


 

 

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

 یا نصب آسیب  دیده  که به هنگام حمل ونقل و هرگز اقدام به راه اندازی دستگاهی

 .است نکنید و به فروشنده اطلاع دهید

 هرگونه دستکاری . نصب اینورتر توسط افراد نا آشنا با برق میتواند حادثه ساز باشد

 موتور بدون شناخت موجب داخل دستگاههای کنترل دور در قطعات با ولتاژ بالا

 .خسارت جانی  شخص میگردد

  به هنگام سرویس یا تعمیر دستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها پنج تا ده

 دقیقه جهت تخلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

  مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی دستگاه هایU,V,W   فاز متصل  تکبرق

 .نکنید

  زمین را به ترمینال یا پیچ بدنه متصل نمائیدحتما کنترل دورها را ارت کنید و سیم. 

 

 

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

 اخطار
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 EZ هشدارهای هنگام نصب و راه اندازی درایو

توجده   هنگام نصب دستگاه کنترل دور موتور و راه اندازی آن باید به نکات ایمنی و هشددارهای داده از طدرس سدازنده   

 .نمود

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

 هنگام حمل و نصب دستگاه دقت نمایید تا آسیبی به افراد و دستگاه وارد نگردد.  

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

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

 .نیاز را نیز مشخص نمایید و مقدار آنها را با مشخصات درایو تطبیق نمایید

  هش یدا افدزایش   باید در نظر داشت که سیستمهای درایو می توانند سرعت موتور را از سرعت نامی آن کدا

امکان پذیر بودن تغییر سدرعت موتدور و بدار مطمدئن شدوید و محددوده مجداز        دهند ، بنابراین نسبت به 

 .تغییرات سرعت را مشخص نمایید تا آسیبی به موتور و بار آن وارد نشود

  ده در ایدن  در انتخاب تجهیزات جانبی درایو و موتور مانند فیوزها ، کنتاکتورها و کابلها به جداول ارایه شد

 .دستورالعمل مراجعه نمایید

   به یاد داشته باشید که سیستمهای درایو ممکن است باعث ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و هارمونیدک

نصدب و راه   مبر روی شبکه برق شوند و بر روی سایر تجهیزات الکترونیکی تاثیر بگذارندد ، بندابراین هنگدا   

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

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

 .ت جانبی باید کاملا به ارت وصل شوندتجهیزا

 بدنه فلزی تجهیزا ت جانبی ضروری می باشد تا آسیبی بده افدراد و تجهیدزات     ارت کردن دستگاه درایو و

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

      هنگدام بددرق دار کدردن دسددتگاه از دسددت زدن بده قطعددات داخلدی آن و ترمینالهددای ورودی و خروجددی

 .خودداری نمایید

 صدبر نماییدد تدا     هدقیقد  5دستگاه پس از قطع کردن برق ورودی حداقل داخل  هنگام تعمیرات و بررسی

 .ولتاژ خازنهای داخلی تخلیه گردد
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    هنگام راه اندازی درایو نسبت به اعلام هر گونه فالت و هشدار در دیسپلی دستگاه توجه نماییدد و قبدل از

 .استارت دوباره ، اشکالات را رفع نمایید

 ناسب با نیاز انجام گیرد و از تغییر پارامترهایی که با آنهدا آشدنایی نداریدد    تنظیمات پارامترها با دقت و مت

 .بپرهیزید

 تا سایر تنظیمات و حفاظتهدای موتدور  . هنگام تنظیمات ابتدا مقادیر نامی پارامترهای موتور را وارد نمایید 

 .متناسب با آنها انجام گیرند

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

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

       از غیر فعال کردن پارامترهای حفاظتی درایو و یا قرار دادن آنهدا در حالدت ریسدت اتوماتیدک خدودداری

ز حادثده  د حفاظتهای لازم را انجام دهد و از برودر موتور و بار، درایو بتوان نمایید تا در صورت ایجاد اشکال

 .جلوگیری گردد

 و یا تنظیمات درایو با کارشناسدان شدرکت سدازنده درایدو تمدا        درایو در صورت بروز اشکال در سیستم

 .بگیرید
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 راهنمای نصب و راه اندازی -1
 EZ های سریدرایو مشخصات فنی 1.1

 ورودی و خروجی دستگاه 

 220: 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 

 بصورت ورودی دیجیتال  4: ورودیهای دیجیتال قابل برنامه ریزیON/OFF 

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

 قابل برنامه ریزی رله خروجی یک: خروجی رله 

 یک خروجی ترانزیستوری : خروجی دیجیتالopen collector  

 20~0/4خروجی آنالوگ  یک: خروجی آنالوگmA   10~0یاV 

 توابع کنترل اصلی 

 بصورت کنترل برداری  بدون فیدبک :مد کنترل(SVC )و مد کنترلV/F و کنترل گشتاور 

 اضافه جریان % 186 با ثانیه 16اضافه جریان ویا % 156ثانیه با  06: ظرفیت اضافه جریان 

 مد : تنظیم سرعت محدودهSVC  1:100با نسبت 

  در سرعت حداکثر مد  %0.5±دقت دورSVC 

  فرکانسCarrier  :0.5 ~ 15.0kHz 

 و  وگ، ارتباط سریال، سرعت چند پلهکی پد، ورودی آنال: رفرنس سرعتPID  و نیز سوئیچ بین  و حتی ترکیب مدها

 رفرنسهای مختلف سرعت

  تابع کنترلPID  و تابع کنترل گشتاورTorque control 

  پله ای سرعت  8تابع کنترل 

  تابع کنترل تراور 

 تابع تعقیب سرعت در ابتدای استارت جهت بارهای در حال چرخش 

 کلیدQuick/Jog روی پانل قابل برنامه ریزی 

  ولتاژ تنظیمتابع (AVR )به هنگام تغییرات ولتاژ ورودی 

  وغیره ، اتصال کوتاهخطای فاز اضافه دما، ، اضافه بار، اضافه ولتاژ، کاهش ولتاژ،شامل اضافه جریان کامل حفاظتهای 
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 دستگاه ات پلاکتوضیح 1.2

قبل از نصب، ابتدا پلاک دستگاه خریداری شده را خوانده و از مناسدب بدودن جریانددهی  و ولتداژ آن بدا موتدور       

برای تعیین جریانهدای ورودی و   .پلاک درایو بصورت زیر میباشد.  تحت کنترل این درایو اطمینان حاصل نمائید

 .خروجی و توان دستگاه به جدول مشخصات توان وجریان دستگاهها مراجعه نمایید

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

نشان دهنده مشخصات دستگاهها و شماره سریال آنها می باشد که بر روی بدنه دستگاه نصدب گردیدده    دستگاهلیبل 

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

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

 .از جددول مشخصدات تدوان و جریدان درایوهدا اسدتفاده نماییدد       (  HDیا سنگین LDسبک) درایو متناسب با نوع بار 

گشدتاور ثابدت و گشدتاور    : مدی شدوند   به طور کلی به دو گروه تقسیم بندیتوسط درایو کنترل می شوند که ی بارهای

بارهای گشتاور ثابت نیاز به گشتاور راه اندازی بالایی دارند و نیز باید ظرفیت جریان اضافه بار آنهدا نیدز بیشدتر    . متغیر

ا و کمپرسدورهای اسدکرو   بارهای گشتاور ثابت شامل بارهایی مانند جرثقیل ها، کانوایرهدا، آسدیابها، اکسدترودره    .باشد

بارهای گشتاور متغییر نیاز به گشتاور راه اندازی پایینی دارند و همچنین ظرفیدت اضدافه جریدان آنهدا نیدز       .باشندمی

و فنهدا و میکسدرهای سداده     ی گریدز از مرکدز  بارهای گشتاور متغییر شامل بارهایی مانندد پمده هدا   . پایین می باشد

متغیر بسیار بیشدتر از کاربردهدایی اسدت کده در آنهدا      صرفه جویی در مصرس انرژی، در کاربردهای گشتاور . باشندمی

 . گشتاور ثابت است

درصد گشتاور راه اندازی می باشند که از این جهت بدرای راه انددازی    156دارای  کنترل برداریدر مد  EZدرایوهای 

