) 

0.00 ~ 200.00 % 

فرکانس خروجی اینورتر می تواند . ش موتور با گشتاور بار تغییر می نماید، که باعث تغییرات سرعت موتور می شودلغز

مقدار لغزش جبراش شده بستگی به لغزش . ببورت اتوماتیک با پارامتر جبرانسازی لغزش برحسب گشتاور بار تنظیم شود

 :نامی موتور دارد که ببورت ذیل محاسبه می شود

P4.09 = Fb-n*P/60   کهFb  فرکانس نامی موتور(P2.02)  ،n  سرعت نامی موتور(P2.03)  وP  تعداد قطبیای

 .موتور می باشد

P4.10 

 مد اتوماتیک

 ذخیره سازی

 انرژی

( 0 ) 

 غیر فعال :  0

 فعال:  1

این پارامتر اگر فعال باشد، وقتی یک بار سبک مانند پمه یا فن استفاده شود ایناورتر  

  ولتاژ خروجی ببورت اتوماتیک باعث صارفه جاویی در مبارس انارژی مای      با کاه

 .شود

 

 ولتاژ 

 فرکانس
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P4.11 

پارامتر باز دارنده 

در فرکانس نوساش 

 پائین

( 2 ) 

0 ~ 10 

P4.12 

پارامتر باز دارنده 

در فرکانس  نوساش

 بالا

( 0 ) 

0 ~ 10 

P4.13 

باز  مرزیفرکانس 

 دارنده نوساش

( 30.00Hz ) 
0.00Hz ~ P3.03  

 .اگرمقدار ینیا صفر باشد غیر فعال هستند. کاربرد دارند V/Fتوابع در مد  این

 . اثر دارد P4.12پارامتر  P4.13اثر دارد و برای فرکانسیای بالای  P4.11پارامتر  P4.13برای فرکانسیای پایین تر از 

 گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی:  P5گروه 

P5.00 

انتخاب ورودی 

HDI 
( 0 ) 

 .می باشند (High speed pulse)ببورت ورودی سرعت بالا  HDIورودی :  0

 ON/OFFببورت  HDIورودی :  1

 . برابر با یک تنظیم شود P5.00تنیا زمانی استفاده می شود که  P5.08پارامتر 

 (قابل پروگرام میباشند    HDIو   S1~S7رودیهایو)تنظیم ورودیهای دیجیتال 

P5.01 

تابع ورودی 

 S1یتال دیج

( 1 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.02 

تابع ورودی 

 S2دیجیتال 

( 4 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.03 

تابع ورودی 

 S3دیجیتال 

( 7 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.04 

تابع ورودی 

 S4دیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 39  ال ورودی قابل برنامه ریزی ترمین 
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P5.05 

تابع ورودی 

 S5دیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.06 

تابع ورودی 

 S6دیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.07 

تابع ورودی 

 S7دیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.08 

تابع ورودی 

 HDIدیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

 تنظیمات مقادیر ترمینالیا در جدول ذیل توضیح داده شده است

 غیر فعال 0
برای ترمینالیای ورودی به معنی استفاده نشدش از یش ترمینال مای   0قرار دادش مقدار 

 .باشد

 شدش موتور راستگرد و چپگرد راستگرد 1

 چپگرد 2 .تنظیم می شوند  P5.10با توجه به مقدار پارامتر 

 سیمه1کنترل  3
 سیم  1د، راستگرد با استفاده از جیت کنترل استارت، استه و چپگر

 .تنظیم می شود  P5.10با توجه به مقدار پارامتر 

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

 سرعت جاگ چپگرد 5

6 
 استه بدوش رمه

Coasting Stop 
 .موتور بدوش رمه و با توجه به اینرسی خود استه می شود

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

 .عمل می کند STOP/RSTمانند کلید 

 توقف موتور 8

عیت زمااش  وقتی این ورودی فعال شود موتور ببورت رمه اساته مای کناد ولای وضا     

وقتای    PID ، فرکانس تاراورز و شارایط   PLCمانند مد . استارت موتور ذخیره می شود

 .این ورودی دوباره غیر فعال شود موتور با شرایط قبل از استه دوباره استارت می شود

 ورودی فالت خارجی 9
ک وقتی این ورودی فعال شود اینورتر استه شده و یلارم می دهد که به معنی ایجاد یا 

 .فالت خارجی می باشد
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 UPفرماش  10
 .تنظیم می شود Downو  Upفرکانس رفرنس توسط ورودییای 

 

 

 

 

ورودی جیت پاک کردش حافظه سرعت به صفر به هنگام اساتفاده از ورودییاای   

 اقزای  و کاه  دور

 .رجوع شود P0.02به توضیحات پارامتر 

 Downفرماش  11

12 
پاک کردش حافظه 

Up/Down 

 Bو  Aسوئیچ بین رفرنس  13
A+B B A \P3.04عملکرد ترمینال 

 A B 13 

A  A+B 14 

B A+B  15  

14 
و  Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

15 
و  Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

سارعت پلاه ای انتخااب     16ورودی دیجیتال مای تاواش    1  با استفاده از ترکیب سرعت پله ای 1 ورودی 16

 .نمود

 یشتر به جدول تنظیم سرعتیای پله ای رجوع شودبرای توضیحات ب

سارعت پلاه ای بیات باالا مای       4  سرعت پله ای  بیت پائین و ورودی 1 ورودی

 . باشد

را انتخااب مای    15سرعت پله ای  1111و حالت  0سرعت پله ای  0000حالت 

 .کند

 سرعت پله ای 2 ورودی 17

 سرعت پله ای 3 ورودی 18

 ایسرعت پله  4 ورودی 19

 قفل سرعت پله ای فعال 20
با فعال شدش این ورودی،  سرعت پله ای فعال قفل می شود و ورودییای سارعت  

 .پله نمی توانند سرعت را تغییر دهند

21 
شتاب  1 ورودی

ACC/DEC 

را  ACC/DECشاتاب    4 ورودی دیجیتاال مای تاواش     2 با اساتفاده از ترکیاب  

 .انتخاب نمود

 شتاب 2 ورودی شتاب  1 ورودی ACC/DECشتاب 

ACC/DEC  ( 0شتاب) 

(P0.11 , P0.12) 
OFF OFF 

ACC/DEC  ( 1شتاب) 

(P8.0 , P8.01) 
ON OFF 

ACC/DEC  ( 2شتاب) 
(P8.02 , P8.03) 

OFF ON 

ACC/DEC  ( 3شتاب) 

(P8.04 , P8.05) 
ON ON 

 

22 
شتاب  2 ورودی

ACC/DEC 
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23 
ساده   PLCریست مد 

 هنگام استه

سااده   PLCساده، استه شود با فعال شدش ایان ورودی وضاعیت    PLCوقتی مد 

 .مانند   پله فعال در حال کار، زماش کار و فرکانس پله ای، ریست می شود

 ساده  PLC توقف  24

با فعال شدش این ورودی، اینورتر در فرکانس صفر می ماند و زماش سرعت پلاه ای  

اینورتر اساتارت مای شاود و باه     فعال متوقف می شود، با غیر فعال شدش ورودی 

 .شرایط قبل از توقف برمی گردد

 PIDتوقف  25

ثابت می ماند و اینورتر اخرین فرکاانس   PIDبا فعال شدش این ورودی شرایط مد 

با غیر فعال شدش ورودی شارایط باه مقاادیر    . خروجی را بدوش تغییر نگه می دارد

 .قبلی بر می گردد

 توقف مد تراورز 26

دش ایان ورودی شارایط ماد تاراورز ثابات مای ماناد و ایناورتر اخارین          با فعال ش

با غیر فعال شدش ورودی شرایط باه  . فرکانس خروجی را بدوش تغییر نگه می دارد

 .مقادیر قبلی بر می گردد

 ریست مد تراورز 27
با فعال شدش این ورودی فرکانس رفرنس اینورتر به فرکاانس مرکازی ماد تاراورز     

 .تغییر می کند

 مقدار کانتر ریست می شود ریست کانتر 28

29 
غیر فعال کردش مد کنترل 

 گشتاور
 .اینورتر در مد کنترل سرعت کار می کند. مد کنترل گشتاور غیر فعال می شود

30 
شتاب غیر فعال کردش 

ACC/DEC 

شاتاب افزایشای و    .شتاب غیر فعال می شود و فرکانس خروجی ثابات مای ماناد   

وقتای ورودی  . اینورتر در فرکانس خروجی ثابت می ماند کاهشی صفر می شود و

 .دوباره غیر فعال شود شتاب افزایشی و کاهشی به مقادیر قبلی برمی گردند

 می باشد 200HZ، فرکانس ماکزیمم (کانتر)ورودی پالس شمارنده  (کانتر)ورودی شمارنده 31

32 
ورودی غیر فعال کردش 

 UP/DOWNسرعت 

غیر فعال می شاود ولای حافظاه یش     UP/DOWNرعت با فعال شدش ورودی س

فعاال   UP/DOWNبا غیر فعال کاردش ورودی دوبااره فرکاانس    . پاک نمی شود

 .می شود

  رزرو 33-39

P5.09 

زماش فیلتر 
ON/OFF 

 ترمینالیای ورودی

 دیجیتال

( 5 ) 

0 ~ 10 

 .استفاده می شود (S1-S4, HDI1, HDI2)این پارامتر جیت تنظیم زماش فیلتر برای ورودییای دیجیتال 

P5.10 

مد کنترل 

 راستگرد/چپگرد

(FWD/REV) 

( 0 ) 

 کنترل دو سیمه 1 مد:  0

 کنترل دو سیمه 2 مد:  1

 کنترل سه سیمه 1 مد:  2

 کنترل سه سیمه  2 مد:  3
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 کنترل دو سیمه 1 مد:  0

 در جیت چه گرد RUNماش کلید بعنواش فر REWدر جیت راست گرد وورودی  RUNبعنواش فرماش کلید  FWDورودی 

 کنترل دو سیمه 2 مد:  1

 چه گرد/ بعنواش فرماش کلید راست گرد REWوورودی  RUNبعنواش فرماش کلید  FWDورودی 

 کنترل سه سیمه 1 مد:  2

و ( NCکنتاکات فشااری   )بعنواش پوش باتوش اساته   SInو ( NOکنتاکت فشاری )بعنواش پوش باتوش استارت  FWDورودی 

بایاد بار    HDI2یاا   HDI1یا  S1-S8یعنی یکی از ترمینالیای  SInترمینال . چه گرد/بعنواش  کلید راست گرد REV ورودی

 .تنظیم شود( سیمه 3کنترل ) 3  روی مقدار

 کنترل سه سیمه  2 مد:  3

تاکات  کن)بعناواش پاوش بااتوش اساته      SInو ( NOکنتاکات فشااری   )بعنواش پوش باتوش استارتو راست گرد  FWDورودی 

یعنای یکای از    SInترمیناال  (  NOکنتاکات فشااری   )بعنواش پوش باتوش استارت و چه گارد     REVو ورودی( NCفشاری 

 تنظیم شود( سیمه 3کنترل ) 3  باید بر روی   مقدار HDI2یا  HDI1 یا  S1-S8ترمینالیای 

 یمده استعاریف ورودییای دیجیتال در ت  SInو  REVو     FWDتعاریف ورودییای بعنواش 

 2و  1مد  –سه سیمه  2و  1مد  –دوسیمه 

 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.11 

مقدار تغییر فرکانس 

شاسی ) درهر ثانیه 

 (Up/Downهای 

( 0.50Hz/s ) 

0.01 ~ 50.00Hz/s      یعنی با فشار دادش روی  یکی از شاسی هاای فلا

 .ییر خواهد کردهرتز تغ 0.5بالا یا فل  پائین، هریک ثانیه فرکانس 

 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.12 

حد پائین ورودی 

 AI1 ینالوگ  

( 0.00V ) 

-10.00 ~ 10.00V 

P5.13 

حد پائین ورودی 

بر  AI1 ینالوگ  

 حسب درصد

( 0.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% 
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P5.14 

حد بالای ورودی 

 AI1 ینالوگ  

( 10.00V ) 

-10.00 ~ 10.00V 

P5.15 

الای ورودی حد ب

بر  AI1 ینالوگ  

 حسب درصد

( 100.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% 

P5.16 

فیلتر ورودی زماش 

 AI1ینالوگ 

( 0.10s ) 
0.00 ~ 10.00S 

 AI2تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.17 

حد پائین ورودی 

 AI2 ینالوگ  

( 0.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

P5.18 

حد پائین ورودی 

بر  AI2 ینالوگ  

 درصد حسب

( 0.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% 

P5.19 

حد بالای ورودی 

 AI2 ینالوگ  

( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

P5.20 

حد بالای ورودی 

بر  AI2 ینالوگ  

 حسب درصد

( 100.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% 

P5.21 

فیلتر ورودی ینالوگ 

AI2 
( 0.10s ) 

0.00 ~ 10.00S 

 HDI1تنظیم محدوده ورودی 

P5.22 

حد پائین ورودی 

HDI 
( 0.0KHz ) 

0.0 ~ 50.0KHz 
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P5.23 

حد پائین ورودی 

HDI بر حسب درصد 

( 0.00% ) 
-100.00 ~ 100.00% 

P5.24 

حد بالای ورودی 

HDI 
( 50.0KHz ) 

0.0 ~ 50.0KHz 

P5.25 

حد بالای ورودی 

HDI بر حسب درصد 

( 100.00% ) 
-100.00 ~ 100.00% 

P5.26 

فیلتر ورودی زماش 

HDI 
( 0.10s ) 

0.00 ~ 10.00S 

 گروه پارامترهای ترمینالیای خروجی:  P6گروه 

P6.00 
 HDOانتخاب 

( 0 ) 

 خروجی پالس سرعت بالا :  0

  ON-OFFخروجی معمولی:  1

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

 رجوع شود

 انجام می شود  P6.01تعیین وضعیت خروجی دیجیتال با پارامتر :  ON-OFFخروجی دیجیتال :  1

 تنظیم خروجیهای دیجیتال و رله

P6.01 

پروگرام خروجی 

HDO  ببورت

ON/OFF 

( 1 ) 

0 ~ 20  خروجی دیجیتال کلکتور باز 

P6.02 

 1پروگرام خروجی رله

(RO1)  
( 4 ) 

0 ~ 20  خروجی رله 

P6.03 

 2پروگرام خروجی رله

(RO2)  

(4.0kW به بالا) 

( 0 ) 

0 ~ 20  خروجی رله 
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 تنظیمات ترمینالیای خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

 .ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد غیر فعال 0

  در حال کار 1

 .موتور ببورت راستگرد در حال کار می باشد:  ON موتور راستگرد 2

 .موتور ببورت  چپگرد  در حال کار می باشد:   ON چپگردموتور  3

 .اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فعال می شود:  ON خروجی فالت 4

5 
ناحیه فرکانسی 

FDT 

اگر فرکانس خروجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینال خروجی  فعال 

 .ی شودتعیین م P8.22و  P8.21این ناحیه توسط پارامتر های . می شود

6 
رسیدش به فرکانس 

 مشخص
 .تنظیم می شود P8.23توسط پارامتر 

7 
کار در فرکانس 

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

8 

رسیدش شمارنده 

کانتر به مقدار 

 رفرنس کانتر

وجی برسد خر(  P8.18پارامتر ) اگر شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر

 .فعال می شود

9 

رسیدش شمارنده 

کانتر به مقدار 

 خاص

برسد خروجی فعال (  P8.19پارامتر ) اگر شمارنده کانتر به مقدار خاص کانتر

 .می شود

 .رجوع شود PB.04-PB.06به توضیحات پارامترهای  اضافه بار اینورتر 10

11 
 PLCپلهانجام یک 

 ساده

فعال می  ms 500وجی به مدت ساده انجام شد خر PLCپله مدوقتی یک 

 .شود

12 
انجام یک سیکل 

PLC ساده 

فعال  ms 500ساده انجام شد خروجی به مدت  PLCوقتی یک سیکل مد 

 .می شود

13 
رسیدش به زماش 

 کارکرد مشخص

ON  : اگر حافظه زماش کارکرد به مقدار تنظیمی پارامترP8.20  برسد

 .خروجی فعال می شود

14 
رسیدش به حد 

 ی فرکانسبالا

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد بالای فرکانس ( پارامترP0.04  ) برسد

 .خروجی فعال می شود

15 
رسیدش به حد 

 پائین فرکانس

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامترP0.05  ) برسد

 .خروجی فعال می شود

 حالت یماده به کار 16
ON  :بکار باشد یعنی برق وصل باشد و فالت نداده  اگر اینورتر در حالت یماده

 .باشد خروجی فعال می شود

 رزرو رزرو 17-20
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 تنظیم خروجیهای آنالوگ

P6.04 

 1تابع خروجی ینالوگ

(AO1) 