 .انتخاب گرددبارهای گشتاور ثابت کاملا مناسب بوده و در این حالت کافیست توان درایو برابر با توان موتور 

EZ -1K5-M-00 

 مدل دستگاه

 توان دستگاه

0k75  = 0.75 KW 

1K5  = 1.5 KW 

2K2  = 2.2 KW 

 

 آپشنهای دستگاه

 دستگاهولتاژ 

M = 220 V 
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 EZ جدول مشخصات توان و جریان درایوهای سری 1.2.1

 

V ±15%220 PH1 AC                             ولت 220 فاز تکدستگاه های 

 مدل
 توان دستگاه

(kW) 

 جریان ورودی

 دستگاه

(A) 

 جریان خروجی

 دستگاه

(A) 

 فریم

EZ-0K75-N-00 0.75 8.2 4.5 Z 

EZ-1K5-N-00 1.5 14.2 7.0 Z 

EZ-2K2-N-00 2.2 23.0 10.0 Z 

 نصب مکانیکی دستگاه 1.1

متر میباشد به ازای هدر  1666در صورتیکه نصب دستگاه در مکانی قرار دارد که ارتفاع آن از سطح دریا بیش از 

بطور مثدال بدرای ارتفداع از سدطح دریدا      . از جریان دهی جدول فوق کم نمائید% 2متربالاتر از سطح فوق،  166

 .کسر نمائید( x5%2=16 %% )16متر بیشتر میباشد بایستی 566متر، که  1566

    به هنگام نصب، فضائی خالی اطراس دستگاه ایجاد نمائید تا هوای لازم جهت خنک سازی دسدتگاه مهیدا گدردد .

 . این فضا حداقل ده سانتیمتر از بالا و پائین دستگاه و پنج سانتیمتر از طرفین دستگاه میباشد
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 و تهویه آنها نصب دستگاهها داخل تابلو 1.1.1

در هنگام نصب دستگاهها داخل تابلو در کنار یکدیگر و روی هم باید شدرایط عبدور جریدان هدوا جهدت خندک شددن        

 .دستگاهها مهیا باشد

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 :مقدار حجم هوای مورد نیاز جهت تهویه مناسب و خنک کردن دستگاهها در جدول ذیل مشحص شده است

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

80 0.75-2.2 A 

         هرگز اینورتر را در تابلوی برق محبو  نکنید و حتما  فدن یدا ورودی و خروجدی هدای مناسدب جهدت تخلیده

در . باشدد (  C°40)دمای هوای محیط اینورترها بایستی کمتر از چهدل درجده سدانتیگراد    .  بینی کنیدهواپیش 

برق با دقدت نظدر بیشدتری مدد نظدر قدرار        کابینضمن این مسئله به هنگام نصب چند اینورتر در یک جعبه یا 

 .گیرد

  95رطوبت بالای% RH  حی روی بردهدای قددرت   علت آنست که موجب هدایت سدط . اینورتر را معیوب میکند

در ضمن به مرور زمان از نصب دسدتگاه،  جدذب رطوبدت توسدط     . میگردد و آرک یا جرقه روی برد ایجاد میکند

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

 از پاشیده شدن آب به دستگاه جدا جلوگیری بعمل آید. 

 رهای مناسب در جعبه یا کابینت برق استفاده کنیددر محیط های آلوده حتما از فیلت. 

 و همچنین اشیای ریز فلزی مثل براده فلز بجای نماند( آچاروغیره ) لتان یدر داخل دستگاه بعد از نصب، وسا. 



 EZراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

9 
 

 

 ابعاد دستگاهها 1.1.2

برای نصب دستگاهها داخل تابلو و یا بر روی دیدوار  . شان می دهدنجدول ذیل ابعاد طول و عرض و عمق دستگاهها را 

یر ابعاد دسدتگاهها  می باشد که برای این منظور به تصاوعلاوه بر ابعاد دستگاه نیاز به فاصله سوراخهای روی جعبه نیز 

 .رجوع نمایید

 

 عمق

(mm) 

 عرض

(mm) 

 طول

(mm) 
 فریم

توان دستگاه 

(kW) 
 مدل

134.5 121.4 204 Z 0.75 EZ-0K75-N-00 

134.5 121.4 204 Z 1.5 EZ-1K5-N-00 

154.5 121.4 204 Z 2.2 EZ-2K2-N-00 
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 نقشه ابعاد دستگاهها جهت نصب 1.1.1

 Frame Zابعاد 

(0.75KW - 1.5KW) 
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 Frame Zابعاد 

(2.2KW) 
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 نصب الکتریکی دستگاه 1.1

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

برای نصب الکتریکی دستگاهها نیاز به انتخاب فیوز و کنتاکتور مناسب و نیز انتخاب سدایز کابدل قددرت مناسدب مدی      

در صورت عدم انتخاب صحیح این موارد ممکن است به دستگاه و تجهیزات جانبی و همچنین بده افدراد آسدیب    . باشد

 نابراین در انتخاب این تجهیزات دقت شود و از سازنده های معتبر و دارای استاندارد خریداری گردندب. برسد

 

 براسا  جدول زیر فیوز و کنتاکتور مناسب را انتخاب نمائید

 مدل دستگاه

کلید فیوز یا کلید 
 اتوماتیک

(A) 

/ کابل ورودی 
 خروجی
(mm²) 

 ACکنتاکتور 

(A) 

V ±15%220 PH1 AC 

EZ-0K75-N-00 16 2.5 10 

EZ-1K5-N-00 20 4 16 

EZ-2K2-N-00 32 6 20 

 

        کنترل دورها دارای جریان نشتی خازنی به بدنه دستگاه هستند لدذا نصدب سدیم ارت یدا زمدین در کنتدرل دور

انتخاب سدیم زمدین یدا ارت را بدر اسدا  ظرفیدت       .موتور بسیار با اهمیت است و بایستی به دستگاه متصل شود

در ضمن اتصال سیمهای زمین چندد ایندورتر بصدورت سدتاره بده      . اتصال کوتاه شبکه خود تعیین نمائیدجریان 

 .شینه اصلی متصل گردد

 همچندین  . روکش سیمهای متصل به ترمینالهای ورودی از برق شهر و خروجی به موتور را به اندازه نیاز بردارید

 . سفت کنیدجهت اتصال الکتریکی مطمئن، پیچ ترمینالها را کاملا 

مراقب باشید اشتباها جای کابل ورودی و خروجی دسدتگاه جابجدا نشدود  یعندی همدواره ترمینالهدای        

U,V,W  به کابل موتور متصل شود. 

 

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

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

 .از دو طرس زمین گردد

         در صورت استفاده از ولوم خارجی حتما از کابل  جداگانده شدیلد دار اسدتفاده کنیدد و شدیلد را فقدط از طدرس

 .اینورتر زمین نمائید

  ولدت بطدور    21حامدل سدیگنالهای    ولدت و سدیمهای  226جهت اتصالات کنترلی دستگاه، سیمهای حامل ولتاژ

 .جداگانه کابل کشی نمائید
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  از روی کابدل قددرت عبدور     کده  و در جاهدائی . سانتیمتر از کابل قدرت عبدور دهیدد   26کابل کنترل را با فاصله

 .میکنند بصورت عمودی عبور دهید

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

o  زمان درگیری میباشد% 16ترمز با % 166این جدول براسا  شرایط 

o  ولت میباشد 066ولتاژ حد ترمزی 

 

 

 جدول انتخاب مقاومت ترمز 1.1.1

 مدل دستگاه
 ماجول سوئیچ ترمز

گشتاور % 100مقاومت مورد نیاز با 

 ترمزی

 تعداد اهم/وات تعداد مدل

1AC 220V ±15% 

EZ-0K75-M-00 
 یونیت ترمز

 داخلی
1 

275Ω/75W 1 

EZ-1K5-M-00 138Ω/150W 1 

EZ-2K2-M-00 90Ω/220W 1 
 

  10~0برای کابلهای کنترلی مخصوصا سیگنالهای آنالوگV   20~0/4یداmA      حتمدا از کابدل کنتدرل شدیلددار

 .استفاده گردد و شیلد کابل فقط از طرس اینورتر به ارت اتصال یابد
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 EZ آرایش ترمینال قدرت درایوهای 1.1.2

در صورت نیداز از سرسدیم یدا کابلشدوهای اسدتاندارد اسدتفاده       . در اتصال کابلها به ترمینالهای قدرت دقت شود

بستن پیچهای ترمینال قدرت باید تورک مناسب اعمدال گدردد و پدس از نصدب کابلهدا  از محکدم        مهنگا. گردد

جریدان و ایجداد آتدش سدوزی در     شل بودن کابلهای قدرت باعث بدالا رفدتن   . بودن آنها اطمینان حاصل نمایید

های ذیل آرایش ترمینالهای قدرت دستگاهها را در فریم  شکل .ترمینالها و آسیب رسیدن به دستگاه خواهد شد

 .های مختلف نشان می دهند

 

 W V U - N L PB (+) 

 KW 2.2 – 0.75ولت    220 فاز تکدستگاه های ترمینالهای قدرت

 

 :و ترمینالهای قدرت آن در شکل ذیل نشان داده شده است EZدرایو 

 

 
 

  

 توصیف ترمینالهای قدرت علامت یا نشانه روی ترمینال ها

L , N فاز تک برق ورودی 

PB , (+) ترمینال های مربوط به مقاومت  ترمز 

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

PE ارت یا اتصال به زمین کارخانه 
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 درایو خروجی/ورودی لوازم جانبی 1.1.1

 کلید فیور -1

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

برابدر جریدان ندامی     2تدا   1.5جریان فیوز معمولا . مناسب انتخاب و در ورودی قرار داد فاز تک کلید فیوز

 .باشد و برای انتخاب صحیح به جدول آن رجوع شودورودی درایو می 

 کنتاکتور -2

ولدی در مدواقعی کده نیداز مدی باشدد تدا در زمانهدای         . نصب کنتاکتور در ورودی درایو ضروری نمی باشد

همچندین اگدر   .اضطراری بصورت سریع برق قطع شود می توان از کنتاکتور در ورودی درایو استفاده نمود

که دسترسی به کلید فیوز ورودی درایو مشکل باشد باید جهدت قطدع و وصدل    درایو در جایی نصب باشد 

برق ورودی از کنتاکتور استفاده نمود تا بتوان از سیستم کنترل مرکزی فرمان قطع و وصدل کنتداکتور را   

 .صادر نمود

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز -1

 (+)و  PBترمینالهدای   قیم بده دارای یونیت ترمز داخلی می باشند و مقاومت ترمدز مسدت   EZاینورترهای 

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

 .مقاومت ترمز این انرژی تخلیه می شود
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 نصب لوازم جانبی اینورتر 1.5

 .باشند فقط نصب کلید فیوز در ورودی اینورتر ضروری می باشد و سایر لوازم بصورت آپشن می
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 ی درایوهاکابل کش 1.0

فاصدله بدین کابلهدای    . کابل کشی ورودی سه فاز و خروجی موتور باید کاملا با رعایت استانداردهای لازم انجدام گیدرد  

یعنی درایدو بایدد در   . کابلهای موتور باید تا حد امکان کوتاه باشند. باشند 30cmورودی و خروجی موتور باید حداقل 

باید کابلها مخصوصاً کابلهدای موتدور   . ه موتور نصب گردد تا فاصله موتور و درایو مسیر کوتاهی باشدنزدیکترین مکان ب

سیسدتم ارت   .شیلددار انتخاب شوند تا تاثیر نویز و فرکانسهای الکترومغناطیسی منتشر شده به کمترین مقددار برسدد  

. مناسب و مطمئن باید وجود داشته باشد و کابلهای ارت نیز متناسدب بدا کابلهدای سده فداز و موتدور انتخداب گردندد        

بهتر اسدت از  . کابلهای کنترلی نیز باید شیلددار انتخاب شوند و از مسیرهای جداگانه با کابلهای قدرت عبور داده شوند

تفاده گردد تا میزان هارمونیکها و امواج فرکانس بدالای مغناطیسدی کداهش    فیلترها و راکتورهای ورودی و خروجی اس

 .یابد و سیستم نصب شده ایمنی و حفاظت بالایی داشته باشد
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 توضیحات کلی کابل کشی درایو 1.0.1

کابل انتخابی باید بتواند جریان نامی درایو را تحمل نماید و به همدین منظدور از جددول جریدان دهدی درایدو و        -

 توصیه شده استفاده گردد کابلهای

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

باید متناسب با ولتاژ مجازی باشد کده در شدرایط فالدت    ( سیستم ارت) PEاندوکتانس و امپدانس کابل و اتصال  -

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

درجده دور   360و شیلد کابل باید بصدورت   باید کابل شیلددار یکسان  استفاده گردد و ورودی درایو برای موتور -

 .کابل را بپوشاند

و کابلهای تدک رشدته جددا جددا بکدار      . استفاده شود (multi core)برای موتور فقط باید کابلهای چند رشته   -

 .نروند

  

 

 

 

 

 

 

همچندین باعدث   . استفاده از کابل شیلددار برای موتور باعث کاهش تشعشعات الکترومغناطیسی اطراس درایو می شود

 .کاهش استر  روی ایزولاسیون موتور و جریان بیرینگهای موتور می شود

انتشار امدواج الکترومغناطیسدی فرکدانس بدالا ناشدی از      تا حد امکان باید کوتاه در نظر گرفته شود تا  PEکابل موتور و 

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

فاده بده  درصورتیکه شیلد کابل موتور برای حفاظت ارت استفاده شود باید میزان هدایت الکتریکدی شدیلد جهدت اسدت    

 .کافی باشد PEعنوان 

همچنین برای اینکه شیلد کابل موتور بر روی انتشار امواج الکترومغناطیسی و کاهش جریانهای نشتی و خدازنی مدوثر   

درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهای اصلی کابدل   16باشد باید میزان هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل 

 .موتور باشد

 

  

یک هادی 

 ارت

 شیلد کابل
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 موتور طول کابل 1.0.2

 .متر بیشتر شود 166نباید از ( با فیلتر یا بدون فیلتر) شامل کابل شیلددارحداکثر طول کابل موتور 

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

از مسدیرهای  تدور ، کابلهدای ورودی درایدو و کابلهدای کنترلدی      بایدد کابلهدای مو  . می توانند از یک مسیر عبور نمایند

 .جداگانه عبور داده شوند تا تاثیر امواج الکترومغناطیسی کابلهای موتور بر روی سایر کابلها کم باشد

درجده از روی   06در صورتیکه نیاز به عبور کابلهای کنترلی از روی کابلهای موتور باشد باید کابلهای کنترل بدا زاویده   

 . کابلهای موتور عبورنمایند
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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

 

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

 .در داکتهای جداگانه عبور داده شوند 220Vکنترلی درایو و کابل های  24Vتابلو کابلهای  در کابل کشی های داخل

به هیج وجه . از درایو جدا شوندورودی و خروجی جهت تست ایزولاسیون باید حتما کابلهای : ست ایزولاسیون کابلهات

تسدت   1KVهای موتور و ورودی بدا ولتداژ   کابل .نباید ترمینالهای ورودی و خروجی درایو تست ولتاژ بالای عایقی شوند

 .عایقی شوند

و بهتر است از کابلهای شیلددار دو به دو بده هدم تابیدده     از کابلهای شیلددار استفاده شود برای کابلهای کنترلی حتما

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

 

 

 

 

 ه شده با شیلد اضافی دور زوج سیمبرای سیگنالهای آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمهای به هم تابید

 .برای سیگنالهای انکودر نیز از همین نوع کابل استفاده گردد. ده گرددها استفا

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

 .از کابلهای جداگانه استفاده گردد 220Vبرای رله های 

  

 .شیلد کابل کنترل باید ارت شود

 PEشیلد هر زوج سیم نیز جداگانه به ترمینال  

 .وصل گردد 

یک ترمینالهای کنترلی درایو

 ورود هواهادی ارت
PE 

 کابل کنترل

شیلد 

 کابل

PE 
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 کابل کشیهای ورودی و خروجی درایو 1.0.1
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 (Grounding) سیستم ارت 1.0