( 0 ) 
0 ~ 10  خروجی ینالوگ قابل برنامه ریزی 

P6.05 

 2تابع خروجی ینالوگ

(AO2) 

( 0 ) 
0 ~ 10   برنامه ریزیخروجی ینالوگ قابل 

P6.06 
 HDOتابع خروجی 

( 0 ) 
0 ~ 10  خروجی پالس سرعت بالا قابل برنامه ریزی 

 تنظیمات خروجی ینالوگ در جدول ذیل یمده است

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.03  ~ 0 فرکانس خروجی موتور 0

 انس ماکزیمم تغییر می کنداز فرکانس صفر تا فرک P0.03  ~ 0 فرکانس رفرنس 1

  * 2 ~ 0(سرعت نامی پلاک موتور) سرعت موتور 2

 * 2 ~ 0( جریاش نامی  اینورتر) جریاش خروجی موتور 3

 * 1.5 ~ 0( ولتاژ نامی  اینورتر) ولتاژ خروجی 4

  *2 ~ 0(تواش نامی) تواش خروجی 5

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی) گشتاور تنظیم  6

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی) گشتاور خروجی 7

 AI1 -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  8

ولتاژ یا جریاش ترمینال  9

AI2 

0 ~ 10V / 0 ~ 20 mA 

 HDI 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودی  10

       

 (AO1) 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.07 

حد پائین خروجی 

بر حسب  AO1  0ینالوگ

 درصد

( 0.0% ) 

0.0 ~ 100.0% 

P6.08 

حد پائین خروجی 

 AO1  0ینالوگ

( 0.00V ) 
0.00 ~ 10.00V 

P6.09 

  خروجی یحد بالا

بر حسب  AO1  0ینالوگ

 ( %100.0 ) درصد
0.0 ~ 100.0% 
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P6.10 

  0حد بالای خروجی ینالوگ

 AO1 
( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

 (AO2) 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.11 

حد پائین خروجی 

بر حسب  AO2  1ینالوگ

 درصد

( 0.0% ) 

0.0 ~ 100.0% 

P6.12 

حد پائین خروجی 

 AO2  1ینالوگ

( 0.00V ) 
0.00 ~ 10.00V 

P6.13 

  1حد بالای خروجی ینالوگ

 AO2 بر حسب درصد 

( 100.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P6.14 

  1حد بالای خروجی ینالوگ

 AO2 
( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

. ییای ینالوگ بر حسب ولتاژ یا جریاش با مقادیر خروجی متناسب را مشخص می کنندپارامترهای فوق رابطه بین خروج

 . وقتی مقدار خروجی ینالوگ از رن  حد بالا یا پائین تجاوز نماید، خروجی مقدار حد پائین یا بالا را نمای  می دهد

برای کاربردهای مختلف رابطه . می باشد V 0.5متناسب با  1mAبر روی جریاش باشد، در اینبورت  AOوقتی خروجی 

 .به شکل ذیل توجه شود. بین مقدار خروجی ینالوگ و درصد خروجی ینالوگ مختلف است و قابل تنظیم می باشد

 HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.15 

 HDOحد پائین خروجی 

 بر حسب درصد

( 0.0% ) 

0.0 ~ 100.0% 

AO  

10V (20mA) 

0.0% 100.0% 
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P6.16 
 HDOحد پائین خروجی 

( 0.00KHz ) 
0.0 ~ 50.0KHz 

P6.17 

 HDOحد بالای خروجی 

 بر حسب درصد

( 100.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P6.18 
 HDOحد بالای خروجی 

(  50.00KHz ) 
0.0 ~ 50.0KHz 

 .می باشد AOمانند پارامترهای   HDOتوضیحات پارامترهای خروجی 

 گروه پارامترهای تعاریف نمایشگر: P7گروه  

P7.00 
 (پسورد)تعریف رمز 

( 0 ) 
0 ~ 65535 

زمانی که پسورد فعال باشد پارامترهاا را نمای تاواش    . اگر به پارامترفوق مقداری غیر از صفر داده شود پسورد فعال می شود

زمانیکاه پارامترهاا قابال    . تغییر داد مگر اینکه پسورد صحیح وارد شود در اینبورت پارامترها قابل دسترسی خواهناد باود  

شود پسورد غیر فعال می شود و پسورد قبلی از حافظه پاک می شاود    P7.00=00000 دسترسی باشد اگر مقدار پارامتر

 .و می تواش دوباره پسورد جدید وارد نمود

P7.01 رزرو رزرو 

P7.02 رزرو رزرو 

 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تعریف کلید 

QUICK/JOG 

( 0 ) 

 تغییر وضعیت نمایشگر:  0

 Jogسرعت :  1

 راست گرد کردش موتور  شاسی چه گرد و:  2

 DOWNو  UPصفر کردش رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی های :  3

 تنظیم سریع:  4

HDO 

50.0 KHz 

0.0% 100.0

% 



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

82 
 

 

 

 

 . بر روی کی پد می تواند توسط پارامتر فوق بر روی فانکشنیای مختلف تنظیم شود  QUICK/JOGکلید 

 تغییر وضعیت نمایشگر:  0

 .گ شروع به حرکت می کندموتور با سرعت جا QUICK/JOGاینبورت با فشار شاسی :  1

 .در اینبورت با فشار شاسی فوق موتور چپگرد و راستگرد می شود:  2

 .پاک می شود UP/DOWNدر اینبورت با فشار شاسی فوق رفرنس فرکانس :  3

 تنظیم سریع:  4

 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تعریف شاسی

STOP/RESET 

( 0 ) 

 است ) لمد کنترل پان (P0.01=0وقتی  فعال:  0

مد ( P0.01=1  یا   )مد کنترل پانل( P0.01=0 وقتی فعال :  1

 است) ترمینالکنترل 

مد ( P0.01=2 یا    )مد کنترل پانل( P0.01=0 وقتی فعال  :  2

 است) ترمینالکنترل 

 همیشه فعال:  3

P7.05 
 انتخاب پانل نمای  دهنده

( 0 ) 

رجی وصال اسات پانال    اولویت با پانل خارجی است ، وقتی پانل خاا :  0

 .محلی غیر فعال می شود

هر دو پانل وجاود دارد و نماای  مای دهناد ولای کلیادهای پانال        :  1

 .خارجی فعال میباشند

هر دو پانل وجود دارد و نمای  می دهند ولی کلیدهای پانل محلای  :  2

 .فعال میباشند

 .هر دو پانل وجود دارد و فعال میباشند:  3

P7.06 

جیت  انتخاب  مقادیر

 RUN 1نمای  به هنگام 

( 0x07FF ) 

0 ~ 0xFFFF 

P7.07 

انتخاب  مقادیر جیت 

 RUN 2نمای  به هنگام 

( 0x0000 ) 

0 ~ 0xFFFF 
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بطاور مثاال باا    . نمای  داده شوند، تعریف مای کناد   RUNپارامتر فوق مقادیری را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 

، ابتادا سارعت موتاور، بعاد تاواش خروجای، بعاد گشاتاور          (SHIFT) ش شاسی شیفتتعریف پی  تنظیم با هر بار فشار داد

در پارامتر فوق هر مقداری که بیات یش یاک باشاد نماای  داده مای       .ده می شوندنمای  دا... و  PIDخروجی، بعد رفرنس 

 .شود و هر مقداری که بیت یش صفر باشد نمای  داده نخواهد شد

 .ا نشاش می دهدجدول ذیل مقادیر قابل نمای  ر

 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

 خروجی

رفرنس 

 فرکانس

ولتاژ 

با   

DC  

ولتاژ 

 خروجی

جریاش 

 خروجی

سرعت 

 موتور
 سرعت خطی

تواش 

 خروجی

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

گشتاور 

 خروجی
 PIDرفرنس

فیدبک 

PID 

وضعیت 

ترمینالیای 

 ورودی

ضعیت و

 یترمینالیا

 روجیخ

مقدار 

تنظیمات 

 گشتاور

 مقدارشمارنده
شماره 

 PLCپله 

 

وضاعیت   و  سارعت موتاور   ،، گشتاور خروجی، رفارنس سارعت   DCولتاژ با   ، ولتاژخروجی برای مثال اگر کاربر بخواهد  

 = P7.06عنای مقادار پاارامتر    ی. مقدار هر بیت بایاد بباورت ذیال تنظایم شاود      ؛ روجی  نمای  داده شودخ یترمینالیا

100Fh تنظیم می شود. 

 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

1 1 1 1 0 0 0 0 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

0 0 0 0 1 0 0 0 
      



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

84 
 

 

 

P7.08 

انتخاب  مقادیر جیت 

 Stopنمای  به هنگام 

( 0x00FF ) 

0 ~ 0xFFFF 

تنظیماات مشاابه   . نمای  داده شوند، تعریف می کند Stopادیری را که می توانند توسط دیسپلی در حالت پارامتر فوق مق

 .می باشد P7.06پارامتر 

 .جدول ذیل مقادیر قابل نمای  در حالت توقف موتور را نشاش می دهد

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

 رفرنس
ولتاژ با  

DC 

وضعیت 

الیای ترمین

 ورودی

وضعیت 

ترمینالیای 

 خروجی

رفرنس 

PID 

فیدبک 

PID 

ورودی 

AI1 

ورودی 

AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

فرکانس 

HDI 

شماره پله 

PLC 

مقدار 

گشتاور 

تنظیم 

 شده

 رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو

      

P7.09 
 چرخشی سرعت ضریب

( 100% ) 
0.1 ~ 999.9% 

P7.10 
 خطی سرعت ریبض

( 1.0% ) 
0.1 ~ 999.9% 

 دمای دستگاه

P7.11 100.0 ~ 0 دمای ماجول یکسوساز°C  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 

P7.12  دمای ماجولIGBT 0 ~ 100.0°C  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 

 ورژن نرم افزار

P7.13  (این پارامتر فقط خواندنی است ) ورژش سافت ور 

P7.14 
 رن  تواش اینورتر

0.0 ~ 3000KW  (بستگی به مدل دستگاه دارد.) 

P7.15 
 رن  جریاش  اینورتر

0.0 ~ 6000A  ( دستگاه داردبستگی به مدل.) 

 زمان کارکرد دستگاه

P7.16 65535 ~ 0 زماش کارکردh  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 
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 فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.17  را نمای  میدهد که توصیف فالت متناظر بااین عدد و  25تا  0عددی بین  فالت سومی از یخرنوع

همچنین متناظربا کد نمایشی روی دیسپلی در جدول ردیابی خطا های 

 . کنترل دور یمده است

 (این پارامتر فقط خواندنی است )

P7.18 نوع فالت دومی از یخر 

P7.19 نوع فالت اخیر 

 ره شده در حافظه هنگام یخرین فالتمقادیر ذخی

P7.20 
فرکانس خروجی در 

 یخرین فالت
 مقدار فرکانس خروجی اینورتر زمانیکه یخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.21 
جریاش خروجی در 

 یخرین فالت
 مقدار جریاش خروجی اینورتر زمانیکه یخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.22 
در  DCولتاژ با  

 لتیخرین فا
 اینورتر زمانیکه یخرین فالت اتفاق افتاده است DCمقدار  ولتاژ با  

P7.23 
وضعیت ترمینالیای 

 ورودی در یخرین فالت

را در زماش یخرین فالت  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالیای ورودی 

 :معنی هر بیت به شکل ذیل می باشد. نشاش می دهد

0 1 2 3 4 5 6 7 

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 HDI 

 .بودش ترمینال می باشد OFFدهنده  نشاش 0بودش و  ONدهنده  نشاش 1

 .داده می شود این مقدار ببورت دسیمال نشاش: توجه

P7.24 

وضعیت ترمینالیای 

خروجی در یخرین 

 فالت

را در زماش یخرین  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالیای خروجی 

 :ذیل می باشدمعنی هر بیت به شکل . فالت نشاش می دهد

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 

HDO RO1 RO2 رزرو 

 .بودش ترمینال می باشد OFFدهنده  نشاش 0بودش و  ONدهنده  نشاش 1

 .داده می شود این مقدار ببورت دسیمال نشاش: توجه

 گروه پارامترهای کاربردی خاص:  P8گروه 

 تنظیم شتابهای افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00 

نشتاب زما

 (ACC1)0افزایشی
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s   زماش تعریف شده یعنی زماش شتاب افزاینده

 P0.03 موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 
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P8.01 

 0زماش شتاب کاهشی

(DEC1) 
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s   زماش تعریف شده یعنی زماش شتاب کاهنده

 تا سرعت صفر  P0.03 موتور ازسرعت تعریفی 

P8.02 

زمانشتاب 

 (ACC2)1افزایشی
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s   یعنی زماش شتاب افزاینده  زماش تعریف شده

 P0.03 موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی

P8.03 

 1زماش شتاب کاهشی

(DEC2) 
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s   کاهنده یعنی زماش شتاب  زماش تعریف شده

 تا سرعت صفر  P0.03 موتور ازسرعت تعریفی 

P8.04 

زمانشتاب 

 (ACC3)1افزایشی
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s   یعنی زماش شتاب افزاینده  زماش تعریف شده

 P0.03 موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی

P8.05 

 1زماش شتاب کاهشی

(DEC3) 
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s  یعنی زماش شتاب کاهنده  اش تعریف شده زم

 تا سرعت  صفر  P0.03 موتور ازسرعت تعریفی 

 Jogتنظیمات سرعت 

P8.06 
 Jogمقدار فرکانس 

( 5.00Hz ) 
0.00 ~ P0.03 

P8.07 
 Jogزماش شتاب افزایشی 

 (بستگی به مدل)
0.1 ~ 3600.0s 

P8.08 
 Jogزماش شتاب کاهشی 

 (بستگی به مدل)
0.1 ~ 3600.0s 

 . فرکانسی است که اینورتر با سرعت ثابت و با فعال کردش یک ورودی دیجیتال کار می کند Jogفرکانس 

مانناد   P8.08و  P8.07دارای شاتابیای افزایشای و کاهشای مرباوط باه خاود اسات و مفیاوم پارامترهاای           Jogسرعت 

همیشاه   Jog، سارعت   P1.06و  P1.00صارفنظر از مقاادیر پارامترهاای    . می باشد P0.12و  P0.11پارامترهای شتاب 

 .تارت و ببورت رمه ، استه می شودببورت رمه اس

 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.09 
 0فرکانس پرش 

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.03 

P8.10 
 1فرکانس پرش 

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.03 
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P8.11 
 دامنه فرکانس پرشی

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.03 

با تعیین . بعنواش پرش ازفرکانس رزونانس مکانیکی قابل تعریف میباشد( Skip)دستگاهیا دو فرکانس پرش  در این

 .فرکانس پرش و دامنه یش، فرکانس رفرنس در این محدوده نمی تواند تنظیم شود

  اگر دامنه فرکانس پرشP8.11 فرکانسیای پرش غیرفعال خواهند شد. صفر تنظیم شود. 

  اگر پارامترهایP8.09  وP8.10 صفر تنظیم شوند ، توابع پرش فرکانسی غیر فعال می شوند. 

  تنظیم فرکانس خروجی در دامنه فرکانس پرشی غیر ممکن می باشد ولی زماش شتاب گیری فرکانس خروجی

 .از دامنه فرکانس پرشی عبور می نماید

 :ل ذیل نشاش داده شده استرابطه بین فرکانس خروجی و فرکانس رفرنس نسبت به فرکانس پرشی در شک

و شتابهای کاهنده و افزاینده و  Jitterتعریف فرکانس مرکزی تراورس و باند فرکانس پرشی :   توابع تراورس 

 پهنای باند فرکانسی اصلی

P8.12 
 دامنه تابع تراور 

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100%  

P8.13 
 Jitterفرکانس 

( 0.0% ) 
0.0 ~ 50.0% 

P8.14 
 تراور زماش افزای  

( 5.0s ) 
0.1 ~ 3600.0s 

P8.15 
 زماش کاه  تراور 

( 5.0s ) 
0.1 ~ 3600.0s 

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس 1فرکانس پرشی  0فرکانس پرشی 

 ی پرشفرکانس دامنه 
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در این حالت فرکانس خروجی در یک دامنه فرکانسای و باا شاتاب    . کاربرد تراور  در صنایع نساجی یا شیمیائی می باشد

 .دشکل زیر فرکانس خروجی درایو در مد تراور  را نشاش می ده.مشخص تغییر می نماید

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 .فرکانس مرکزی هماش فرکانس رفرنس می باشد

 % P8.12*فرکانس مرکزی = دامنه تراور  

 % P8.13*  دامنه تراور  =  Jitterفرکانس 

زماش افزای  تراور  مدت زمانی است که فرکانس از کمترین مقدار فرکانس تراور  به بیشترین مقدار فرکاانس تاراور    

 .می رسد

ور  مدت زمانی است که فرکانس از بیشترین مقدار فرکانس تراور  به کمترین مقدار فرکاانس تاراور    زماش کاه  ترا

 .می رسد

و با زماش هاای  ( فرکانس مرکزی+ دامنه تراور  )و ( فرکانس مرکزی –دامنه تراور  )فرکانس خروجی درایو در محدوده 

 .افزای  و کاه  تراور  تغییر می کند

 . خروجی درایو را ببورت ذیل مشخص می نماید فرکانس P8.12پارامتر

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

 پارامترهای ریست اتوماتیک

P8.16 
 تعداد ریست اتوماتیک

( 0 ) 
0 ~ 3  

P8.17 
 زماش  ریست اتوماتیک

( 1.0s ) 
0.1 ~ 100.0s 

این تابع باه جیات    وماتیک فالت در فاصله زمانی مشخصات( Reset)اکزیمم سه بار  ریستتنظیم م: اتو ریست پارامترهای

 .به حر کت دریمدش ناگیانی ماشین بایستی با تدابیر امنیتی مناسب استفاده گردد

نمی توانند ببورت اتوماتیک ریسات شاوند و حتماا بایاد      OH2و  OUT1  ،OUT2  ،OUT3  ،OH1فالتیای میم مانند 

 .سط اپراتور اشکال یابی و سپس ریست شوندابتدا تو

 .دقیقه رخ ندهد، اینورتر ببورت اتوماتیک زمانیای ریست قبلی را پاک می نماید 10اگر فالت پس از ریست به مدت 

 مرکزی فرکانس

 فرکانس خروجی

ACC    تراورس زمان افزایش تراورس زمان کاهش شتاب افزاینده 

  DEC  شتاب کاهنده 

 زمان  

  jitterفرکانس 
 دامنه تراورس 
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 مربوط به کانترتوابع : پارامترهای تابع شمارش

P8.18 
 مقدار  اولیه  کانتر

( 0 ) 
P8.19 ~ 65535 

P8.19 
 مقدار  تعیین شده  کانتر

( 0 ) 
0 ~ P8.18 

اگار  ، باشد HDIو یا ورودی   S1-S4(<200Hz)کانال ورودی شمارنده پالس یا کانتر می تواند یکی از ورودییای دیجیتال 

 برساد،  P8.18لیه کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کانتر به مقادار اولیاه کاانتر    یکی از ترمینالیای خروجی بر روی مقدار او

 .اینورتر مقدار کانتر را پاک کرده و شمارش دوباره شروع می شود. خروجی فعال می شود

 نترکانتر باه مقادار تعیاین شاده کاا      اگر یکی از ترمینالیای خروجی بر روی مقدار شمارنده کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار

P8.19 مقادار تعیاین    .رده و شمارش دوباره شاروع مای شاود   اینورتر مقدار کانتر را پاک ک. برسد، خروجی فعال می شود

 .بیشتر باشد P8.18نباید از مقدار اولیه کانتر  P8.19شده کانتر 

 .می توانند باشند HDOو  RO1  ،RO2ترمینالیای خروجی  

 مدت زمان استارت بودن موتور

P8.20 
 Runningظیم زماش تن

( 65535 ) 
0 ~ 65535h 

 . اگر یکی از ترمینالیای خروجی بر روی زماش استارت تنظیم باشد و مدت این زماش سپری شود خروجی فعال می شود

 FDTتوابع فرکانس 

P8.21 
 FDTسطح فرکانس 

( 50Hz ) 
0.00 ~ P0.03 

P8.22 
 FDTتاخیر فرکانس 

( 5.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

نید با تعریف فرکانس خاصی وباند هیسترزیس یش فعال شدش خروجی دیجیتال به معنای بالاتر رفتن از ایان فرکاانس   میتوا

برسد ترمینال خروجای تعریاف شاده    (  P8.21پارامتر ) FDTوقتی که فرکانس خروجی به سطح فرکانس .را داشته باشید

برساد  (  FDTساطح فرکاانس    -  FDTتااخیر فرکاانس   )ز اگر فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر ا. فعال می شود

 .ترمینال خروجی دوباره غیر فعال می شود

 

 

 

 

 

 

 

 

 FDTترمینال خروجی 

 FDTتاخیر فرکانس 

 زمان

 FDTسطح فرکانس 

 فرکانس خروجی

 زمان
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 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.23 

رسیدش به فرکانس 

 مشخص شده

( 0.0% ) 

 فرکانس ماکزیمم % 100.0 ~ 0.0

 . ی فعال می شودوقتی فرکانس خروجی به محدوده فرکانس مشخص شده برسد یک ترمینال  خروج

 تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور

P8.24 
 کنترل افت سرعت

( 0.00Hz ) 
0.00 ~ 10.00Hz 

هنگامیکه چندین موتور یک بار را حرکت می دهند ، بخاطر اختلاس در سرعت نامی موتورها ، بار هر موتور ممکن است 

در اینبورت بار موتورهای مختلف توسط تابع افت سرعت  .متفاوت باشد و ببورت مساوی بین موتورها تقسیم نشود

وقتی گشتاور نامی . این کار ببورت کاه  سرعت موتور در راستای افزای  گشتاور یش انجام می گیرد. بالانس می شود

 .خواهد بود P8.24موتور در خروجی قرار گیرد افت فرکانس معادل پارامتر

 .را می تواش بدست یورد P8.24ارامتر هنگام تست و راه اندازی مقدار واقعی پ

P8.25 
 ولتاژ یستانه ترمز

 (بستگی به مدل)
115.0 ~ 140.0 % 

 .بیشتر باشد ، اینورتر ترمز دینامیک را شروع می کند P8.25از ولتاژ پارامتر  DCهنگامی که ولتاژ با  ِ

 122ولت  222اولیه در ولتاژ  تنظیمات% 

 132ولت  382اولیه در ولتاژ  تنظیمات% 

P8.26 
 کنترل فن خنک کننده

( 0 ) 

 حالت استاپ اتوماتیک:  0

 همیشه روشن:  1

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس
P8.27   شده فرکانس مشخص 

ترمینال 

 خروجی

 زمان

 زمان
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P8.27 فوق مدولاسیوش 
 غیر فعال:  0

 فعال:  1

این تابع مناسب زمانی است که برای مدت طولانی ولتاژ شبکه پایین و یا بار سنگین می باشد ، اینورتر ولتااژ خروجای را باا    

 .ا  خود افزای  می دهدافزای  نرخ بیره ولتاژ ب

P8.28  مدPWM 

0  :PWM  1مد 

1  :PWM  2مد 

2  :PWM  3مد 

 مد
 نویز در فرکانس

 پایین تر

 نویز در فرکانس

 بالاتر
 غیره

PWM  0مد low high  

PWM  1مد low 
به علت افزای  دما ، نیاز به کاه  حد 

 .مجاز دمایی دارد

PWM  1مد high دش نوساشتاثیرگذار تر برای میارکر 
 

 PIDگروه پارامترهای :  P9گروه 

یک روش معمول در کنترل پروسه ها می باشد و برای تنظایم و تثبیات مقاادیری مانناد فشاار و دماا        PIDسیستم کنترل 

. یک سیگنال فیدبک از پروسه گرفته می شود و با یک مقدار مرجاع مقایساه مای گاردد     PIDدر سیستم . استفاده می شود

باا   PIDدر اینورتر خروجای  .  باید به گونه ای باشد که بتواند مقدار فیدبک را نزدیک به مقدار رفرنس نگه دارد PIDخروجی 

 .تغییر سرعت موتور پروسه را کنترل می نماید

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 . تنظیم گردد P0.07 = 6 (PID)باید مقدار پارامتر   PIDبرای فعال شدش 

از کای پاد    PIDباود، رفارنس    0اگر مقدار این پارامتر برابر با . را تعیین می نماید PIDمحل تنظیم رفرنس   P9.00پارامتر 

 .مقدار رفرنس کی پد تعیین می شود P9.01خواهد بود و توسط پارامتر 

 . را تعیین می نماید PIDمحل ورودی فیدبک  P9.02پارامتر 

 فرکانس خروجی

 PIDفیلتر
 PIDفیدبک مقدار

 PIDمقدار رفرنس 

 

 کنترلرفرکانس PIDکنترلر   
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 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 
 PIDانتخاب محل رفرنس 

( 0 ) 

 کی پد :  0

 AI1ورودی ینالوگ :  1

 AI2ورودی ینالوگ :  2

 HDIورودی :  3

 پله ای:  4

 ارتباط سریال:  5

P9.01 
 میزاش رفرنس کی پد

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P9.02 
 PIDانتخاب محل فیدبک 

( 0 ) 

 AI1ورودی ینالوگ :  0
 AI2ورودی ینالوگ :  1

 AI1+AI2ورودی ینالوگ :  2
 HDIورودی :  3

 ارتباط سریال:  4

 مقادیر رفرنس و فیدبک بر اسا  درصد تعیین می شوند. 

 100%  مقدار فیدبک  %100مقدار رفرنس متناسب می باشد باPID 

 محل تنظیم رفرنس و فیدبک نباید یکساش باشد و از دو محل مختلف باید تنظیم شوند. 

 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03 
 PIDخروجی 

( 0 ) 

 مثبت :  0

 منفی:  1

در اینبورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجای افازای  مای یاباد و اگار مقادار         مثبت:  0

شاود فرکاانس    اگار مقادار رفارنس و فیادبک یکسااش     . فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد، فرکانس خروجی کاه  می یابد

 .خروجی ثابت می ماند

گر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجای کااه  مای یاباد و اگار مقادار       در اینبورت ا  منفی:  1

شاود فرکاانس    اگر مقادار رفارنس و فیادبک یکسااش    . فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد،  فرکانس خروجی افزای  می یابد

 .خروجی ثابت می ماند

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04 
 Kpگین ضریب 

( 0.10 ) 
0.00 ~ 100.00 

P9.05 
 Tiزماش انتگرال 

( 0.10s ) 
0.01 ~ 10.00s 

P9.06 
 Tdزماش دیفرانسیل 

( 0.00s ) 
0.00 ~ 10.00s 
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باید به صورتی تنظیم شوند که پروساه   Tdو زماش دیفرانسیل  Ti، زماش انتگرال  Kpشامل ضریب گین  PIDضرایب کنترل 

 . شار و یا دما بدوش نوساش و لرزش و ضربه کار نمایدتحت کنترل مانند سرعت، ف

 .باید تا حد ممکن افزای  یابد بدوش اینکه سیستم دچار نوساش شودKp (P9.04  )پارامتر ضریب گین 

 .باید تا حد ممکن کاه  یابد بدوش اینکه سیستم دچار نوساش شودTi (P9.05  )پارامتر زماش انتگرال 

را صفر قرار می دهند ولی اگر نیاز باشد مقادار   Tdکافی می باشد و معمولا ضریب  Tiو  Kpریب در اکثر موارد تنظیم دو ض

وش اینکاه سیساتم دچاار نوسااش     نیز تغییر کند ، مقدار یش باید تا حد ممکن افزای  یابد بدTd (P9.06  )زماش دیفرانسیل 

 . شود

P9.07 
 (T)سیکل نمونه برداری 

( 0.10s ) 
0.01 ~ 100.00s 

P9.08 
 Bias limitحد بایا  

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

 PIDزماش نمونه برداری از سیگنال پروسه را مشخص می نماید در هر بار نمونه برداری سیستم کنترل  P9.07پارامتر 

 را انجام می دهد  PIDیکبار محاسبات 

خیلی سریع ممکن است باعث ناپایداری و نوساش بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانیای  PIDزماش نمونه برداری و محاسبات 

 . بنابراین باید با توجه به نوع پروسه تحت کنترل زماش نمونه برداری مناسب را تعیین نمود. سیستم گردد

را تعیین می  PIDو مقدار فیدبک  PIDحد بایا  را مشخص می کند، که حداکثر فاصله بین مقدار رفرنس  P9.08پارامتر 

اگر . و در نتیجه فرکانس خروجی درایو ثابت می ماند PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی  PIDار فیدبک اگر مقد. کند

دوباره انجام می شود و با تغییرات فرکانس خروجی مقدار فیدبک  PIDمقدار فیدبک از این محدوده خارج شد، محاسبات 

 . ه این محدوده برگردانده می شوددوباره ب

 مقدار رفرنس

 مقدار فیدبک

 فرکانس خروجی 

 حد بایاس

 زمان

 زمان
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 عی سیگنال فیدبکتنظیم آلارم قط

P9.09 

محدوده قطعی سیگنال 

 فیدبک

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P9.10 

زماش قطعی سیگنال 

 فیدبک

( 1.0s ) 
   0.0 ~ 3600.0s 

اگر سیگنال فیدبک از این مقدار کمتر شاود  . مقدار کاه  سیگنال فیدبک را بر حسب درصد نشاش می دهد P9.10پارامتر 

 .می دهد (PIDE)سپری شود درایو فالت قطعی سیگنال فیدبک  نیز P9.11و زماش پارامتر 

 .می باشد P9.01درصد  100برابر با  P9.10درصد  100

 ساده PLCگروه پارامترهای تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و :  PAگروه 

خ  و مادت زمااش   پله می باشد که در هر پله می تاواش فرکاانس مشاخص، جیات چار      16ساده شامل حداکثر  PLCتابع 

اگر اینورتر را در این ماد قارار دهایم باا     . این پله ها ببورت اتوماتیک و پشت سر هم اجرا می شوند. چرخ  را تعیین نمود

 PA.00استارت اینورتر با اجرای هر پله ، پله بعدی اجرا می شود و پس از انجام یک سیکل کامل با توجه به مقادار پاارامتر   

 .شودتبمیم گیری انجام می 

سارعت پلاه ای قابال دسترسای      16در اینبورت  (P0.07 = 5)همچنین اینورتر را می تواش در مد سرعت پله ای قرار داد 

 .ترمینال ورودی دیجیتال قابل انتخاب می باشد 4پله توسط  16خواهد بود که این 

 .رسی می باشدسرعت پله ای قابل دست 15باشد حداکثر  5عددی بغیر از  P0.07اگر مقدار پارامتر 

ساده سارعتیا بباورت اتوماتیاک و پاس از گذشات       PLCساده با مد سرعت پله ای در این است که در مد   PLCتفاوت مد 

 . ودییای دیجیتال انتخاب می شوندزماش هر پله تغییر می کنند ولی در مد سرعت پله ای ، سرعتیا توسط ور

 ساده PLCانتخاب مد 

PA.00 
 ساده PLCمد 

( 0 ) 

 استه پس از یک سیکل کاری:  0

 چرخ  موتور با یخرین فرکانس پس از یک سیکل کاری:  1

 تکرار سیکل کاری ببورت پیوسته:  2

ساده پس از اتمام یک سیکل کاری استه مای شاود و بارای اساتارت مجادد نیااز اسات فرمااش          PLCدر این حالت مد :  0

 .استارت دوباره صادر شود

و پلاه هاای سارعت    . اتمام یک سیکل کاری اینورتر با فرکانس یخرین پله به کارخود ادامه می دهددر این حالت پس از :  1

 .دیگر تغییر نمی کنند

در این حالت با اتمام یک سیکل کاری دوباره یک سیکل دیگر به هماش شکل اجرا می شود و این کار تا زمانیکاه فرمااش   :  2

 .استه داده شود تکرار می گردد
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 ساده در زمان قطع برق PLCوضعیت ذخیره 

PA.01 

ساده پس از  PLCذخیره 

 قطع برق

( 0 ) 

 .غیر فعال ، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود:  0

 .ل،  هنگام قطع برق ذخیره می شودفعا:  1

 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 زماش کار با سرعت 

 0پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.04  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 1سرعت پله ای 

PA.05 
مدت زماش کار با سرعت 

 1پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.06  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 2سرعت پله ای 

PA.07 
مدت زماش کار با سرعت 

 2پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.08  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 3سرعت پله ای 

PA.09 
 

مدت زماش کار با سرعت 

 3پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.10  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 4سرعت پله ای 

PA.11 
مدت زماش کار با سرعت 

 4پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.12  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 5سرعت پله ای 

PA.13 
مدت زماش کار با سرعت 

 5پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

 (پله 1)زمان شتاب منفی 

 (پله 1)زمان شتاب مثبت 
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PA.14  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 6سرعت پله ای 

PA.15 
مدت زماش کار با سرعت 

 6پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.16  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 7سرعت پله ای 

PA.17 
مدت زماش کار با سرعت 

 7پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.18  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 8سرعت پله ای 

PA.19 
مدت زماش کار با سرعت 

 8پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.20  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 9سرعت پله ای 

PA.21 
مدت زماش کار با سرعت 

 9پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.22  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 10سرعت پله ای 

PA.23 
مدت زماش کار با سرعت 

 10پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.24  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 11سرعت پله ای 

PA.25 
مدت زماش کار با سرعت 

 11پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.26  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 12سرعت پله ای 

PA.27 
مدت زماش کار با سرعت 

 12پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.28  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 13سرعت پله ای 

PA.29 
مدت زماش کار با سرعت 

 13پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.30  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 14سرعت پله ای 

PA.31 
مدت زماش کار با سرعت 

 14پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 

PA.32  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 15سرعت پله ای 

PA.33 
مدت زماش کار با سرعت 

 15پله ای 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s) 



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

97 
 

 

 

  مقدار سرعتیای پله ای بر اسا  درصد فرکانس ماکزیمم( P0.04 ) تعیین می شوند. 