بایدد توجده شدود کده ارت     . نسبت به ارت کردن سیستمها توجه ویژه نمدود هنگام نصب درایو و تجهیزات جانبی باید 

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

یو ، کابلهدای  شامل ترانسفورماتور تغذیه شبکه، تجهیزات جانبی ورودی درایو، خود درایو، تجهیزات جانبی خروجی درا

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

ناشی از ولتاژهای ناخواسدته ای کده بدر روی بدنده     اول ایمنی : ارت کردن سیستم برای دو هدس اصلی انجام می شود

کده بدا اتصدال بدنده     . ه تجهیزات و یا افراد شودتجهیزات الکتریکی ایجاد می شود و ممکن است باعث آسیب رسیدن ب

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

دومین هدس از ارت کردن جلوگیری از ایجاد نویزهای الکتریکی و کاهش آنها می باشد که این نویزهدا باعدث اخدتلال    

مخصوصاً درایوها که به خاطرانتشار امواج فرکدانس بدالا و الکترومغناطیسدی مدی      .الکتریکی می شوددر کار تجهیزات 

و تجهیزات جانبی و کابل کشیهای استاندارد این نویزهدا  آنها توانند منشا نویزهای الکتریکی باشند که با نصب صحیح 

 .کاهش چشمگیری می یابند

بدرای ایدن   . زی تجهیزات الکتریکی به پتانسدیل ارت یکسدان مدی باشدد    زمین کردن تجهیزات به معنی اتصال بدنه فل

 .جداگانه به ارت وصل شوند یمنظور باید تمام قطعات فلزی به صورت مستقل و با کابلهای مس

 درایو PE اتصال ترمینال 1.0.1

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

کابلهدای ارت  . کابلهای استفاده شده برای ارت باید با سطح مقطع مناسدب باشدند   .استانداردهای ملی ایجاد شده باشد

قطدع  برای اتصال ارت نباید از سدوکتهایی کده امکدان    . انتخاب می شوندمتناسب با توان درایو و کابلهای قدرت اصلی 

 .شدن دارند استفاده نمود و باید اتصالات ارت محکم و مطمئن باشند
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 اتصال ارت موتور 1.0.2

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

 .جداگانه به ارت متصل شود

 

 

 کنترل نویز   1.0.1

و شدیلد کابدل بایدد در قسدمت ورودی      .کنترلی باید توسط کابلهدای شدیلددار انجدام گیدرد    تمام اتصالات ترمینالهای 

 .درجه برقرار شود 106اتصال زمین شیلد کابل باید بصورت حلقوی و  .ترمینالهای درایو به ارت وصل گردد

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

 .همان ارت متصل شود زیرا اثر شیلد را کاهش می دهد

برای موتور باید کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل باید هم از یک طرس به ارت درایو و از طرس دیگدر بده  بدنده    

 .خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود. موتور متصل شود
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 سایت سیم کشی 1.0.1

 کنندد و الکتریسدته جداری را بده میددان      هدا مثدل یدک آندتن عمدل مدی       هادی  باید گفت که تمامی به عنوان مقدمه

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

هدادی هدا هدم     بنابراین. کنند لکتریکی تبدیل میهای ا سیگنال به الکترومغناطیسی محلی را که در آن واقع شده اند،

  .در معرض تابش بوده و هم خود تابش دارند

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

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

و  PLCاز قبیدل ایندورتر، فیلتدر،    . معمولا در یک تابلو کنترل تجهیزات مختلفدی وجدود دارد  : تقسیم بندی تجهیزات

بندابراین لازم  . که هر کدام قابلیتهای متفاوتی در پخش و دریافت نویزهای الکترومغناطیسی دارند. وسایل اندازه گیری

هدر کددام از تجهیدزات    . به نویز و تحهیزات حسا  به نویز تقسیم بندی گردند است این تجهیزات به تجهیزات مقاوم

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

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

کابلهای کنترل بده سدادگی    .اینورترها کابلهای قدرت به دو بخش کابلهای ورودی و کابلهای خروجی تقسیم می شوند

بندابراین  . اخدتلال در کدارکرد تجهیدزات آنهدا مدی شدود      تحت تاثیر کابلهای قدرت قرار گرفته و نویز ایجاد شده باعث 

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

و ایدن کابلهدا در داکتهدای جداگانده و بدا فاصدله       . کابلهای کنترل و قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداری شود

درجده عبدور    06اید از روی هم عبور نمایند باید بدا زاویده   اگر کابل قدرت و کنترل ب. از هم قرارگیرند 20cmحداقل 

 .داده شوند
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 Leakage currentجریان نشتی  1.0.5

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

ق سیم های مشترک زمین عبور می جریان نشتی به زمین که از طری. خازنی توزیع شده و فرکانس کریر درایو دارد

که باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها ، . کند نه تنها داخل درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز خواهد شد

مقدار جریان نشتی خط به خط به معنی جریان . کار آنها اختلال ایجاد می نماید رله ها و سایر دستگاهها شده و در

که به فرکانس کریر . نشتی عبوری از طریق ظرفیت خازنی توزیع شده بین کابلهای ورودی و خروجی می باشد

ث افزایش جریان بالا بودن فرکانس کریر و افزایش طول کابل موتور باع .اینورتر و طول کابلهای موتور بستگی دارد

 .نشتی خط به خط خواهد شد
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 آرایش ترمینالهای کنترل دستگاه ها 1.0.0

485+ 485- +10 AO COM Y +24V        ROA ROB ROC 

 AI1 GND AI2 S1 S2 S3 S4          

(0.75 - 2.2KW, AC 1PH 220V) 

 

 توضیحات مختصر جهت ترمینالهای کنترلی نام ترمینال

S1~S4 

 ON/OFFجهت فرمان های  S1... S4ورودی دیجیتال  چهار

 30V~9 : محدوده ولتاژ ورودی

 3.3kΩ : امپدانس ورودی

Y  خروجی های دیجیتال ترانزیستوریOpen-Collector 

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

AI1 
 10V ~ +10V-: 1ورودی آنالوگ شماره 

 20kΩ: امپدانس ورودی

AI2 

 . (تعیین کننده نوع ولتاژ یا جریان است J16جامپر ) 2ورودی آنالوگ 

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

GND  همواره زمین آنالوگ  :زمین آنالوگGND  را از زمین دیجیتالCOM جدا نگه دارید 

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

COM  (.ولت تغذیه خارجی 21یا زمین ) ولت جهت ورودیهای دیجیتال  21زمین تغذیه 

AO 
 (تعیین کننده  نوع خروجی بصورت ولتاژ یا جریان میباشد J17و  J15 جامپر)آنالوگ  هایخروجی

 10V/ 0~20mA~0: محدوده خروجی آنالوگ

ROA , ROB , ROC 
 ROA--common; ROB--NC, ROC—NO : خروجی رله بصورت 

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

 

 وضعیت جامپرهای روی برد کنترل نام سوکت

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

J2 , J4 , J7 جامپرهای J2 , J4 , J7 را مجاز به استفاده نیستید 

J16   10~0  تعیین کننده ورودی آنالوگ بصورتV  با مارکاژV 20~0یا  روی برد وmA  با مارکاژI روی برد میباشد. 