 اگر مقدار سرعت پله ای منفی تنظیم شود موتور در جیت چپگرد می چرخد. 

 تر می باشد که توسط پارام هواحد زماش بر اسا  ثانیه یا دقیقPA.37 تعیین می شود. 

 

 .و مطابق با شکل  زیر انجام می شود S1 ~ S4انتخاب سرعتیای پله ای بر اسا  ترکیبی از ورودییای دیجیتال 

 

 

 

 

 

 

 

 با استفاده از چیار ورودی دیجیتال ببورت جدول ذیل انجام می گیرد 15 ~ 0انتخاب سرعتیای پله ای 

 

 4ورودی

 سرعت پله ای

 3ورودی

 پله ای سرعت

 2ورودی

 سرعت پله ای

 1ورودی

 سرعت پله ای

ترمینالیای 

 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 6عت پله ای سر 

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  10ایسرعت پله 

ON OFF ON ON 11سرعت پله ای 

ON ON OFF OFF 12سرعت پله ای 

ON ON OFF ON 13سرعت پله ای 

ON ON ON OFF 14سرعت پله ای 

ON ON ON ON 15ت پله ایسرع 

           

کانس فر

 خروجی

ترمینالهای 

 ورودی

 سرعتهای پله ای
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 انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی برای سرعتهای پله ای

PA.34 

برای  ACC/DECزماش 

 پله های

 0 ~ 7 

0 ~ 0XFFFF( 0 ) 

PA.35 

برای  ACC/DECزماش 

 پله های

 8 ~ 15 

0 ~ 0XFFFF( 0 ) 

اینورتر دارای چیاار شاتاب   . تفاده می شودپارامترهای فوق برای انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی برای پله های مختلف اس

برای هر پله می تواش یکی از ایان شاتابیا     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 ~ 0برای پله های . را انتخاب کرد

 .شتاب یک پله را مشخص می کنند PA.35و  PA.34ی هر دو بیت پارامترها

 

 .مشخص 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 

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 
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 :برای مثال اگر بخواهیم برای پله های مختلف شتاب ها را به صورت زیر تعریف 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 

 
 :ببورت زیر خواهد بود PA.35و  PA.34مقادیر بیتیای 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 1BIT 1 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  0X36E4ببورت هگزادسیمال برابر با  PA.34بنابراین مقدار پارامتر 

 .بود

 تنظیم واحد زمان سرعتهای پله ای

PA.36 

 PLCانتخاب ریستارت 

 ساده

( 0 ) 

 0ریستارت از مرحله :  0

 ادامه از مرحله قطع شده :  1

PA.37 
 واحد زماش

( 0 ) 

 ثانیه:  0

 دقیقه:  1

 .این پارامتر واحد زماش را بر اسا  ثانیه یا دقیقه برای مدت زماش کار هر پله تعیین می نماید

 گروه توابع حفاظتی:  PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PB.00 
 فاظت قطعی فاز ورودیح

( 1 ) 

 غیر فعال:  0

 فعال  :  1

PB.01 

حفاظت قطعی فاز 

 خروجی

( 1 ) 

 غیر فعال:  0

 فعال :  1

 .دارای حفاظت قطعی فاز نمی باشند Kw 7.5اینورترهای زیر 
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 حفاظت اضافه بار موتور

PB.02 
 حفاظت اضافه بار موتور

( 2 ) 

 غیر فعال :  0

 معمولی بدوش فن اضافی   فعال با شرط موتور:  1

 ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

بخاطر اینکه دور موتور کاه  می یابد و سیستم خنک کنندگی  30Hzدر این مد کنترل دور در فرکانسیای زیر :  1

 .موتور نمی تواند ببورت کامل موتور را خنک کند اینورتر مقدار اضافه بار مجاز موتور را کاه  میدهد

در این شرایط اضافه بار موتور در هر دوری یکساش فرض میشود زیرا موتور دارای فن اضافی می باشد و در هر دوری :  2

 .ینرا خنک می کند

PB.03 

تنظیم جریاش اضافه بار 

 موتور

( 100% ) 
20.0 ~ 120% 

 :مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود

 ( PB.03)جریاش اضافه بار موتور( =  جریاش نامی موتور/رجریاش نامی اینورت* )  100%

 این پارامتر معمولا زمانی تنظیم می شود که جریاش نامی اینورتر بیشتر از جریاش نامی موتور باشد. 

  هر چه اضافه بار افزای  یابد . درصد جریاش نامی می باشد 111ثانیه برای  61زماش حفاظت اضافه بار موتور

کمتر تنظیم شود به معنی این می باشد که موتور اجازه  PB.03اگر مقدار پارامتر . اهد یافتزماش کاه  خو

 .شکل زیر رابطه اضافه بار و زماش ینرا نمای  می دهد. دارد  اضافه بار کمتری بکشد و زودتر قطع می کند

 حفاظت اضافه بار با تنظیم خروجی جهت اخطار 

PB.04 
 بدوش لغزشحد مجاز 

( 80.0% ) 
70.0 ~ 110.0% 

PB.05 
 رن  کاه  بدوش لغزش

( 0.00Hz ) 
0.00Hz ~ P0.03 

 موتور باراضافه 

 زمان

 جریان

 ثانیه 61

 منحنی اضافه بار و زمان
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 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.06 

حفاظت اضافه ولتاژ به 

 هنگام کاه  دور

( 1 ) 

 غیر فعال:  0

 فعال:  1

PB.07 
 حد حفاظت اضافه ولتاژ

( 120% ) 
110 ~ 150% 

 DCبخاطر اینرسی بالای بار، انرژی برگشتی از موتور باعث بالا رفتن سطح ولتاژ  هنگام کاه  دور موتور ممکن است

 .اینورتر شود

بیشتر شد اینورتر سرعت موتور را ثابت نگه می دارد  PB.07در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تعریف شده در پارامتر 

شد اینورتر اجاره می دهد دور  PB.07کمتر از مقدار  DCزمانیکه سطح ولتاژ . و اجازه نمی دهد دور موتور کاه  یابد

 .موتور دوباره کاه  یابد

اینورتر فالت اضافه  DCصفر تنظیم شود این مد غیر فعال می شود و با بالا رفتن سطح ولتاژ  PB.06اگر مقدار پارامتر 

 .ولتاژ داده و قطع می کند

 :کاه  دور موتور کنترل می شود امشکل ذیل نشاش می دهد، چگونه مقدار اضافه ولتاژ هنک

 پارامترهای کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت 

PB.08 

حد حفاظت اضافه جریاش 

 با تنظیم دور

( 160.0% ) 
50 ~ 200%   اینورترجریاش نامی 

PB.09 

 حد کاه  فرکانس جیت

 محدود کردش جریاش

( 10.00Hz/s ) 
0.00 ~ 50.00Hz/s 

PB.10 

کردش اتوماتیک محدود 

 جریاش

( 0 ) 

 فعال:  0

 ل در سرعت ثابتغیر فعا:  1

ولتاژ باس 

DC 
حفاظت حد 

اضافه 

 PB.10ولتاژ

 
 زمان فرکانس خروجی

 زمان
 نمودار کنترل اضافه ولتاژ هنگام کاهش دور
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هنگام دور گرفتن موتور یا زماش دور ثابت اگر موتور اضافه جریاش داشته باشد و از مقدار مجاز بیشاتر شاود، ایناورتر فالات     

 .داده و موتور را متوقف می نماید

 .دش سرعت موتور کنترل می کنندپارامترهای فوق اضافه جریاش موتور را با ثابت نگه داشتن یا کم کر

 . بیشترین جریاش مجاز برای موتور را بر حسب درصد جریاش نامی تعریف می کند PB.08پارامتر 

مقدار فرکانس مجاز درهر ثانیه را تعریف می کند که اینورتر می تواند برای کنتارل اضاافه جریااش ، یش را      PB.09پارامتر 

 .کاه  دهد

شد اینورتر با کاه  سرعت موتور، جریاش موتور را کم می کناد   PB.08ر بیشتر از جریاش پارامتر در صورتیکه جریاش موتو

بدوش اینکه خطای اضافه جریاش دهد و اگر جریاش کاه  یافت اینورتر دوبااره سارعت موتاور را باه مقادار قبلای بااز مای         

 .گرداند

یفتد اینورتر دور موتور را ثابت نگاه مای دارد و اجاازه نمای     اگر افزای  جریاش در زماش استارت و دور گرفتن موتور اتفاق ب

اگر جریاش موتور کاه  یابد اینورتر اجازه می دهد موتور دوباره دور بگیرد تا به دور تنظیمای  . دهد موتور بیشتر دور بگیرد

 .خود برسد

ر هر دو حالات دور ثابات و زمااش    صفر باشد، سیستم فوق فعال می شود و کنترل اضافه جریاش د PB.10اگر مقدار پارامتر 

 .دور گرفتن موتور انجام می شود

غیر فعال می شود و هنگام اضافه جریااش هایچ تغییاری    در سرعت ثابت یک باشد، سیستم فوق  PB.10اگر مقدار پارامتر 

 .در سرعت داده نمی شود و اینورتر فالت اضافه جریاش می دهد

 .را نشاش می دهد نظیم سرعت موتورشکل ذیل نحوه کنترل اضافه جریاش با ت

 جریان خروجی

 PB.08حفاظت اضافه جریانحد 

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس

زمان دور گرفتن موتور و ثابت نگه 

 داشتن سرعت هنگام اضافهجریان
هنگام اضافه جریان و  زمان دور ثابت

 کاهش سرعت

 زمان

 زمان

 منحنی کنترل اضافه جریان با تنظیم سرعت



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

103 
 

 

 

PB.11 
 (OL3)انتخاب اورترک 

( 1 ) 

 بدوش تشخیص:  0

 هنگام چرخ  موتور ،  ادامه چرخ  تشخیص معتبر اورترک:  1

 تشخیص معتبر اورترک هنگام چرخ  موتور ، استاپ و واخطار:  2

تشخیص معتبر اورترک هنگام چرخ  موتاور باا سارعت ثابات ،     :  3

 ادامه چرخ 

بر اورترک هنگام چرخ  موتاور باا سارعت ثابات ،     تشخیص معت:  4

 استاپ و واخطار

PB.12 
 حد تشخیص اورترک

 (بستگی به مدل)
10.0 ~ 200.0% 

PB.13 
 زماش تشخیص اورترک

( 0.1s ) 
0.0 ~ 60.0s 

 گروه پارامترهای ارتباط سریال :  PCگروه 

PC.00 
 درایو یدر 

( 1 ) 
0 ~ 247 

PC.01 

 Baudانتخاب مقدار 

Rate 

( 4 ) 

0  :1200BPS 

2400BPS : 1 
4800BPS : 2 
9600BPS : 3 

19200BPS : 4 
38400BPS : 5 

PC.02 

Data format 
 

( Start,data,  
parity,stop ) 

 

( 1 ) 

0 RTU - No parity: data format <1,8,N,1> 

1 RTU - Even parity: data format <1,8,E,1> 

2 RTU - Odd parity: data format <1,8,O,1> 

3 RTU - No parity: data format <1,8,N,2> 

4 RTU - Even parity: data format <1,8,E,2> 

5 RTU - Odd parity: data format <1,8,O,2> 

PC.03 
 زماش تاخیر

( 5ms ) 
0 ~ 200ms 

PC.04 

 تاخیر زمانی

 (Timeout delay) 

( 0.0s ) 

0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s 
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PC.05 
 اقدام خطا

( 1 ) 

 یلارم و استه موتور:  0

 بدوش یلارم و ادامه کار موتور:  1

بدوش یلارم و استه موتور اگر منبع رفرنس با ارتباط سریال :  2

 تنظیم می شود 

 بدوش یلارم و استه اگر منبع رفرنس از هر جا باشد:  3

PC.06 
 پاسخاقدام 

( 00 ) 

 واحد  LEDمحل 

 وشتنپاسخ به ن: 0

 بدوش پاسخ به نوشتن :1

 

 ده ها  LEDمحل 

 .رفرنس هنگام خاموش شدش ذخیره نشد: 0

 .رفرنس هنگام خاموش شدش ذخیره شد: 1

 گروه پارامترهای تکمیلی:  PDگروه 

 انتخاب محل تنظیم پارامتر حد بالای فرکانس

PD.00 ~ 
PD.09 

  رزرو

 تنظیمات کارخانه :  PEگروه 
 . مات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستندجیت تنظی PEگروه 
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 اشکال یابی کنترل دورها -3

در بندهای یک و دو اینورتر کلا روشن نمای شاود و   . عمولا در چیار حالت زیر اتفاق می افتداشکالات اینورتر م
دهنده فاالتی را  مطاابق باا     اشدر بند سوم هیچگونه فالتی دیده نمی شود و در بند چیارم اینورتر روشن میشود و نش

 .جدول ردیابی خطاها در ذیل توضیحات نشاش میدهد
 :در اینبورت. برق اینورتر وصل میشود ولی نمایشگر چیزی نشاش نمیدهد (0

a. برق در ورودی اینورتر وجود ندارد و علات را در ورودی پیادا   .  منبع تغذیه اینورتر را چک کنید
 کنید

b. ازه گیاری کنیاد و علات را در بارق تغذیاه      دت ینرا با ولتمتار انا  ولتاژ برق در ورودی کافی نیس
 .ردیابی کنید

c. در ورودی اینورتر یثار جرقه دیده می شود و ورودی یش یسیب دیده است. 

d. منبع تغذیه داخلی اینورتر یسیب دیده است 

 با زدش فیوز مینیاتوری سریعا قطع میشود (1

a. در اینورتراتبالی وجود دارد 

b. دی به اینورتر ایجاد شده استاتبالی در کابل ورو 

c. فیوز مینیاتوری خراب شده است 

موتاور کاار    RUNاینورتر روشن میشود و همه چیز بنظر سالم است و فالتی هم نداریم ولی با اعمال فرماش  (1
 نمی کند

a.  ارتباط خروجیU,V,W سه فاز به موتور را چک کنید. 

b. فرمانیای کنترلی به دستگاه را چک کنید 

c.  شده است شفت موتور قفل 

یا در حالت معمول و بدوش اعماال فرماانی فالات داریام      RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادش فرماش  (0
 .که در اینبورت به جدول زیر مراجعه کنید
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور 1.1

 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها نوع کد خطا

OUT1 
خطای فاز 

IGBT-U 0  : شتابAcc/Dec  خیلی کم

 .است

 

 IGBTول ژطای ماخ:  1

 

اشکال در تجییزات  خروجی :  2

 درایو

 

سیستم ارت درست نمی :  3

 .باشد

 بااا را متناسااب   Acc/Decشااتاب :  0

 .زماش شتابگیری مناسب زیاد نمائید

 

1  :IGBT   باه مرکاز  . معیوب شاده اسات 

 .سرویس گزارش دهید

 

 لات اتبال زمین یا اتبالی در فازاشکا : 2

 و یا موتاور قفال   کابل یا موتور وجود دارد

 بلیای خروجی و موتور چککا .شده است

 .شوند

 
 اخاتلالات ناویز مغناطیسای بار روی    :  3

 دستگاه توسط .کابل خروجی ایجاد میشود

 بل مناسب به یاک ارت قابال اطمینااش   کا

 .متبل شود

OUT2 
خطای فاز 

IGBT-V 

OUT3 
خطای فاز 

IGBT-W 

OC1 

اضافه جریاش 

به هنگام شیب 

 افزای  سرعت

اتبال کوتاه یا اتبال زمین در :  0

 .خروجی اینورتر اتفاق افتاده است

 

بار موتور خیلای سانگین مای    :  1

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 .کم است

 

یااااا V/Fتنظاااایم منحناااای :  2

مناساب  پارامترهای کنترل برداری 

 .می باشندن با بار

 

تغییاار ناگیااانی در بااار موتااور :  3

 .اتفاق می افتد

ند موتور و کابلیای خروجی چاک شاو  :  0

 .اشته باشندتا اتبالی و یا اشکال عایقی ند

 

افاازای  یابااد، بااار  Acc/Decشااتاب :  1

موتور کمتر شود ویا اینورتر تاواش باالاتری   

 .استفاده گردد

 

ی و در حالت کنترل بردارV/Fمنحنی :  2

 .دنمتناسب با نوع بار تنظیم گردپارامترها 

 
بارهااای لحظااه ای شاادید روی موتااور :  3

بار موتور چاک شاود و یاا    . گذارده میشود

 .اینورتر بزرگتری استفاده گردد

OC2 

اضافه جریاش به 

هنگام شیب 

 کاه  سرعت

OC3 

اضافه جریاش به 

هنگام سرعت 

 ثابت
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها نوع کد خطا

OV1 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

خیلای کام    Decزماش شاتاب  :  0 زای  سرعتاف

می باشد و انرژی برگشاتی موتاور   

 .زیاد می باشد

 

ولتاژ ورودی ایناورتر باالا مای    :  2

 .باشد

باار   ،یابد افزای Decشتاب کاهنده یا :  0

و دارای انارژی برگشاتی بااه شابکه اساات    

 .میبایست مقاومت ترمز اضافه شود

 

ولتاژ ورودی برق شایر بالاسات چاک    :  1

هارمونیک روی شبکه برق ورودی به  .شود

فیلتاار .  جیاات بارهااای دیگاار وجااود دارد

 .هارمونیک استفاده شود

OV2 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

 کاه  سرعت

OV3 

اضافه ولتاژ به 

هنگام سرعت 

 ثابت

UV 
خطای ولتاژ 

 کم شبکه

ایناورتر کااه     DCولتاژ لینک 

 یافته است

شااده یکای از فازهاای ورودی قطاع     -0

 .است

افت شدید ولتاژ شبکه اتفااق افتااده    -1

 (چشمک برق شبکه.)است

ترمینال های سه فااز ورودی کااملا    -1

سفت نشده اند یا روک  سیم ماانع  

 شده است

 نوسانات برق در شبکه وجود دارد -0

OL1 
خطای اضافه 

 بار موتور

موتور بار سنگینی با دور پائین :  0

 .و زماش طولانی حرکت می دهد

 

مناسااب نماای   V/Fناای منح:  1

 باشد

 

پارامترهااای اضااافه بااار موتااور :  2

PB.03 درست تنظیم نشده اند 

 
 تغییر ناگیانی بار موتور:  3

دردورهااای پااائین جریاااش اضااافی بااه :  0

ماادت طااولانی از درایااو کشاایده میشااود  

جائیکااه  از موتااور معمااولی باادوش فاان    

 .استفاده میکنیم

 

تنظیم متناسب با نوع بار  V/Fمنحنی :  1

 گردد

 
های اضافه بار بباورت مناساب   پارامتر:  2

 .تنظیم گردند

 

موتور . چک شود شدید در بار اتتغییر:  3

 .و عوامل مکانیکی چک شوند
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها نوع کد خطا

OL2 
خطای اضافه 

 اینورتربار 

بار موتور خیلای سانگین مای    :  0

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 کم است

 
مناسااب نماای   V/Fمنحناای :  1

 .باشد

 

ورتر تااواش پااائین انتخاااب ایناا:  2

 شده است

افازای  یاباد و باار     Acc/Decشتاب :  0

 .موتور چک شود

 
متناسااب بااا نااوع بااار  V/Fمنحناای :  1

 .تنظیم گردد

 

 اینورتر تواش بالاتر استفاده گردد:  2

SPI 

  یخطای قطع

فاز ورودی 

 دستگاه

 قطعی یک از فازهای ورودی

قطعی در فاز ورودی یاا دو فااز شادش    :  0

 چک شود ورودی برق شیر

 

ترمینال فازهای ورودی درست سافت  :  1

 نشده اند

 
نوسااانات در یکاای از فازهااای ورودی  :  2

 وجود دارد

 

بالانس ولتااژ در ساه فااز ورودی بیام     :  3

 خورده است

SPO 

 یخطای قطع

فاز خروجی به 

 موتور

 قطعی یک از فازهای خروجی

یکای از فازهاای خروجای قطاع شااده     :  0

 .شودچک  است

 

یکی از کلاس سیمیای سه فااز موتاور   :  1

 .قطع شده است

 

  U,V,Wاتبالات سه فاز در خروجای  :  2

 .یا در سر موتور شل میباشد
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها نوع کد خطا

OH1 

درجه حرارت 

بالای یکسو 

 ساز دیودی

 .دمای محیط بالا می باشد:  0

 

دستگاه نزدیک منباع حرارتای   :  1

 نبب شده است

 
فن خنک کن دستگاه کار نمی :  2

 د و یا معیوب شده استکن

 

کانال تیویاه هاوا بساته شاده     :  3

 است

 

فرکانس کریر بالا تنظیم شاده  :  4

 است

درجه حرارت محایط ایناورتر بای  از    :  0

40°C سیسااتم خنااک کاان نبااب . اساات

 .گردد

 
منبع حرارتای نزدیاک ایناورتر نباب     :  1

 منبع حرارتی منتقل شود. شده است

 

کابینت  فن های خنک کن اینورتر و یا:  2

 .چک شوند. اینورتر معیوب شده اند

 

یااا مجاااری ورودی هااوا بااه اینااورتر   :  3

فیلترهاا ویاا    )کابینت یش بسته شاده اناد   

یلودگی زیاد اطراس پره های هیت ساینک  

 (.اینورتر چک شود

 

 .کاه  یابداینورتر  Carrierفرکانس :  4

OH2 
درجه حرارت 

 IGBTبالای

EF 

دریافت خطای 

خارجی از 

 ترمینال کنترل

ورودی دیجیتااال فالاات خااارجی 

 .فعال شده است
 .تجییزات خروجی چک شوند

CE 
خطای خط 

 سریال

ارتباط سریال اینورتر قطاع شاده   

 است

مقادار  Baud rateانتخااب ناصاحیح   :  0

 یش تبحیح گردد

 

 Data، مقدار نادرست  Dataدریافت :  1

 .چک شود

 
ا قطع ارتباط سریال به مدت طولانی با :  2

 .ارتباط سریال چک شود دستگاه

ITE 

خطای 

تشخیص 

 جریاش

جریاااش خوانااده شااده توسااط    

 اینورتر اشتباه می باشد

 اشکال در کانکتورهای داخل دستگاه:  0

 

عیاوب  سنسور اندازه گیاری جریااش  م  :  1

 شده است

 
 اشکال در مدارات کنترلی بردها:  2
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها نوع کد خطا

TE 
خطای 

 اتوتیونینگ

ام اتوتیونینگ موتور درسات انجا  

 نمی شود

اشاااکال در وارد کاااردش پارامترهاااای :  0

 موتور و یا ناقص وارد کردش یش

 

یاان اینااورتر درساات  موتااور جیاات ا :  1

موتور بسیار کوچاک و  . انتخاب نشده است

 .یا بزرگ می باشد

 

 کابل موتور درست متبل نشده است:  2

 
زماش زیادی بارای اتوتیونیناگ صارس    :  3

 (تما  با فروشنده) شده است 

EEP 
خطای 

EEPROM 

پارامترهای حافظه درست خوانده 

 نمی شوند

و  Stop/Resetریست درایو باا شاسای   

 در صورت تکرار تما  با فروشنده

PIDE 
خطای فیدبک 

PID 

درسااات  PIDمقااادار فیااادبک 

 خوانده نمی شود

فیدبک یا ارتباط سنسور با درایو قطاع  :  0

 شده است

 
 قطع شده است PIDمنبع رفرنس :  1

BCE 
خطا از واحد 

 ترمز

اشااااکال در سیسااااتم ترمااااز  

 دینامیکی

ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع شاده  :  0

 است یا سوخته و قطع شده است

 

مقاومت ترمز با اهم کم انتخااب شاده   :  1

 است

END 
زماش تنظیمی 

 کارخانه
 تما  با فروشنده بگیرید 

OL3 اورترک 

 شتاب افزایشی بیشتر:  0

 

مجاادد موتااور در  یراه انااداز:  1

 حال اجرا

 

 DCکم بودش ولتاژ با  :  2

 

 بار بی  از اندازه:  3

زماااش شااتاب افزایشاای را افاازای    :  0

 .دهید

مجادد پاس از    یاجتناب از راه اناداز :  1

 توقف

از اینورتر باا تاواش باالاتری اساتفاده     :  2

 .شود

را درساات تنظاایم   PB.11مقاادار :  3

 .کنید
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 لیست کامل پارامترها -4

 :جه تو

پارامترها را قبل از تنظیم توسط کاربر نشاش مای دهاد، در صاورتیکه پاارامتر      ، مقادیرپی  تنظیمستوش  -0

P0.17 = 1  قرار داده شود تمام پارامترها بغیر از گروهP2 به مقادیر اولیه برمی گردند. 

 .تغییر یابد P2.05به مقادیر اولیه برگردند باید مقدار پارامتر  P2پارامترهای گروه  اینکه برای -1

 :علایم ذیل در ستوش مد تنظیم نشاش می دهند در چه زمانی می تواش مقدار هر پارامتر را تغییر داد -1

هم در حالت استارت و همم در حالمت اسمتپ    ) رامتر در هر حالتی قابل تنظیم می باشدپا   ○

 (موتور

 پارامتر فقط در حالتیکه موتور متوقف باشد، قابل تنظیم می باشد◙  

 اندنی است و قابل تغییر نمی باشدپارامتر فقط خو  ®

  



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

112 
 

 

  گروه پارامترهای اساسی:  P0گروه 

 تنظیمات توضیح پارامتر
مد 

 تنظیم
 آدرس  پی  تنظیم

P0.00 
مد کنترل 

 سرعت

 V/Fکنترل :  0

 کنترل برداری بدوش سنسور:  1

 کنترل گشتاور:  2
◙ ( 0 ) 0 

 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01 

 محلانتخاب 

 دریافت فرماش

RUN 

 استارت از پانل:  0

 استارت از ترمینالیای ورودی:  1

 خط سریال با    :  2
◙ ( 0 ) 1 

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.02 
 تنظیم سرعت با

Up/ Down 

فعال،  ذخیره سرعت حتی هنگام :  0

 خاموش شدش دستگاه

فعال،  صفر کردش سرعت تنظیمی :  1

 م خاموش شدش دستگاه هنگا

 غیر فعال:  2

فعال، هنگام استاپ کردش حافظه :  3

 سرعت پاک می شود

◙ ( 0 ) 2 

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.03 ماکزیمم فرکانس 
10 ~ 400Hz    حداکثر فرکانس

 3 ( 50Hz ) ◙ دستگاه

P0.04 
حد بالای 

 فرکانس
P0.05 ~ P0.03 ○ ( 50Hz ) 4 

P0.05 
حد پائین 

 رکانسف
0.00 ~ P0.04 ○ ( 0.0Hz ) 5 

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.06 
رفرنس فرکانس 

 کی پد
0.00Hz ~ P0.03 ○ ( 50.0Hz ) 6 
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 انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.07 
انتخاب منبع 

 A رفرنس سرعت

 کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 (1ورودی ینالوگ شماره ) 

2  :AI2 (2ماره ورودی ینالوگ ش) 

3 :HDI  ( ورودی دیجیتال پالسی

 ( سرعت بالا

4  :PLC ساده 

 سرعت چند پله ای  دیجیتال  :  5

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

تعیین سرعت توسط با  سریال :  7

 دستگاه

◙ ( 0 ) 7 

P0.08 
انتخاب منبع 

 B رفرنس سرعت

0  :AI1 (1ورودی ینالوگ شماره ) 

1  :AI2 (2ماره ورودی ینالوگ ش) 

2 :HDI  ( ورودی دیجیتال پالسی

 (سرعت بالا

◙ ( 0 ) 8 

P0.09 
رن  فرکانسی 

 Bمنبع رفرنس 

 ماکزیمم فرکانس :  0

 A ○ ( 0 ) 9فرکانس رفرنس  :  1

P0.10 

انتخاب منبع 

 فرکانس رفرنس

 

 A منبع رفرنس :  0

 Bمنبع رفرنس:  1

2  :A+B  

 (Bیا   A )ماکزیمم رفرنس :  3

○ ( 0 ) 10 

 0تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی 

P0.11 

زماش شتاب 

 (ACC0)افزایشی

 
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 

 مدل دارد
11 

P0.12 
زماش شتاب 

 (DEC0)کاهشی 
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 

 مدل دارد
12 

 تعیین جهت چرخش موتور

P0.13 
جیت چرخ  

 موتور

 راست گرد  :  0

 چه گرد:  1

 میشودچه گرد قفل :  2
◙ ( 0 ) 13 

P0.14 
تغییرفرکانس 

Carrier 
1.0 ~ 15.0KHz ◙ ( 0 ) 14 
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P0.15   تابعAVR 

 غیر فعال  :  0

 فعال در هر شرایط  :  1

در زماش کاه  سرعت غیر فعال :  2

 شود

○ ( 1 ) 15 

 اتوتیونینگ موتور

P0.16 
اتوتیونینگ 

 پارامترهای موتور

 غیر فعال  :  0

( autotuning)اتوتیونینگ :  1

 چرخشی یا دینامیک

( autotuning)اتوتیونینگ :  2

 استاتیک

◙ ( 0 ) 16 

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.17 بازیابی  پارامترها 

 غیر فعال :  0

مقااادیر تنظیماای پارامترهااا بغیاار از :  1

به مقادیر اولیه کارخانه بر مای   P2گروه 

 .گردند

 پاک کردش رکوردهای خطا ها:  2

◙ ( 0 ) 17 

 گروه پارامترهای استارت و استپ:  P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 مدهای استارت 

 ببورت مستقیم و نرمال   استارت:  0

و بعد اساتارت    DCفعال کردش ترمز:  1

 نرمال

در حاال  پیدا کاردش سارعت موتاور    :  2

 چرخ   و سپس استارت موتور

◙ ( 0 ) 256 

P1.01 10.00 ~ 0.00 فرکانس استارتHz ◙ ( 1.5Hz ) 257 

P1.02 
زماش ماندش در 

 فرکانس استارت
0 ~ 50.0s ◙ ( 0s ) 258 

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

تزریق جریاش  

DC   در لحظه

 استارت
0.0 ~ 150% ◙ ( 0% ) 259 

P1.04 
زماش تزریق 

 DCجریاش 
0.0 ~ 50.0s ◙ ( 0s ) 260 
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 DECو  ACCمد پارامترهای شتاب 

P1.05  مدACC/DEC 
 ببورت خطی:  0

 261 ( 0 ) ◙ رزرو:  1

 مدل استپ موتور

P1.06 مدهای استه 

 rampingاسته با رمه :  0

 استه فوری و رها کردش موتور:  1

(Coast) 
○ ( 0 ) 262 

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.07 

فرکانس شروع 

در  DCتزریق 

 استه
0.0 ~ P0.03 ○ ( 0.0Hz ) 263 

P1.08 

زماش انتظار قبل از 

شروع تزریق 

 DCجریاش 
0.0 ~ 50.0s ○ ( 0s ) 264 

P1.09 

مقدار جریاش 

در   DCتزریق 

 لحظه  استه
0.0 ~ 150% ○ ( 0% ) 265 

P1.10 
مدت زماش تزریق 

 DCجریاش 
0.0 ~ 50.0s ○ ( 0s ) 266 

P1.11 

زماش صفر ماندش 

فرکانس به هنگام 

 راستگرد/چپگرد
0.0 ~ 3600.0s ○ ( 0s ) 267 

 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.12 

عملکرد دستگاه 

هنگامی که 

مقدارفرکانس 

خروجی موتور 

کمتر از حد پائین 

 (P0.05)فرکانس 

 است

ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین :  0

 (P0.05 پارامتر ) 

 توقف یا استاپ موتور:  1

و منتظر  Stand-byدر وضعیت :  2

بالاتر  P0.05نس از حد ماندش تا رفر

 .استارت شودو موتور دوباره  رود

◙ ( 0 ) 268 

 استارت مجدد موتور

P1.13 
زماش تاخیر در 

 استارت مجدد
0.0 ~ 3600.0s ○ ( 0.0s ) 269 
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P1.14 

استارت مجدد 

موتور پس از قطع 

 و وصل برق

 غیر فعال:  0

 270 ( 0 ) ○ فعال:  1

P1.15 
 انتظارزماش 

 استارت مجدد
0.0 ~ 3600.0s ○ ( 0.0s ) 271 

P1.16 

زماش وصل برق 

تابع ترمینال مورد 

 بررسی قرار گیرد

 غیر فعال:  0

 272 ( 0 ) ◙ فعال:  1

P1.17 ( 0 ) ◙  رزرو  

 گروه پارامترهای موتور:  P2گروه 

P2.00 
انتخاب مدل 

(G/P) 
 مدل گشتاور ثابت    G مدل :  0

 512 ( 0 ) ◙ یرمدل گشتاور متغی  P مدل :  1

 مشخصات نامی پلاک موتور

P2.01 3000.0 ~ 0.4 تواش نامی موتورKW ◙ 
بستگی به 

 مدل دارد
513 

P2.02 
فرکانس نامی 

 موتور
10Hz ~ P0.03 ◙ ( 50.0Hz ) 514 

P2.03 36000 ~ 0 سرعت نامی موتورrpm  ◙ 
بستگی به 

 مدل دارد
515 

P2.04 800 ~ 0 ولتاژ نامی موتورV ◙ ( 380V ) 516 

P2.05 6000.0 ~ 0.8 جریاش نامی موتورA ◙ 
بستگی به 

 مدل دارد
517 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 
مقاومت استاتور 