J15  10~0  آنالوگ بصورت   خروجیتعیین کنندهV  با مارکاژV 20~0یا  روی برد وmA  با مارکاژI روی برد میباشد. 
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 EZ شماتیک دیاگرام کنترل دور سری  1.8

 .خروجیهای کنترل و قدرت در ذیل بصورت شماتیک نشان داده شده استورودی و 
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 (LED) پانل دستگاه و عملکرد شاسی ها و همچنین وضعیت چراغ های کوچک 1.0

 

 

 

 

 

 

 

 

FAULT 
LOC 

/REM 
R/L 

RUN 
/TUNE 

 

 وضعیت چراغ

 کنترل از طریق سریال وضعیت فالت
وضعیت 

 چپگرد
 روشن موتور استارت

در وضعیت 

 قرار داردآلارم 
 ندارد I/Oکنترل ازترمینال 

دروضعیت 

 چشمک زن تیونینگ

 کنترل از روی پانل وضعیت عادی
وضعیت 

 راستگرد
 خاموش موتور استاپ
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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 1.0.1

 توضیح عملکرد شاسی نام شاسی شاسی

 
 افزاری درایو، وارد ویا خارج میشویدبه منوی برنامه ریزی نرم  کلید برنامه ریزی

شاسی وارد کردن  

 اطلاعات
 تائید اطلاعات وارد شدهاست در ضمن به پارامتر بعدی در منو میرود

 

شاسی افزایش یا 

 حرکت بالا

پیش تنظیم )میتواند بعنوان شاسی افزایش سرعت روی پانل  تعریف گردد 

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

 .پارامترها را انجام میدهد

 

 

شاسی کاهش یا 

 حرکت پائین

پیش تنظیم .)میتواند بعنوان شاسی کاهش سرعت روی پانل  تعریف گردد

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

 .را انجام میدهد

 

 
 ترکیب دو شاسی

همزمان فشار دادن هر دو شاسی در هنگام استه بودن دستگاه، نقش 

شیفت چه را  بازی میکند و به هنگام استارت بایستی ابتدا شاسی 

DATA/ENT   را و بعد شاسیQUICK/JOG  را فشار دهید تا همان نقش

 را بازی کند
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 کلید شیفت

 درمد برنامه ریزی شیفت به راست جهت حرکت روی سگمنت های نشان

در حالت معمول با هر بار فشار دادن، تغییر در . دهنده استفاده میشود

نشاندهنده جهت مقادیر اندازه گیری شده دیگری  با چراغک مربوطه در  

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

 
 

استارت  شاسی

 ورموت
 در مد استارت از پانل، موتور را استارت میکند

شاسی استه یا  

 ریست خطا

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

 در وضعیت فالت بدون 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 /DOWNپاک کردن حافظه سرعت ذخیره شده توسط شاسی های :2

 

 ترکیب دو شاسی

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

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

 .موتور بلافاصله رها می شود و با اینرسی بار میایستد
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 راهنمای تنظیمات پارامتری -2

 :نحوه تنظیم پارامترهای دستگاه در شکلهای ذیل توضیح داده شده است 2.1

 

 

 

 

50.00 

یک بار فشار دهید 

تا وارد پارامترها 

 شوید

P0 

بالا و  کلیدهایبا 

پائین گروه پارامترها 

 را انتخاب نمائید

P1 

P1.00 

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 

مقدار پارامتر را 

 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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 EZ نرم افزاری سریگروه های توابع  2.2

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

 EZگروه های توابع نرم افزاری سری 

 گروه پارامترهای اساسی:  P0گروه 

 گروه پارامترهای استارت و استه:  P1گروه 

 گروه پارامترهای موتور:  P2گروه 

 پارامترهای کنترل برداری:  P3گروه 

 V/Fگروه پارامترهای کنترل :   P4گروه

 ورودی ترمینالهای پارامترهای گروه:   P5گروه

 خروجی ترمینالهای پارامترهای گروه:  P6گروه 

 نمایشگر تعاریف پارامترهای گروه:  P7گروه 

 خاص کاربردی پارامترهای گروه:   P8گروه

 PID پارامترهای گروه:  P9گروه 

 پله شانزده سیستم تعریف پارامترهای گروه:  PAگروه 

 ساده PLC و مختلف سرعت

 حفاظتی توابع گروه:  PBگروه 

 سریال ارتباط پارامترهای گروه:  PCگروه 

 مکمل توابع گروه : PDگروه 

 تنظیمات کارخانه ای:  PEگروه 

 ات مربوط به آنهاپارامترها و توضیح

 

  گروه پارامترهای اساسی:  P0گروه 

 (تنظیمات کارخانه داخل پرانتز می باشندپیش )تنظیمات توضیح پارامتر

P0.00 
 مد کنترل سرعت

( 0 ) 

 کنترل برداری بدون سنسور : 0

 V/Fکنترل  : 1

 کنترل گشتاور:  2

 :کنترل برداری بدون سنسور :  0

این مد بصورت وسیع در جاهائی که نیاز به گشتاور بالا در سرعتهای پائین ، دقت بالای سرعت و  پاسخ دینامیکی سریع  

می باشد، در کاربردهائی نظیر ماشین افزار ، ماشینهای تزریق، ماشینهای سانتریفوژ و ماشینهای کشش سیم استفاده می 

 .شود

 :V/Fکنترل :  1

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

 .باشد

 کنترل گشتاور:  2

که برای سیستمهایی که دقت گشتاور کمی نیاز دارند کاربرد دارد . این مد بصورت کنترل گشتاور بدون سنسور می باشد  

 مانند سیستم جمع کن سیم و مفتول

 :توجه

برای مد کنترل برداری جهت عملکرد صحیح درایو باید موتور ابتدا . پارامترهای پلاک موتور بصورت صحیح وارد شوند   

 .اتوتیون شود تا پارامترهای آن بصورت صحیح شناسایی گردند
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 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01 

دریافت  محلانتخاب 

 فرمان

RUN 
( 0 ) 

 :استارت از پانل:  0

 ندهستن پانل در این مد فعالاستارت و استه روی  شاسی های فرمان

(LED  انل خاموش استپ یرو مربوطه) 

 استارت از ترمینالهای ورودی:  1

 می شود ستفادها از ورودی های دیجیتال استارت و استه درایوجهت 

(LED چشمک زن است لمربوطه روی پان) 

 خط سریال با :  2

 LED) درایو از خط سریال مد با  استفاده می شوداستارت و استه جهت 

 (پانل روشن است یمربوطه رو

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.02 

 تنظیم سرعت با

Up/ Down 

( 0 ) 

حتی به  Downو  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی های : فعال:  0

 هنگام 

 خاموش شدن دستگاه

حتی به  Downو  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی های  عدم : فعال:  1

 هنگام 

 خاموش شدن دستگاه

 غیر فعال:  2

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

 شود

 انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.03 

انتخاب منبع رفرنس 

 A سرعت

( 0 ) 

 کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 (1ورودی آنالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی آنالوگ شماره) 

3 : AI1 +  AI2   ( 2و   1 ورودی آنالوگ شماره ) 

 سرعت چند پله ای  دیجیتال  :  4

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  5

 تعیین سرعت توسط با  سریال دستگاه :  6

 کی پد دستگاه :  0

 .فرکانس رفرنس دستگاه تنظیم می شود P0.03با استفاده از مقدار پارامتر 

1  :AI1 ( 1ورودی آنالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی آنالوگ شماره ) 

3 : AI1 +  AI2   ( 2و   1 ورودی آنالوگ شماره  ) 
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 سرعت چند پله ای:  4

انتخاب سرعتهای مختلف .دیجیتال استفاده می شود جهت تعیین شانزده سرعت مختلف با سه ورودی  PAگروه پارامترهای 

 .ورودیهای دیجیتال انجام می شود توسط ترکیب باینری

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  5

 استفاده میشود  PID پارامترهای تنظیم جهت  P9گروه 

 ین سرعت توسط با  سریال دستگاهتعی:  6

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

 .تنظیم گردد P0.02 = 2مقداری مخالف صفر داشت،  P0.03در صورتی که   . میباشد

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.04 
 ماکزیمم فرکانس

( 50Hz ) 

 P0.05 ~ 400Hz حداکثر فرکانس دستگاه 

تعیین کننده DEC (P0.09,P0.08  )و  ACCپارامترهای زمانی شتاب

 این پارامتر استبا  سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیرسیدن از زمان 

P0.05 
 حد بالای فرکانس

( 50Hz ) 
P0.06 ~ P0.04   این حد ماکزیمم سرعت است و بایستی کمتر از

 باشد P0.04مقدار پارامتر 

P0.06 
 حد پائین فرکانس

( 0.0Hz ) 

0.00 ~ P0.05   محدود کردن سرعت حداقل که در بعضی کابردها

 P0.06مثل پمه با اهمیت است اگر فرکانس رفرنس کمتر از پارامتر 

 .باشد

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.07 
 رفرنس فرکانس کی پد

( 50.00Hz ) 