 موتور

بساتگی باه تاواش    ) 65.535 ~ 0.001

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
518 

P2.07 
مقاومت روتور 

 موتور

واش بساتگی باه تا   ) 65.535 ~ 0.001

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
519 

P2.08 اندوکتانس موتور 
0.1-6553.5mH (  بسااتگی بااه تااواش

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
520 
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P2.09 
اندوکتانس متقابل 

 موتور

0.1-6553.5mH (  بسااتگی بااه تااواش

 (P2.01موتور دارد پارامتر 
○ 

بستگی به 

 اردمدل د
521 

P2.10 
جریاش بی باری 

 موتور

0.01-6553.5A (   بسااتگی بااه تااواش

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
522 

 گروه پارامترهای کنترل برداری:  P3گروه 

P3.00 
Kp1 بیره

 ASRتناسبی 
0 ~ 100 ○ ( 20 ) 768 

P3.01 
Ki1  زماش

 ASRانتگرال 
0.01 ~ 10.00s ○ ( 0.50s ) 769 

P3.02 

 0نقطه 

سوئیچینگ 

ASR 

0.00Hz ~ P3.05 ○ ( 5.00Hz ) 770 

P3.03 
Kp2 بیره

 ASRتناسبی 
0 ~ 100 ○ ( 25 ) 771 

P3.04 
Ki2  زماش

 ASRانتگرال 
0.01 ~ 10.00s ○ ( 1.00s ) 772 

P3.05 

 1نقطه 

سوئیچینگ 

ASR 

P3.02 ~ P0.03 ○ ( 10.00Hz ) 773 

P3.06 

میزاش جبراش 

 سازی لغزش در

 کنترل برداری

50.0 ~ 200.0% ○ ( 100% ) 774 

P3.07 200.0 ~ 0.0 حد بالای گشتاور% ○ 
بستگی به 
 مدل دارد

775 

P3.08 
منبع تنظیم 

 گشتاور

 کی پد:  0

 AI1ورودی ینالوگ :  1

 AI2ورودی ینالوگ :  2

 HDIورودی پالس سرعت بالا :  3

 سرعت چند پله ای:  4

 ارتباط سریال: 5

○ ( 0 ) 776 

P3.09 
مقدار گشتاور 

 تنظیمی کی پد
-200.0 ~ 200.0% ○ ( 50.0% ) 777 
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P3.10 
حد  منبع تنظیم 

 بالای گشتاور

 کی پد:  0

 AI1ورودی ینالوگ :  1

 AI2ورودی ینالوگ :  2

 HDIورودی پالس سرعت بالا :  3

 سرعت چند پله ای:  4

 ارتباط سریال:  5

○ ( 0 ) 778 

 V/Fای کنترل گروه پارامتره:  P4گروه 

P4.00 
انتخاب منحنی 

V/F 

 مدل خطی:  0

 مدل منحنی قابل تعریف:  1

X)  1.3منحنی درجه:  2
1.3          ) 

X)  1.7منحنی درجه:  3
1.7) 

X)  2 منحنی درجه:  4
2) 

◙ ( 0 ) 1024 

P4.01 
بوست گشتاور  

Vboost 

0.0 %   گشتاور اتوماتیکتنظیم 

0.1 ~ 10.0%   ر افزای  گشتاو

موتور در زماش راه اندازی و  سرعتیای 

 پائین

○ ( 0.0% ) 1025 

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

0.0 ~ 50.0%   ولتاژ بوست با

 1026 ( %20.0 ) ◙ .تنظیم میشود P4.01  پارامتر 

 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
فرکانس نقطه 

 (f1)0شکست 
0.00Hz ~ P4.05 ○ ( 0.00Hz ) 1027 

P4.04 

ولتاژ نقطه 

 0شکست   

(V1) 
0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 1028 

P4.05 
فرکانس نقطه 

 (f2)1شکست 
P4.03 ~ P4.07 

 
( 30.00Hz ) 1029 

P4.06 
ولتاژ نقطه 

 (V2)1شکست 
0.0 ~ 100.0% ◙ ( 0.0% ) 1030 

P4.07 

فرکانس نقطه 

 (f3)1شکست 

 
P4.05 ~ P2.02 ◙ ( 00.00Hz ) 1031 

P4.08 
طه ولتاژ نق

 (V3)1شکست 
0.0 ~ 100.0% ◙ ( 0.0% ) 1032 
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 V/Fجبرانسازی لغزش 

P4.09 
جبرانسازی 

 V/Fلغزش 
0.00 ~ 200.00 % ○ ( 0.0% ) 1033 

P4.10 

مد اتوماتیک 

ذخیره سازی 

 انرژی

 غیر فعال :  0

 فعال:  1

 
◙ ( 0 ) 1034 

P4.11 

پارامتر باز دارنده 

نوساش  در 

 فرکانس پائین
0 ~ 10  ( 2 ) 1035 

P4.12 

پارامتر باز دارنده 

نوساش  در 

 فرکانس بالا
0 ~ 10  ( 0 ) 1036 

P4.13 
 مرزیفرکانس 

 باز دارنده نوساش
0.00Hz ~ P3.03   ( 30.00Hz ) 1037 

 گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی:  P5گروه 

P5.00 
انتخاب ورودی 

HDI 

ببورت ورودی سرعت  HDIورودی :  0

 .می باشند (High speed pulse)بالا 

 ON/OFFببورت  HDIورودی :  1
◙ ( 0 ) 1280 

 (قابل پروگرام میباشند  HDI2و   HDI1و   S1~S5ورودیهای) تنظیم ورودیهای دیجیتال 

P5.01 
تابع ورودی 

 S1دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه

 ریزی 
◙ ( 1 ) 1281 

P5.02 
تابع ورودی 

 S2دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه

 ریزی 
◙ ( 4 ) 1282 

P5.03 
تابع ورودی 

 S3دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه

 ریزی 
◙ ( 7 ) 1283 

P5.04 
تابع ورودی 

 S4دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه

 ریزی 
◙ ( 0 ) 1284 

P5.05 
تابع ورودی 

 S5دیجیتال 

0 ~ 39  مینال ورودی قابل برنامه تر

 ریزی 
◙ ( 0 ) 1285 

P5.06 
تابع ورودی 

 S6دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه

 ریزی 
◙ ( 0 ) 1286 

P5.07 
تابع ورودی 

 S7دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودی قابل برنامه

 1287 ( 0 ) ◙ ریزی 
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P5.08 
تابع ورودی 

 HDIدیجیتال 

0 ~ 39  ورودی قابل برنامه  ترمینال

 ریزی 
◙ ( 0 ) 1288 

 تنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است

 

 12 غیر فعال 0
پاک کردش حافظه 

Up/Down 
 توقف سرعت پله ای 24

 13 راستگرد 1
و  Aسوئیچ بین رفرنس 

B 
 PIDتوقف  25

 14 چپگرد 2
و  Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B 
 توقف مد تراورز 26

 15 سیمه 1کنترل  3
و  Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B 
 ریست مد تراورز 27

 ریست کانتر 28 سرعت پله ای 0ورودی  16 سرعت جاگ راستگرد 4

 ریست طول 29 سرعت پله ای 1ورودی 17 سرعت جاگ چپگرد 5

6 
استه بدوش رمه  

Coasting Stop 
 ورودی نگه داشتن شتاب 30 سرعت پله ای 1ورودی 18

 (کانتر)ورودی شمارنده  31 سرعت پله ای 0ورودی  19 التریست ف 7

 32 قفل سرعت پله ای فعال 20 توقف موتور 8
ورودی سرعت غیر فعال کردش 

UP/DOWN 

 21 ورودی فالت خارجی 9
شتاب  0ورودی 

ACC/DEC 

33-
39 

 رزرو

 UP 22فرماش  10
شتاب  1ورودی

ACC/DEC 
 

 

 Down 23فرماش  11
ساده   PLCریست مد 

 نگام استهه
 

 

        

P5.09 

زماش فیلتر 

ON/OFF 
ترمینالیای 

 ورودی دیجیتال

0 ~ 10 ○ ( 5 ) 1289 

P5.10 

مد کنترل 

 راستگرد/چپگرد

(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 ) 1290 
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 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.11 

مقدار تغییر 

فرکانس درهر 

شاسی ) ثانیه 

های 

Up/Down) 

0.01 ~ 50.00Hz/s ○ ( 0.50Hz/s ) 1291 

 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.12 
حد پائین ورودی 

 AI1 ینالوگ  
-10.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 1292 

P5.13 

حد پائین ورودی 

بر  AI1 ینالوگ  

 حسب درصد
-100.00 ~ 100.00% ○ ( 0.00% ) 1293 

P5.14 
حد بالای ورودی 

 AI1 ینالوگ  
-10.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 1294 

P5.15 

حد بالای ورودی 

بر  AI1 ینالوگ  

 حسب درصد
-100.00 ~ 100.00% ○ ( 100.0% ) 1295 

P5.16 
فیلتر ورودی 

 AI1ینالوگ 
0.00 ~ 10.00s ○ ( 0.10s ) 1296 

 AI2ودی آنالوگ تنظیم محدوده ور

P5.17 
حد پائین ورودی 

 AI2 ینالوگ  
0.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 1297 

P5.18 

حد پائین ورودی 

بر  AI2 ینالوگ  

 حسب درصد
-100.00 ~ 100.00% ○ ( 0.00% ) 1298 

P5.19 
حد بالای ورودی 

 AI2 ینالوگ  
0.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 1299 

P5.20 

حد بالای ورودی 

بر  AI2 وگ  ینال

 حسب درصد
-100.00 ~ 100.00% ○ ( 100.00% ) 1300 

P5.21 
فیلتر ورودی 

 AI2ینالوگ 
0.00 ~ 10.00s ○ ( 0.10s ) 1301 
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 HDIتنظیم محدوده ورودی 

P5.22 
حد پائین ورودی 

HDI 
0.0 ~ 50.0KHz ○ ( 0.0KHz ) 1302 

P5.23 

حد پائین ورودی 

HDI  بر حسب

 درصد
-100.00 ~ 100.00% ○ ( 0.00% ) 1303 

P5.24 
حد بالای ورودی 

HDI 
0.0 ~ 50.0KHz ○ ( 50.0KHz ) 1304 

P5.25 

حد بالای ورودی 

HDI  بر حسب

 درصد
-100.00 ~ 100.00% ○ ( 100.00% ) 1305 

P5.26 
فیلتر ورودی 

HDI 
0.00 ~ 10.00s ○ ( 0.10s ) 1306 

 گروه پارامترهای ترمینالهای خروجی:  P6گروه 

P6.00  انتخابHDO 
 خروجی پالس سرعت بالا :  0

 ON-OFF ○ ( 0 ) 1536خروجی معمولی:  1

 تنظیم خروجیهای دیجیتال و رله

P6.01 

پروگرام خروجی 

HDO  ببورت

ON/OFF 

0 ~ 20   خروجی دیجیتال کلکتور

 1537 ( 1 ) ○ باز

P6.02 
پروگرام خروجی 

  (RO1)0رله
0 ~ 20  1538 ( 4 ) ○ خروجی رله 

P6.03 

پروگرام خروجی 

  (RO2)1رله

(4.0kW به بالا) 

0 ~ 20  1539 ( 0 ) ○ خروجی رله 

 تنظیمات ترمینالهای خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

 ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد غیر فعال 0

  در حال کار 1

 موتور ببورت راستگرد در حال کار می باشد:  ON موتور راستگرد 2

 موتور ببورت  چپگرد  در حال کار می باشد:   ON موتور چپگرد 3

 اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فعال می شود:  ON خروجی فالت 4

5 
ناحیه فرکانسی 

FDT 

اگر فرکانس خروجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینال خروجی  فعال 

 .عیین می شودت P8.22و  P8.21این ناحیه توسط پارامتر های . می شود
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6 
رسیدش به فرکانس 

 مشخص
 .تنظیم می شود P8.23توسط پارامتر 

7 
کار در فرکانس 

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

8 

رسیدش شمارنده 

کانتر به مقدار 

 رفرنس کانتر

رسد خروجی فعال ب(  P8.18پارامتر ) اگر شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر

 .می شود

9 

رسیدش شمارنده 

کانتر به مقدار 

 خاص

برسد خروجی فعال (  P8.19پارامتر ) اگر شمارنده کانتر به مقدار خاص کانتر

 .می شود

 رجوع شود PB.04-PB.06به توضیحات پارامترهای  اضافه بار اینورتر 10

11 
 PLCپلهانجام یک 

 ساده
 فعال می شود ms 500شد خروجی به مدت ساده انجام  PLCپله مدوقتی یک 

12 
انجام یک سیکل 

PLC ساده 

فعال می  ms 500ساده انجام شد خروجی به مدت  PLCوقتی یک سیکل مد 

 شود

13 
رسیدش به زماش 

 کارکرد مشخص

ON  : اگر حافظه زماش کارکرد به مقدار تنظیمی پارامترP8.20  برسد خروجی

 فعال می شود

14 
رسیدش به حد 

 لای فرکانسبا

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد بالای فرکانس ( پارامترP0.04  ) برسد

 خروجی فعال می شود

15 
رسیدش به حد 

 پائین فرکانس

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامترP0.05  ) برسد

 خروجی فعال می شود

 حالت یماده به کار 16
ON  :بکار باشد یعنی برق وصل باشد و فالت نداده  اگر اینورتر در حالت یماده

 باشد خروجی فعال می شود

17-
20 

 رزرو رزرو
 

 تنظیم خروجیهای آنالوگ

P6.04 
تابع خروجی 

 (AO1)0ینالوگ
0 ~ 10   خروجی ینالوگ قابل برنامه

 ریزی
○ ( 0 ) 1540 

P6.05 
تابع خروجی 

 (AO2)1ینالوگ
0 ~ 10   خروجی ینالوگ قابل برنامه

 یزیر
○ ( 0 ) 1541 

P6.06 
تابع خروجی 

HDO 

0 ~ 10   خروجی پالس سرعت بالا

 1542 ( 0 ) ○ قابل برنامه ریزی
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 تنظیمات خروجی ینالوگ در جدول ذیل یمده است

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.03  ~ 0 فرکانس خروجی موتور 0

 نس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کنداز فرکا P0.03  ~ 0 فرکانس رفرنس 1

  * 2 ~ 0(سرعت نامی پلاک موتور) سرعت موتور 2

 * 2 ~ 0( جریاش نامی  اینورتر) جریاش خروجی موتور 3

 * 1.5 ~ 0( ولتاژ نامی  اینورتر) ولتاژ خروجی 4

  *2 ~ 0(تواش نامی) تواش خروجی 5

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی) گشتاور تنظیم  6

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی) گشتاور خروجی 7

 AI1 -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  8

 AI2 0 ~ 10V / 0 ~ 20 mAولتاژ یا جریاش ترمینال  9

 HDI 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودی  10
 

 AO1 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.07 

حد پائین 

  0خروجی ینالوگ

AO1  بر حسب

 درصد

0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 1543 

P6.08 

حد پائین 

  0خروجی ینالوگ

AO1 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 1544 

P6.09 

حد بالای 

  0خروجی ینالوگ

 AO1  بر حسب

 درصد

0.0 ~ 100.0% ○ ( 100.0% ) 1545 

P6.10 

حد بالای 

  0خروجی ینالوگ

 AO1 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 1546 

 AO2 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.11 

حد پائین 

  1خروجی ینالوگ

AO2  بر حسب

 درصد

0.0 ~ 100.0% 
 ○ ( 0.0% ) 1547 
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P6.12 