0.00Hz ~ P0.04   بازه فرکانسی تنظیم سرعت از روی پانل یا کی پد

 P0.03=0زمانیکه پارامتر . میتواند جداگانه توسط این پارامتر تعریف شود

 .باشد، این پارامتر فرکانس خروجی دستگاه را تعیین می کند

P0.08 

زمان شتاب 

 (ACC0)افزایشی
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s    زمان تعریف شده یعنی زمان شتابگیری موتور از

 (فرکانس ماکزیمم) P0.04 سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P0.09 

زمان شتاب کاهشی 

(DEC0) 
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s    زمان تعریف شده یعنی زمان شتاب کاهنده موتور

 تا سرعت صفر                              P0.04 ازسرعت تعریفی 

 :کلا چهار گروه شتاب افزایشی و کاهشی وجود دارد

 P0.09و  P0.08پارامترهای : گروه اول

 P8.00و   P8.01پارامترهای : گروه دوم

 .تعریف شود P5پارامترهای شتاب مختلف می تواند توسط ترکیبی از ورودیهای دیجیتال در گروه 
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 تعیین جهت چرخش موتور

P0.10 
 جهت چرخش موتور

( 0 ) 

 راست گرد  :  0

 چه گرد:  1

 چه گرد قفل میشود:  2

 ت چرخش موتور استنده جهبه موتور تعیین کن U,V,Wتوجه کنید که ترتیب اتصال ترمینالهای 

 .تنظیمات چرخش به حالت پیش فرض کارخانه برمیگردد انتخاب شود P0.13=1گر پارامتر ا

پانل نمی توان جهت چرخش موتور را برعکس  QUICK/JOGانتخاب شود در اینصورت توسط کلید  P0.10=2گر پارامتر ا

 .نمود

 فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.11 
 فرکانس سوئیچینگ

 ( بستگی به مدل )
0.5 ~ 15.0KHz 

 :  تاثیر فرکانس سوئیچینگ

 نویز تششعی جریان نشتینویز  نویز الکترومغناطیسی فرکانس سوئیچینگ

1 KHz  با افزایش فرکانس

 کاهش می یابد

با افزایش فرکانس 

 افزایش می یابد

با افزایش فرکانس 

 افزایش می یابد
10 KHz 
15 KHz 

 

 .تنظیم این فرکانس در ایجاد نویز های الکتر مغناطیسی  و نویز های تششعی و جریانهای نشتی کابل ها به زمین موثر است

با شکل موج بهتر و نویز کمتر برای موتور می شود ولی تلفات سوئیچینگ را  ژمقادیر بالا برای این پارامتر باعث ایجاد ولتا

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

P0.12 

اتوتیونینگ پارامترهای 

 موتور

( 0 ) 

 غیر فعال  :  0

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

 شده است

امکان جدا کردن  ;استاتیک ( autotuning)اتوتیونینگ :  2

 .موتورازبارنیست

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

 .صورت می توان آنرا انجام داد

 :اتوتیونینگ چرخشی:  1

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

  لاک موتور بصورت دقیق در پارامترهای موتور پمشخصات(P2.01 ~ P2.05)  در غیر اینصورت . وارد شوند

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

  پارامترهای شتاب افزایشی و شتاب کاهشی(P0.08 , P0.09)   متناسب با توان و اینرسی موتور تنظیم شوند .

 .تا موتور هنگام افزایش یا کاهش دور اضافه جریان یا اضافه ولتاژ نداشته باشد

  پارامترP0.03 = 0  تنظیم شود تا بتوان از روی کی پد موتور را استارت نمود. 

  پارامترP0.12 = 1  در این حالت بر روی دیسپلی علامت . تنظیم شود تا اتوتیونینگ دینامیک انتخاب شود–

TUN- نمایش داده می شود. 

  کلیدRUN یغام در این حالت اتوتیونینگ شروع می شود و پ. فشار داده شود–TUN0- نمایش داده می شود .

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

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

 .نمایش داده می شود

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

  پس از اتوتیونییگ پارامترP0.12 به مقدار اولیه صفر برمیگردد. 

 

 : اتوتیونینگ استاتیک:  2

 یعنی پارامتر . اگر امکان جدا کردن موتور از بار وجود نداشته باشد باید اتوتیونینگ استاتیک انجام شودP0.12 = 

 .تنظیم شود 2

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

 

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

 .ممکن است نیاز باشد این پارامترها بصورت تجربی تنظیم گردند
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 پارامترها دیفالت مقادیر اولیه

P0.13 
 بازیابی  پارامترها

( 0 ) 

 غیر فعال :  0

به مقادیر اولیه کارخانه بر  P2مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه :  1

 .می گردند

 پاک کردن رکوردهای خطا ها :  2

P0.14 

سیستم   AVRتابع 

 رگولاسیون ولتاژ

( 1 ) 

 غیر فعال  :  0

 فعال در هر شرایط  :  1

 در زمان کاهش سرعت غیر فعال شود :  2

 DCباعث تثبیت ولتاژ خروجی اینورتر می شود صرس نظر از تغییرات سطح ولتاژ ( رگولاسیون اتوماتیک ولتاژ) AVRسیستم 

 . اینورتر

همان مقدار تنظیمی  decelerationغیر فعال باشد ، زمان  AVRاگر   (deceleration)بنابراین در زمان کاهش سرعت

 .د بود ولی ممکن است جریان موتور بالا رودخواه

 .لی جریان موتور بالا نخواهد رفتممکن است بیشتر شود و decelerationهمیشه فعال باشد، زمان  AVRاگر 

   گروه پارامترهای استارت و استپ:  P1گروه 

P1.00 
 مدهای استارت

( 0 ) 

 بصورت مستقیم و نرمال   استارت:  0

  DCدرصد مقدار جریان  و بعد استارت نرمال  DCترمزفعال کردن :  1

 P1.04)قبل از شروع به حرکت موتور  DCو زمان ترمز (  P1.03)تزریقی 

 تنظیم میشود( 

P1.01 
 فرکانس استارت

( 1.5Hz ) 

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

زمان ماندن در . فرکانس میتواند گشتاور استارت  مناسبی را ایجاد نماید

 .تعیین میشود  P1.02این فرکانس با پارامتر 

P1.02 

زمان ماندن در فرکانس 

 استارت

( 0s ) 

0 ~ 50.0s    مدت زمانی که موتور در لحظه استارت با فرکانس پارامتر

P1.01  کار می کند. 

 اگر مقدار فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس استارت

 باشد اینورتر در حالت آماده بکار می ماند، تا وقتی  

 که فرکانس رفرنس بیشتر از فرکانس استارت شود 

 فرکانس استارت می تواند .و موتور استارت گردد

فرکانس استارت    باشد P0.05کمتر از مقدار پارامتر حدپائین فرکانس

P1.01 

 فرکانس رفرنس          
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 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

در   DCتزریق جریان  

 لحظه استارت

( 0.0% ) 

0.0 ~ 150%   مقدار جریانDC  بر حسب درصد جریان نامی موتور که

در موتور  DCدر هنگام استارت به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 

 .نماید

P1.04 
 DCزمان تزریق جریان 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   مدت زمان تزریق جریانDC   هنگام استارت موتور

 در موتور DCجهت ایجاد ترمز 

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

 .باشد P1.04 = 0غیر فعال میشود در صورتی که  DCتزریق جریان 

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

 مدل استپ موتور

P1.05 
 مدهای استه

( 0 ) 

 rampingاسته با رمه :  0

 (Coast) استه فوری و رها کردن موتور:  1

وقتی فرمان استه داده می شود اینورتر فرکانس خروجی طبق شتاب انتخاب شده، : استه با شیب شتاب کاهشی :  0

 . کاهش می دهد تا موتور متوقف شود

، وقتی فرمان استه داده می شود. ایستد بار میدر این حالت موتور با اینرسی ( Coast) استاپ با رها کردن موتور:  1

 . اینورتر فرکانس خروجی را از روی موتور بر می دارد و موتور بصورت آزاد و با توجه به اینرسی بار خود متوقف می شود

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.06 

 DCفرکانس شروع تزریق 

 در استه

( 0.0Hz ) 