حد پائین 

  1خروجی ینالوگ

AO2 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 1548 

P6.13 

حد بالای 

  1خروجی ینالوگ

 AO2  بر حسب

 درصد

0.0 ~ 100.0% ○ ( 100.0% ) 1549 

P6.14 

حد بالای 

  1خروجی ینالوگ

 AO2 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 1550 

 HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.15 

حد پائین 

 HDOخروجی 

 بر حسب درصد

0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 1551 

P6.16 
حد پائین 

 HDOخروجی 
0.0 ~ 50.0KHz ○ ( 0.0KHz ) 1552 

P6.17 

حد بالای 

 HDOخروجی 

 دبر حسب درص

0.0 ~ 100.0% ○ ( 100.0% ) 1553 

P6.18 
د بالای ح

 HDOخروجی 
0.0 ~ 50.0KHz ○ ( 50.0KHz ) 1554 

 گروه پارامترهای تعاریف نمایشگر: P7گروه  

P7.00 
تعریف رمز 

 (پسورد)
0 ~ 65535 ○ ( 0 ) 1792 

P7.01 1793 ( 0 ) ○ رزرو رزرو 

P7.02 1794 ( 0 ) ◙ رزرو رزرو 
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 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 
تعریف کلید 

QUICK/JOG 

 تغییر وضعیت نمایشگر:  0

 Jogسرعت :  1

شاسی چه گرد و راست گرد کاردش  :  2

 موتور 

صفر کردش رفرنس سرعت تنظیمای  :  3

 DOWNو  UPبا شاسی های 

 تنظیم سریع:  4

○ ( 0 ) 1795 

 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 
 تعریف شاسی

STOP/RESET 

ماد کنتارل    (P0.02=0وقتی  فعال:  0

 است ) پانل

مد کنتارل  ( P0.02=0 قتی وفعال :  1

مااد کنتاارل ( P0.02=1 یااا    )پاناال

 است) ترمینال

مد کنترل ( P0.02=0 وقتی فعال  :  2

مااد کنتاارل ( P0.02=2 یااا    )پاناال

 است) ترمینال

 همیشه فعال:  3

○ ( 0 ) 1796 

P7.05 
انتخاب پانل 

 نمای  دهنده

اولویت با پانل خارجی است ، وقتای  :  0

پانل محلی غیر  پانل خارجی وصل است

 .فعال می شود

هر دو پانل وجود دارد و نمای  مای  :  1

دهند ولی کلیدهای پانل خاارجی فعاال   

 .میباشند

هر دو پانل وجود دارد و نمای  مای  :  2

دهند ولی کلیدهای پانال محلای فعاال    

 .میباشند

هاار دو پاناال وجااود دارد و فعااال    :  3

 .میباشند

○ ( 0 ) 1797 

P7.06 

یر انتخاب  مقاد

جیت نمای  به 

 RUN 1هنگام 

0 ~ 0xFFFF ○ ( 0x07FF ) 1798 
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P7.07 

انتخاب  مقادیر 

جیت نمای  به 

 RUN 2هنگام 

0 ~ 0xFFFF ○ ( 0x0000 ) 1799 

P7.08 

انتخاب  مقادیر 

جیت نمای  به 

 Stopهنگام 

0 ~ 0xFFFF ○ ( 0x00F ) 1800 

P7.09 
 سرعت ضریب

 چرخشی
0.1 ~ 999.9% ○ ( 100% ) 1801 

P7.10 
 سرعت ضریب

 خطی
0.1 ~ 999.9% ○ ( 1.0% ) 1802 

 دمای دستگاه

P7.11 
دمای ماجول 

 یکسوساز

0 ~ 100.0°C  ( این پارامتر فقط

 (خواندنی است 
®  1803 

P7.12 
دمای ماجول 

IGBT 

0 ~ 100.0°C  ( این پارامتر فقط

 (خواندنی است 
®  1804 

 ورژن نرم افزار

P7.13 1805  ® (این پارامتر فقط خواندنی است ) ر ورژش سافت و 

P7.14 رن  تواش اینورتر 
0.0 ~ 3000KW  ( بستگی به مدل

 1806  ® (.دستگاه دارد

P7.15 
رن  جریاش  

 اینورتر

0.0 ~ 6000A  ( بستگی به مدل

 1807  ® (.دستگاه دارد

 زمان کارکرد دستگاه

P7.16 زماش کارکرد 
0 ~ 65535h  (ر فقط این پارامت

 1808  ® (خواندنی است 

 فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.17 
نوع فالت سومی 

 از یخر
را نمای  میدهد  24عددی بین صفر تا 

که توصیف فالت متناظر بااین عدد و 

همچنین متناظربا کد نمایشی روی 

دیسپلی در جدول ردیابی خطا های 

 . کنترل دور یمده است

 

 (ی است این پارامتر فقط خواندن)

®  1809 

P7.18 
نوع فالت دومی 

 1810  ® از یخر

P7.19 1811  ® نوع فالت اخیر 
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 نوع فالت
شماره 

 فالت
 نوع فالت

شماره 

 فالت

Input phase failure (SPI) 13 Not fault 0 
Output phase failure (SPO) 14 IGBT Ph-U fault (OUT1) 1 

Rectify overheat (OH1) 15 IGBT Ph-V fault (OUT2) 2 
IGBT overheat (OH2) 16 IGBT Ph-W fault (OUT3) 3 

External fault (EF) 17 Over-current when acceleration (OC1) 4 
Communication fault (CE) 18 Over-current when deceleration (OC2) 5 

Current detection fault (ITE) 19 Over-current when constant speed 
running (OC3) 6 

Autotuning fault (TE) 20 Over-voltage when acceleration (OV1) 7 
EEPROM fault (EEP) 21 Over-voltage when deceleration (OV2) 8 

PID feedback fault (PIDE) 22 Over-voltage when constant speed 
running (OV3) 9 

Brake unit fault (BCE) 23 DC bus Under-voltage (UV) 10 
Reserved 24 Motor overload (OL1) 11 
  Inverter overload (OL2) 12 

 

 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.20 
فرکانس خروجی 

 در یخرین فالت

مقدار فرکانس خروجی ایناورتر زمانیکاه   

 1812  ® یخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.21 
جریاش خروجی 

 در یخرین فالت

مقدار جریاش خروجای ایناورتر زمانیکاه    

 1813  ® یخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.22 
 DCولتاژ با  

 در یخرین فالت

ایناورتر زمانیکاه    DCمقدار  ولتاژ باا   

 1814  ® یخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.23 

وضعیت 

ترمینالیای 

ورودی در یخرین 

 فالت

 ®  1815 

P7.24 

وضعیت 

ترمینالیای 

خروجی در 

 یخرین فالت

 ®  1816 

 گروه پارامترهای کاربردی خاص:  P8گروه 

 تنظیم شتابهای افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00 
شتاب  زماش

 (ACC1)0افزایشی
0.0 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2048 
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P8.01 

زماش شتاب 

 0کاهشی

(DEC1) 
0.0 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2049 

P8.02 
شتاب  زماش

 (ACC2)1افزایشی
0.0 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2050 

P8.03 

زماش شتاب 

 1کاهشی

(DEC2) 
0.0 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2051 

P8.04 
شتاب  زماش

 (ACC3)1افزایشی
0.0 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2052 

P8.05 

زماش شتاب 

 1یکاهش

(DEC3) 
0.0 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2053 

 Jogتنظیمات سرعت 

P8.06 
مقدار فرکانس 

Jog 
0.00 ~ P0.03 ○ ( 5.00Hz ) 2054 

P8.07 
زماش شتاب 

 Jogافزایشی 
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2055 

P8.08 
زماش شتاب 

 Jogکاهشی 
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

2056 

 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.09  0.00  0فرکانس پرش ~ P0.03 ○ ( 0.00Hz ) 2057 

P8.10  0.00  1فرکانس پرش ~ P0.03 ○ ( 0.00Hz ) 2058 

P8.11 
دامنه فرکانس 

 پرشی
 0.00 ~ P0.03 ○ ( 0.00Hz ) 2059 

 و شتابهای کاهنده و افزاینده و پهنای باند فرکانسی اصلی Jitterتعریف فرکانس مرکزی تراورس و باند فرکانس پرشی :توابع تراورس 

P8.12 
دامنه تابع 

 تراور 
0.0 ~ 100%  ○ ( 0.0% ) 2060 

P8.13  فرکانسJitter 0.0 ~ 50.0% ○ ( 0.0% ) 2061 

P8.14 
زماش افزای  

 تراور 
0.1 ~ 3600.0s ○ ( 5.0s ) 2062 

P8.15 
زماش کاه  

 تراور 
0.1 ~ 3600.0s ○ ( 5.0s ) 2063 
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 پارامترهای ریست اتوماتیک

P8.16 
تعداد ریست 

 اتوماتیک
0 ~ 3  ○ ( 0 ) 2064 

P8.17 
زماش  ریست 

 اتوماتیک
0.1 ~ 100.0s ○ ( 1.0s ) 2065 

 توابع مربوط به کانتر: پارامترهای تابع شمارش

P8.18 
مقدار  اولیه  

 کانتر
P8.19 ~ 65535 ○ ( 0 ) 2066 

P8.19 
تعیین   مقدار

 شده  کانتر
0 ~ P8.18  ( 0 ) 2067 

 مدت زمان استارت بودن موتور

P8.20 
تنظیم زماش 

Running 
0 ~ 65535h ○ ( 65535 ) 2068 

 FDTتوابع فرکانس 

P8.21 
سطح فرکانس 

FDT 
0.00 ~ P0.03 ○ ( 50Hz ) 2069 

P8.22 
تاخیر فرکانس 

FDT 
0.0 ~ 100.0% ○ ( 5.0% ) 2070 

 فرکانس مشخص شدهرسیدن به  

P8.23 

رسیدش به 

فرکانس مشخص 

 شده

 2071 ( %0.0 ) ○ فرکانس ماکزیمم % 100.0 ~ 0.0

 تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور

P8.24 
کنترل افت 

 سرعت
0.00 ~ 10.00Hz ○ ( 0.00Hz ) 2072 

P8.25 140.0 ~ 115.0 ولتاژ یستانه ترمز % ◙ 
بستگی به 
 مدل دارد

2073 

P8.26 
کنترل فن خنک 

 کننده

 حالت استاپ اتوماتیک:  0

 2074 ( 0 ) ○ همیشه روشن:  1

P8.27 فوق مدولاسیوش 
 غیر فعال:  0

 2075 ( 0 ) ○ فعال:  1

P8.28  مدPWM 

0  :PWM  1مد 

1  :PWM  2مد 

2  :PWM  3مد 
○ ( 0 ) 2076 
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 PIDگروه پارامترهای :  P9گروه 

 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 
انتخاب محل 

 PIDرفرنس 

 کی پد :  0

 AI1ورودی ینالوگ :  1

 AI2ورودی ینالوگ :  2

 HDIورودی :  3

 پله ای:  4

 ارتباط سریال:  5

○ ( 0 ) 2304 

P9.01 
میزاش رفرنس 

 کی پد
0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2305 

P9.02 
انتخاب محل 

 PIDفیدبک 

 AI1ورودی ینالوگ :  0
 AI2ورودی ینالوگ :  1

 AI1+AI2ورودی ینالوگ :  2
 HDIورودی :  3

 ارتباط سریال:  4

○ ( 0 ) 2306 

 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03  خروجیPID 
 مثبت :  0

 2307 ( 0 ) ○ منفی:  1

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04  ضریب گینKp 0.00 ~ 100.00 ○ ( 0.10 ) 2308 

P9.05 زماش انتگرال Ti 0.01 ~ 10.00s ○ ( 0.10s ) 2309 

P9.06 
زماش دیفرانسیل 

Td 
0.00 ~ 10.00s ○ ( 0.00 ) 2310 

P9.07 
سیکل نمونه 

 (T)برداری 
0.01 ~ 100.00s ○ ( 0.10s ) 2311 

P9.08 
 Biasحد بایا  

limit 
0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2312 

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.09 
 محدوده قطعی

 سیگنال فیدبک
0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2313 

P9.10 
زماش قطعی 

 سیگنال فیدبک
   0.0 ~ 3600.0s ○ ( 1.0s ) 2314 
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 ساده PLCگروه پارامترهای تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و :  PAگروه 

 ساده PLCانتخاب مد 

PA.00  مدPLC ساده 

 استه پس از یک سیکل کاری:  0

وتور با یخرین فرکانس چرخ  م:  1

 پس از یک سیکل کاری

 تکرار سیکل کاری ببورت پیوسته:  2

○ ( 0 ) 2560 

 ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01 

 PLCذخیره 

ساده پس از قطع 

 برق

غیر فعال ، هنگام قطع برق ذخیره :  0

 .نمی شود

ل،  هنگام قطع برق ذخیره می فعا:  1

 .شود

○ ( 0 ) 2561 

 تنظیم مقدار سرعتهای پله ای و مدت زمان کار هر کدام

PA.02  2562 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 0سرعت پله ای 

PA.03 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

0 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2563 

PA.04  2564 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 1سرعت پله ای 

PA.05 

مدت زماش کار 

ای با سرعت پله 

1 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2565 

PA.06  2566 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 2سرعت پله ای 

PA.07 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

2 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2567 

PA.08  2568 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 3سرعت پله ای 

PA.09 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

3 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2569 

PA.10  2570 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 4سرعت پله ای 

PA.11 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

4 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2571 

PA.12  2572 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 5سرعت پله ای 
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PA.13 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

5 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2573 

PA.14  2574 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 6سرعت پله ای 

PA.15 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

6 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2575 

PA.16  2576 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 7سرعت پله ای 

PA.17 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

7 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2577 

PA.18  2578 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 8پله ای سرعت 

PA.19 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

8 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2579 

PA.20  2580 ( %0.0 ) ○ %100.0 ~ 100.0- 9سرعت پله ای 

PA.21 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

9 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2581 

PA.22 
سرعت پله ای 

10 
-100.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2582 

PA.23 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

10 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2583 

PA.24 
سرعت پله ای 

11 
-100.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0.% ) 2584 

PA.25 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

11 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2585 

PA.26 
سرعت پله ای 

12 
-100.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2586 

PA.27 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

12 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2587 
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PA.28 
سرعت پله ای 

13 
-100.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2588 

PA.29 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

13 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2589 

PA.30 
سرعت پله ای 

14 
-100.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2590 

PA.31 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

14 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2591 

PA.32 
سرعت پله ای 

15 
-100.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 2592 

PA.33 

مدت زماش کار 

با سرعت پله ای 

15 

0.0 ~ 6553.5s ○ ( 0.0s ) 2593 

 انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی برای سرعتهای پله ای

PA.34 

زماش 

ACC/DEC برای

 7-0پله های 

0 ~ 0XFFFF  ○ ( 0 ) 2594 

PA.35 

زماش 

ACC/DEC برای

 15-8پله های 
0 ~ 0XFFFF ○ ( 0 ) 2595 

PA.36 
 PLCریست 

 ساده

 0ریستارت از مرحله :  0

 2596 ( 0 ) ◙ ادامه از مرحله قطع شده:  1

 تنظیم واحد زمان سرعتهای پله ای

PA.37 واحد زماش 
 ثانیه:  0

 2597 ( 0 ) ◙ دقیقه:  1

 گروه توابع حفاظتی:  PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PB.00 
حفاظت قطعی 

 فاز ورودی

 غیر فعال:  0

 2816 ( 1 ) ○ فعال  :  1

PB.01 
حفاظت قطعی 

 فاز خروجی

 غیر فعال:  0

 2817 ( 1 ) ○ فعال :  1
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 حفاظت اضافه بار موتور

PB.02 
 حفاظت اضافه بار

 موتور

 غیر فعال :  0

فعال با شرط موتور معمولی بدوش فن :  1

 اضافی  

 ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

◙ ( 2 ) 2818 

PB.03 
تنظیم جریاش 

 اضافه بار موتور
20.0 ~ 120% ○ ( 100% ) 2819 

 حفاظت 

PB.04 
حد مجاز بدوش 

 لغزش
70.0 ~ 110.0% ○ ( 80.0% ) 2820 

PB.05 
اه  بدوش رن  ک

 لغزش
0.00Hz ~ P0.03 ◙ ( 0.00Hz ) 2821 

 پارامترهای کنترل افت ولتاژ

PB.06 

حفاظت اضافه 

ولتاژ به هنگام 

 کاه  دور

 غیر فعال:  0

 2822 ( 1 ) ○ فعال:  1

PB.07 
حد حفاظت 

 اضافه ولتاژ
110 ~ 150% ○ ( 130% ) 2823 

 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.08 

فاظت حد ح

اضافه جریاش با 

 تنظیم دور

50 ~ 200%   2824 ( %160.0 ) ○ اینورترجریاش نامی 

PB.09 

حد کاه  

 فرکانس جیت

محدود کردش 

 جریاش

0.00 ~ 100.00Hz/s ○ ( 10.00Hz/s ) 2825 

PB.10 
محدود کردش 

 اتوماتیک جریاش

 فعال:  0

 2826 ( 0 ) ○ در سرعت ثابت غیر فعال:  1
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 ریان موتور با محدود کردن سرعتپارامترهای کنترل اضافه ج

PB.11 
انتخاب اورترک 

(OL3) 

 بدوش تشخیص:  0

تشخیص معتبر اورترک هنگام چرخ  :  1

 موتور ،  ادامه چرخ 

تشخیص معتبر اورترک هنگام چرخ  :  2

 موتور ، استاپ و واخطار

تشخیص معتبر اورترک هنگام چرخ  :  3

 موتور با سرعت ثابت ، ادامه چرخ 

یص معتبر اورترک هنگام چرخ  تشخ:  4

 موتور با سرعت ثابت ، استاپ و واخطار

○ ( 1 ) 2827 

PB.12 
حد تشخیص 

 اورترک
10.0 ~ 200.0% ○ ( 150.0% ) 2828 

PB.13 
زماش تشخیص 

 اورترک
0.0 ~ 60.0s ○ ( 0.1s ) 2829 

 گروه پارامترهای ارتباط سریال:  PCگروه 

PC.00 3072 ( 1 ) ○ 247 ~ 0 یدر  درایو 

PC.01 
 بادریت

baud rate 

0  :1200BPS 

2400BPS : 1 
4800BPS : 2 
9600BPS : 3 

19200BPS : 4 
38400BPS : 5 

○ ( 4 ) 3073 

PC.02 
Data 

format 

0 RTU - No parity: data format 
<1,8,N,1> 

○ ( 0 ) 3074 

1 RTU - Even parity: data 
format <1,8,E,1> 

2 RTU - Odd parity: data 
format <1,8,O,1> 

3 RTU - No parity: data format 
<1,8,N,2> 

4 RTU - Even parity: data 
format <1,8,E,2> 

5 RTU - Odd parity: data 
format <1,8,O,2> 

PC.03 Delay time 0 ~ 200ms ○ ( 5ms ) 3075 

PC.04 
Timeout 

delay 
0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s 
○ ( 0.0s ) 3076 



 EXراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

137 
 

 

 

 

PC.05 Error action 

 یلارم و استه موتور:  0

 بدوش یلارم و ادامه کار موتور:  1

بدوش یلارم و استه موتور اگر منبع :  2

 رفرنس با ارتباط سریال تنظیم می شود 

بدوش یلارم و استه اگر منبع رفرنس از :  3

 هر جا باشد

○ ( 1 ) 3077 

PC.06 
Response 

action 

 واحد  LEDمحل 

 پاسخ به نوشتن: 0

 بدوش پاسخ به نوشتن :1

 

 ده ها  LEDمحل 

 .رفرنس هنگام خاموش شدش ذخیره نشد: 0

 .رفرنس هنگام خاموش شدش ذخیره شد: 1

○ ( 0 ) 3078 

 گروه پارامترهای تکمیلی:  PDگروه 

 .می باشد گروه پارامترهای تکمیلی:  PDگروه 
 کارخانه تنظیمات:  PEگروه 

 .جهت تنظیمات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند PEگروه 
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 ارتباط مدباس -5

 .برای ارتباط سریال با دستگاه از پروتکل ارتباطی مدبا  استفاده می شود

 پروتکل ارتباطی مدبا  1.1

استفاده از پروتکل اساتاندارد   سریال بااستفاده از کارت مدبا  امکاش برقراری ارتباط  بدوش EXدرایوهای سری 

 . را دارند (Master-Slave)مدبا  و ببورت مستر اسلیو

استه، تنظایم فرکاانس   / رار کرده و فرماش استارت با درایو ارتباط برق PLCکاربر می تواند از طریق کامپیوتر یا 

 .انجام دهدرا  و خواندش مقادیر مونیتورینگ و فالتیا موتور و نیز تنظیم پارامترهای درایو

 

 محتویات پروتکل مدباس

که انتقال اطلاعات ببورت یسانکروش باوده و   . پروتکل محتویات فریم ارتباط سریال مدبا  را تعریف می نماید

محتویاات فاریم مساتر     .شامل نمونه برداری و انتقال اطلاعات از مستر و پاسخ فرمت فریم از اسالیو مای باشاد   

پاسخ اسلیو نیاز بباورت سااختار مشاابه      .چک کردش خطا می باشد، دیتا و یدر  اسلیو، دستور اجرایی: شامل

اگر در حین دریافت اطلاعات از مستر . تایید عملیات، ارسال دیتا و چک کردش خطا می باشد: می باشد و شامل

 .توسط اسلیو خطا رخ دهد ، درایو اسلیو یک فرمت خطا تشکیل می دهد و به مستر ارسال می نمابد

 

انجاام   RS485کنتارل شابکه را از طریاق     "اسلیو یک مستر و چندین"می توانند ببورت  EXای سری درایوه

 .دهند

 

 ساختار شبکه مدباس

 واسط سخت افزاریRS485 می باشد. 

 یکطرفه ارتباط سریال یسنکروش و ببورت:  مد انتقال(half-duplex)     یعنی در زمااش واحاد فقاط

دیتاا   . ال کند و سایر دستگاهیا فقط دیتاا دریافات مای کنناد    یک مستر یا اسلیو می تواند دیتا ارس

 .فریم به فریم و در قالب بسته هایی ببورت ارتباط سریالی یسنکروش فرستاده می شود

 تاا   1یدر  اسالیوها از  . م  باشد" یک مستر و چندین اسلیو" ببورت سیستم : توپولوژی سیستم

در شبکه مادبا  هار   . به تمام دستگاهیا می باشد به معنی انتشار دیتا  0 و یدر . می باشد 247

 .اسلیو یک یدر  واحد دارد که باعث اطمیناش به ارتباط سریال می شود
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 :توضیحات پروتکل        

، پروتکل ارتبااطی مادبا  مای باشاد کاه بباورت  ارتبااط ساریال یسانکروش           EXپروتکل ارتباطی درایوهای سری 

با تماام شابکه   query/command)  ( "درخواست و دستور"ه می تواند ببورت تنیا یک دستگا. اسلیو است/مستر

 "درخواسات و دساتور  "سایر دستگاهیا یعنی اسلیوها تنیا اطلاعاتی ایجاد می نمایند تا بتوانند به  .ارتباط برقرار نماید

و اسالیوها درایوهاای    .ها می باشند PLC، کنترلرهای صنعتی و یا  PCیمنظور از مستر کامپیوترها.مستر پاسخ دهند

مساتر مای تواناد    . و یا سایر دستگاهیای کنترل می باشند که با هماش پروتکل به شبکه متبل مای باشاند   EXسری 

بارای دساتور و   . ارتباط مستقلی با هر یک از اسلیوها برقرار نماید و یا می تواند پیغامی به تمام اسلیوها ارساال نمایاد  

برای پیغامیایی که مستر به تمام اسلیوها همزماش ارسال مای  . خ مناسبی ارسال نمایددرخواست مستر، اسلیو باید پاس

 .نماید ، نیازی نیست اسلیوها پاسخ دهند

 ساختار فریم ارتباطی

در ماد   (Remote Terminal Unit).مای باشاد   RTUبباورت   EXفرمت دیتای ارتباطی پروتکل مدبا  در درایو 

RTU  باشدفرمت هر بایت ببورت زیر می: 

بیتی شامل دو کاراکتر هگزادسیمال می   8 و هر فریم A ~ F،  9 ~ 0بیت باینری، هگزادسیمال  8 :سیستم کدینگ 

 .باشد

 .بیت دیتا، بیتیای پریتی و بیتیای استه 8 شامل بیتیای استارت،: بیتیای بایت

 : توضیحات بیتیا ببورت 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 

در یک شابکه کاه از   . بایت زماش انتظار در استارت دارند 3.5 ، فریمیای جدید همیشه در انتقال حداقل RTUدر مد 

baud rate بایت به سادگی قابل کنتارل مای باشاد    3.5 برای محاسبه سرعت انتقال استفاده می کند، زماش انتقال. 

بایتیاای  .  CRCیدر  اسلیو، کد دستور عملیااتی، دیتاهاا و چاک کاردش خطاای      : دیتاهای انتقال داده شده ببورت

دستگاهیای شبکه فعالیتیای ارتباطی باا  را   .در هگزادسیمال می باشند A…Fو  9.…1انتقالی هر فیلد هم ببورت 

 . حتی در زماش تاخیر داخلی. ینددر هر لحظه مونیتور می نما
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پس از پایاش انتقال یخرین بایات  .  نمایدستگاه شبکه یش بایت را تائید می هر د( پیغام یدر )هنگام دریافت فیلد اول 

پس از یش انتقاال فاریم جدیاد    . بایتی استفاده می گردد تا پایاش فریم را مشخص نماید 3.5 ، یک زماش انتقال داخلی

 .شروع می شود

باایتی قبال از کامال     1.5اگر یاک فاصاله   . اطلاعات یک فریم باید ببورت رشته دیتاهای پی در پی انتقال داده شود

و یخارین   .شدش انتقال یک فریم کامل وجود داشته باشد، دستگاه دریافت کننده اطلاعات ناتمام را پاک خواهاد کارد  

همچنین اگر فاصله بین فریم جدید و فاریم قبلای   . گرفت بایت را به اشتباه به عنواش یدر  فریم بعدی درنظر خواهد

هنگام باه هام ریخاتن    . نرا بخشی از فریم قبلی درنظر خواهد گرفتایت باشد ، دستگاه دریافت کننده یب 3.5 کمتر از

 .نیایی اشتباه خواهد بود، که نشاش دهنده خطا در ارتباط می باشد CRCفریمیا ، مقدار 

 

 : 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) 
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 :کدهای دستور و انتقال دیتا

بباورت پیوساته    word 1برای خواند . باشد 1110باشد ، یدر  استارت حافظه  01Hاگر یدر  درایو اسلیو : مثال

 .ساختار فریم ببورت 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) 

 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) 
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 سااختار دساتور باه شاکل زیار     .  02Hاز درایو باا یدر  اسالیو    0008Hاز یدر   (1388H)5000خواندش : مثال

 : خواهد بود

 ام دستور مسترپیغ

 

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) 

 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) 
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 تعریف آدرس دیتای ارتباطی

اینورتر استفاده می گردد  در این قسمت تعریف یدر  دیتای ارتباطی مطرح می شود، که برای کنترل اپراتوری

 .و وضعیت اطلاعات و تنظیمات پارامترهای اینورتر را بدست می یوریم

 :کد پارامترها 

کاه ایان   . . هر پارامتر یک شماره سریالی دارد که برای مشخص کردش یدر  رجیساتر یش اساتفاده مای شاود    

بناابراین  . مای باشاد    82 عدد P5.05تر برای مثال شماره سریال پارام. شماره باید به هگرادسیمال تبدیل شود

 . خواهد بود 0052Hیش ببورت هگزادسیمال یدر  

 :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 

0006H: Free stop (emergency 
stop) 

0007H: Fault reset 

0008H: JOG stop 

Inverter state 1001H 

0001H: Forward running 

R 

0002H: Reverse running 

0003H: Inverter standby 

0004H: Fault 

0005H: Status of inverter 
POFF 

Communication 
setting 

2000H 

Communication setting range (-
10000~10000) 
Note: the communication 
setting is the percentage of the 
relative value (-
100.00%~100.00%). If it is set 
as frequency source, it 
corresponds to the percentage 
of the maximum frequency 
(P0.04). If it is set or fed back 
as PID, it corresponds to the 
percentage of PID. 

W/R 
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2001H 
PID setting, 
Range : 0-1000,1000 means 
100.0% 

W/R 

2002H 
PID feedback, 
Range : 0-1000,1000 means 
100.0% 

W/R 

2003H 
Setting Value of Torque 
Range : 0-1000,1000 means 
100.0% 

W/R 

2004H 
Setting Value of upper limit 
frequency (0-Fmax) 

W/R 

Run/stop 
parameter 
address 

3000H Operating frequency R 

3001H Set frequency R 

3002H DC 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 status R 

300BH Terminal output status R 

300CH Analog input AI1 R 

300DH Analog input AI2 R 

300EH Reserved R 

300FH Reserved R 

3010H 
High-speed pulse frequency 
(HDI1) 

R 

3011H Reserved R 

3012H 
Multi-step and current steps of 
PLC 

R 

3013H Reserved R 

3014H External counter input R 

3015H Torque setting R 

3016H Device Code R 
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Inverter fault 
address 

5000H 

0000H: Not fault 
0001H: OUT1 
0002H: OUT2 
0003H: OUT3 
0004H: OC1 
0005H: OC2 
0006H: OC3 
0007H: OV1 
0008H: OV2 
0009H: OV3 
000AH:UV 
000BH:OL1 
000CH:OL2 
000DH:SPI 
000EH:SPO 
000FH:OH1 
0010H:OH2 
0011H:EF 
0012H:CE 
0013H:ItE 
0014H:tE 
0015H:EEP 
0016H:PIDE 
0017H:bCE 
0018H:END 
0019H:OL3 

R 
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 تنظیم پارامترهای ارتباط سریال درایو 1.1

 : PCگروه 

PC.00 یدر  محلی درایو Address 1 مقدار دیفالت 

 محدوده تنظیم 
1 ~ 247 

 به تمام اسلیوها پیغام ارسال می شود 0یدر   

دو درایو اسالیو نمای توانناد همزمااش یاک       .در  اختباصی داشته باشندیک ی کدام از درایوهای اسلیو بایدهر 

 . یدر  داشته باشند

ولی هیچکادام از  . بفرستد ، تمام اسلیوها یش پیغام را دریافت می کنند 0مستر پیغامی را در یدر   هنگامی که

 . اسلیوها به یش پاسخ نمی دهند

PC.01 
 سرعت انتقال دیتا

 baud rate 
 4 یفالتمقدار د

 محدوده تنظیم 

0 1200BPS 

1 2400 BPS 

2 4800 BPS 

3 9600 BPS 

4 19200 BPS 

5 38400 BPS 

دار توجاه داشات کاه مقا    بایاد  . مشاخص مای نمایاد    بین مستر و اسلیوها این پارامتر سرعت انتقال اطلاعات را

baud rate امتر باالاتر باشاد سارعت اتنقاال اطلاعاات      هر چه این پاار  .در مستر و همه اسلیوها یکساش باشد

 .بیشتر خواهد بود

PC.02 
 فرمت دیتا

Data format 
 0 مقدار دیفالت

 محدوده تنظیم

0 
RTU - No parity: data format 

<1,8,N,1> 

1 
RTU - Even parity: data format 

<1,8,E,1> 

2 
RTU - Odd parity: data format 

<1,8,O,1> 

3 
RTU - No parity: data format 

<1,8,N,2> 

4 
RTU - Even parity: data format 

<1,8,E,2> 

5 
RTU - Odd parity: data format 

<1,8,O,2> 
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 .در غیر اینبورت ارتباط برقرار نخواهد شد. فرمت دیتا باید در مستر و اسلیوها یکساش باشد

 

PC.03  تاخیر در پاسخtime out 5 مقدار دیفالتms 

 200ms ~ 0 وده تنظیممحد 

 

اگار ایان تااخیر    . فاصله زمانی بین دریافت اطلاعات توسط درایو و ارسال پاسخ به مستر می باشاد : تاخیر پاسخ 

و اگار ایان تااخیر    . کمتر از زماش پردازش اطلاعات باشد ، ینرا به اندازه زماش پاردازش اطلاعاات افازای  دهیاد    

رایو تا زماش سپری شدش این تاخیر منتظر می ماند و ساپس باه مساتر    د. بیشتر از زماش پردازش اطلاعات باشد

 .پاسخ می فرستد

PC.04 0.0 مقدار دیفالت ارتباط سریال زماش انتظار فالتs 

 محدوده تنظیم 
0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s 

 .غیر فعال می شود یم شود ، زماش تاخیر فالت ارتباط سریالتنظ 1اگر مقدار پارامتر فوق 

  از مقادار زمااش   اگر فاصله بین ارتباط فعلی و ارتباط بعدی بی. تنظیم شود 1گامیکه مقدار پارامتر بی  از هن

  (Err18)خواهد دادالت ارتباط سریال باشد ، درایو ف تاخیر تنظیم شده

 . معمولا پارامتر فوق غیر فعال تنظیم می شود

PC.05  حالت خطاerror action 1 مقدار دیفالت 

 ده تنظیممحدو 

 یلارم و استه موتور:  0

 بدوش یلارم و ادامه کار موتور:  1

بدوش یلارم و استه موتور اگر :  2

منبع رفرنس با ارتباط سریال تنظیم 

 می شود

بدوش یلارم و استه اگر منبع :  3

 رفرنس از هر جا باشد

 

PC.06 
 حالت پاسخ

Response action 
 0 مقدار دیفالت

 محدوده تنظیم 

 واحد  LEDمحل 
 پاسخ به نوشتن:  0
 بدوش پاسخ به نوشتن:  1

 ده ها  LEDمحل 
رفرنس هنگام خاموش شدش :  0

 .ذخیره نشد
رفرنس هنگام خاموش شدش :  1

 .ذخیره شد
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