0.0 ~ P0.03   فرکانسی که هنگام استه موتور و در زمانDEC 

 .به موتور  شروع می شود  DCتزریق جریان 

P1.07 

زمان انتظار قبل از شروع 

 DCتزریق جریان 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   زمان انتظار قبل از شروع تزریق جریانDC   به موتور

 هنگام استه موتور

P1.08 

در   DCمقدار جریان تزریق

 هلحظه  است

( 0.0% ) 

0.0 ~ 150%   مقدار جریانDC  بر حسب درصد جریان نامی موتور که

 .در موتور نماید DCدر هنگام  استه به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 

P1.09 

مدت زمان تزریق جریان 

DC 
( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   مدت زمان تزریق جریانDC   هنگام استه موتور جهت

 در موتور DCایجاد ترمز 
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 در استارت و استه DCمنحنی تزریق جریان 

P1.10 

ن صفر ماندن فرکانس زما

 راستگرد /گردپبه هنگام چ

( 0s ) 
0.0 ~ 3600.0s 

 .مدت زمان انتظار که هنگام راستگرد و چپگرد شدن موتور و در فرکانس صفر می توان تعریف کرد

P1.11 

فعال کردن 

راستگرد موقع /چپگرد

 روشن شدن

( 0 ) 

 غیر فعال:  0

 فعال:  1

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

  اگرP1.11 = 0  باشد هنگام روشن شدن، اینورتر استارت نخواهد شد حتی اگر ترمینالFWD/REV  فعال باشد

 . یکبار غیرفعال  و دوباره فعال شود تا اینورتر استارت شود FWD/REVو باید ترمینال 

  اگرP1.11 = 1  باشد هنگام روشن شدن اگر ترمینالFWD/REV توماتیک فعال باشد ، اینورتر بصورت ا

 . استارت می شود

 .لطفا احتیاط کنید. ممکن است باعث استارت مجدد اینورتر بصورت اتوماتیک شود این پارامتر

P1.08   P1.10 

 فرکانس خروجی

 خروجی ولتاژ

 زمان

 P1.04 زمان

 راستگرد

 چپگرد 

زمان 

 انتظار

P1.11 

 

فرکانس 

 خروجی

 زمان
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  گروه پارامترهای موتور:  P2گروه 

P2.00 
 (G/P)انتخاب مدل 

( 0 ) 

 مدل گشتاور ثابت    G مدل :  0

 مدل گشتاور متغییر  P مدل :  1

مدل .  استفاده می شود..برای موتورهای با گشتاور ثابت یعنی موتورهای با بار سنگین  مانند کمپرسور، نوار نقاله و  Gمدل 

P  موتور های با گشتاور . برای موتورهای با گشتاور متغییر یعنی موتورهای با بار سبک مانند پمه و فن استفاده می شود

 یا برعکس باید Pبه  Gهنگام تغییر پارامتر از . گشتاور متغییر انتخاب شوند ثابت باید یک رنج پائین تر از موتورهای

 .مشخصات موتور دوباره وارد گردد

 مشخصات نامی پلاک موتور

P2.01 
 توان نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0.4 ~ 900.0KW 

P2.02 
 فرکانس نامی موتور

( 50.00Hz ) 
0.01Hz ~ P0.04 

P2.03 
 سرعت نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0 ~ 36000rpm 

P2.04 
 ولتاژ نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0 ~ 2000V 

P2.05 
 جریان نامی موتور

 2000.0A ~ 0.8 ( بستگی به مدل )

  اگر پارامتر توان نامی موتورP2.01  تغییر کند تمام پارامترهای گروهP2 و . متناسب با آن تغییر می کنند

 .اتوتیونینگ باید دوباره انجام گردد

 اگر موتور با توان خیلی پائین استفاده شود ممکن است . توان نامی موتور باید متناسب با توان اینورتر باشد

 .سیستم کنترل اینورتر عملکرد مطلوبی نداشته باشد

 .بصورت اتوماتیک تنظیم می شوند P2.02 – P2.10با انجام اتوتیونینگ پارامترهای 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 
 مقاومت استاتور موتور

 ( بستگی به مدل )
0.001 ~ 65.535Ω  ( بستگی به توان موتور دارد پارامترP2.01) 

P2.07 
 مقاومت روتور موتور

 ( بستگی به مدل )
0.001 ~ 65.535 Ω ( بستگی به توان موتور دارد پارامترP2.01) 

P2.08 
 اندوکتانس موتور

 ( بستگی به مدل )
0.1 ~ 6553.5 Mh ( بستگی به توان موتور دارد پارامترP2.01) 

P2.09 
 اندوکتانس متقابل موتور

 ( بستگی به مدل )
0.1 ~ 6553.5 mH ( بستگی به توان موتور دارد پارامترP2.01) 

P2.10 
 جریان بی باری موتور

 ( بستگی به مدل )
0.01 ~ 655.35 A ( بستگی به توان موتور دارد پارامترP2.01) 
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 گروه پارامترهای کنترل برداری:  P3گروه 

P3.00 
 Kp1 بهره تناسبیASR 

( 20 ) 
0 ~ 100 

P3.01 
Ki1  زمان انتگرالASR 

( 0.50s ) 
0.01 ~ 10.00s 

P3.02 
 ASRسوئیچینگ  1نقطه 

( 5.00Hz ) 
0.00Hz ~ P3.05 

P3.03 
 Kp2 بهره تناسبیASR 

( 25 ) 
0 ~ 100 

P3.04 
Ki2  زمان انتگرالASR 

( 1.00s ) 
0.01 ~ 10.00s 

P3.05 
 ASRسوئیچینگ  2نقطه 

( 10.00Hz ) 
P3.02 ~ P0.04 

بی اثر می  V/Fتنها برای حالت کنترل برداری و کنترل گشتاور اثر دارند و در کنترل مد  P3.00 ~ P3.05پارامترهای 

  را برای رگولاتورسرعت Kiو زمان انتگرال  Kp1کاربر می تواند بهره تناسبی  P3.00 ~ P3.05از طریق پارامترهای . باشند

(ASR)ساختار رگولاتور سرعت  .بطوریکه مشخصات پاسخ سرعت قابل تغییر باشد. نظیم نمایدت(ASR)  در شکل ذیل نشان

 .داده شده است

 

 

 

 

 
 

 P3.03پارامترهای . باشد P3.02هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی کمتر از مقدار پارامتر P3.01و  P3.00پارامترهای 

وقتی فرکانس خروجی بین مقدار  . باشد  P3.05هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی بیشتر از مقدار پارامتر  P3.04و 

P3.02  وP3.05  باشد، ضرایبKp  وKi  متناسب با بایا  بینP3.02  وP3.05 برای جزئیات بیشتر به شکل . می باشند

 .ذیل توجه نمائید

 

 

 

 

 

 

 Kiو  KPپارامترهای 

 فرکانس خروجی

P3.00 , P3.01)) 

P3.03 , P3.04)) 

P3.02 P3.05 

 سرعت رفرنس 

 واقعیسرعت 

+ 
_ 

 بایاس
Kp (1+1/ Ki) 

 جریان گشتاور داده شده

گشتاور محدود شده 

  P3.07پارامتر 
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خیلی زیاد شود سیستم به  Kpاگر مقدار . افزایش داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شد Kpاگر مقدار پارامتر 

 .نوسان می افتد

خیلی کم شود سیستم   Kiاگر مقدار . کاهش داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شدKiاگر مقدار پارامتر 

 .اوورشوت پیدا می کند و به نوسان می افتد

P3.00  وP3.01  مقادیرKp  وKi  را در فرکانسهای پائین تغییر می دهند وP3.03  وP3.04  مقادیرKp  وKi  را در

تنظیمات به صورت ذیل انجام . ین مقادیر متناسب با شرایط واقعی بار باید تنظیم شوندا. فرکانسهای بالا تغییر می دهند

 :شود

  بهره تناسبیKp تا جای ممکن افزایش داده شود بدون اینکه در سیستم نوسان ایجاد شود. 

 .تا جای ممکن کاهش داده شود بدون اینکه در سیستم نوسان ایجاد شود Kiزمان انتگرال گیری 

P3.06 

میزان جبران 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

( 150.0% ) 
0.0 ~ 200.0% 

 V/Fگروه پارامترهای کنترل :  P4گروه 

P4.00 
 V/Fانتخاب منحنی 

( 0 ) 

 مدل خطی:  0

X)  2 منحنی درجه:  1
2) 

 مدل خطی برای  کاربردهای با بار گشتاور ثابت نرمال مدل خطی :  0

X)  2 منحنی درجه: 1
2) 

 .به شکل ذیل توجه گردد. می شودیر پمه و فن استفاده برای بارهای گشتاور متغیر نظ 1 حالت

 V/Fمنحنی 
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P4.01 
 Vboostبوست گشتاور  

( 0.0% ) 

0.0 %   گشتاور اتوماتیکتنظیم 

0.1 ~ 10.0%    افزایش گشتاور موتور در زمان راه اندازی و  سرعتهای

 پائین 

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 فرکانسهای پائین را مشخص می نماید و باعث بهبود گشتاور خروجی در 

-P4.02 (Fcutاین پارامتر زمانی اثر می کند که فرکانس خروجی دستگاه کمتر از مقدار پارامتر . فرکانسهای پائین می شود

off) مقدار این پارامتر نباید خیلی بالا باشد زیرا ممکن است . با نوع بار تنظیم گرددمقدار پارامتر فوق باید متناسب . باشد

 .موتور جریان زیادی کشیده و خطای اضافه جریان دهد

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

 
 

P4.03 
 V/Fجبرانسازی لغزش 

( 0.0% ) 
0.00 ~ 200.00 % 

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

مقدار لغزش جبران شده بستگی به لغزش . بصورت اتوماتیک با پارامتر جبرانسازی لغزش برحسب گشتاور بار تنظیم شود

 .نامی موتور دارد

P4.04 

ذخیره  اتوماتیکمد 

 انرژی سازی

( 0 ) 

 غیر فعال :  0

 فعال:  1

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

شود اینورتر با کاهش ولتاژ خروجی بصورت اتوماتیک باعث صرفه جویی در 

 .مصرس انرژی می شود

 گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی:  P5گروه 

P5.00 
 S1تابع ورودی دیجیتال 

( 1 ) 
0 ~ 25   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 
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P5.01 
 S2تابع ورودی دیجیتال 

( 4 ) 
0 ~ 25   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.02 
 S3تابع ورودی دیجیتال 

( 7 ) 
0 ~ 25   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.03 
 S4تابع ورودی دیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 25   ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

 :  تنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است

 غیر فعال 0
برای ترمینالهای ورودی به معنی استفاده نشدن از آن ترمینال  0قرار دادن مقدار 

 .می باشد

 راستگرد و چپگرد شدن موتور راستگرد 1

 چپگرد 2 .تنظیم می شوند  P5.05با توجه به مقدار پارامتر 

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

 تنظیم می شود  P5.05با توجه به مقدار پارامتر 

4 
سرعت جاگ 

 راستگرد
 .رجوع شود P8.02~P8.04به توضیحات پارامترهای 

5 
سرعت جاگ 

 چپگرد

6 
 استه بدون رمه

Coasting 
Stop 

 .موتور بدون 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 

8 
ورودی فالت 

 خارجی

معنی ایجاد وقتی این ورودی فعال شود اینورتر استه شده و آلارم می دهد که به 

 .یک فالت خارجی می باشد

 UP فرمان 9

 .تنظیم می شود Downو  Upفرکانس رفرنس توسط ورودیهای 

ورودی جهت پاک کردن حافظه سرعت به صفر به هنگام استفاده از ورودیهای اقزایش 

 و کاهش دور

 .رجوع شود P0.02به توضیحات پارامتر 

 Downفرمان  10

11 

پاک کردن 

حافظه 

Up/Down 
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12 
سرعت  1 ورودی

 پله ای

 .سرعت پله ای انتخاب نمود 8ورودی دیجیتال می توان  با استفاده از ترکیب

 .برای توضیحات بیشتر به جدول تنظیم سرعتهای پله ای رجوع شود

 .سرعت پله ای بیت بالا می باشد 3  سرعت پله ای  بیت پائین و ورودی 1 ورودی

 .را انتخاب می کند 8سرعت پله ای  111و حالت  0سرعت پله ای  000حالت 

 

سرعت  3 ورودی

 پله ای

سرعت  2 ورودی

 پله ای

سرعت  1 ورودی

 پله ای

 ترمینال ورودی

 پله

 0 غیر فعال غیر فعال غیر فعال

 1 فعال غیر فعال غیر فعال
 2 غیر فعال فعال غیر فعال
 3 فعال فعال غیر فعال
 4 غیر فعال فعالغیر  فعال
 5 فعال غیر فعال فعال
 6 غیر فعال فعال فعال
 7 فعال فعال فعال

   

13 
سرعت  2 ورودی

 پله ای

14 
سرعت  3 ورودی

 پله ای

15 
شتاب  ورودی

ACC/DEC 

را انتخاب  ACC/DECشتاب   2 ورودی دیجیتال می توان  1 با استفاده از ترکیب

 .نمود

 شتاب  1 ورودی ACC/DECشتاب 

ACC/DEC  ( 0شتاب) 

(P0.08 , P0.09) 
OFF 

ACC/DEC  ( 1شتاب) 

(P8.00 , P8.01) 
ON 

 
 

 PIDتوقف  16

ثابت می ماند و اینورتر اخرین فرکانس  PIDبا فعال شدن این ورودی شرایط مد 

با غیر فعال شدن ورودی شرایط به مقادیر قبلی . خروجی را بدون تغییر نگه می دارد

 بر می گردد

 توقف مد تراورز 17

با فعال شدن این ورودی شرایط مد تراورز ثابت می ماند و اینورتر اخرین فرکانس 

با غیر فعال شدن ورودی شرایط به مقادیر قبلی . خروجی را بدون تغییر نگه می دارد

 .بر می گردد

 ریست مد تراورز 18
مرکزی مد تراورز تغییر با فعال شدن این ورودی فرکانس رفرنس اینورتر به فرکانس 

 .می کند
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19 

غیر فعال کردن 

شتاب 

ACC/DEC 

وقتی ورودی دوباره غیر  .شتاب غیر فعال می شود و فرکانس خروجی ثابت می ماند

 فعال شود شتاب افزایشی و کاهشی به مقادیر قبلی برمی گردند

20 

غیر فعال کردن 

مد کنترل 

 گشتاور

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

21 

غیر فعال کردن 

ورودی سرعت 

UP/DOWN 

غیر فعال می شود ولی حافظه آن پاک  UP/DOWNبا فعال شدن ورودی سرعت 

 .فعال می شود UP/DOWNبا غیر فعال کردن ورودی دوباره فرکانس . نمی شود

  رزرو 25~22

.......... 

P5.04 

 ON/OFFزمان فیلتر 

 ترمینالهای ورودی

 دیجیتال

( 5 ) 

1 ~ 10 

 .استفاده می شود (S1-S4)این پارامتر جهت تنظیم زمان فیلتر برای ورودیهای دیجیتال 

P5.05 

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

 کنترل دو سیمه 1 مد:  0

 در جهت چه گرد RUNبعنوان فرمان کلید  REWدر جهت راست گرد وورودی  RUNبعنوان فرمان کلید  FWDورودی 

 کنترل دو سیمه 2 مد:  1

 چه گرد/ بعنوان فرمان کلید راست گرد REWوورودی  RUNبعنوان فرمان کلید  FWDورودی 

 سه سیمهکنترل  1 مد:  2

و ( NCکنتاکت فشاری )بعنوان پوش باتون استه  SInو ( NOکنتاکت فشاری )بعنوان پوش باتون استارت  FWDورودی 

باید بر روی  HDI2یا  HDI1یا  S1-S8یعنی یکی از ترمینالهای  SInترمینال . چه گرد/بعنوان  کلید راست گرد REVورودی 

 .تنظیم شود( سیمه 3کنترل ) 3  مقدار

 کنترل سه سیمه  2 مد:  3

کنتاکت فشاری )بعنوان پوش باتون استه  SInو ( NOکنتاکت فشاری )بعنوان پوش باتون استارتو راست گرد  FWDورودی 

NC )و ورودیREV    بعنوان پوش باتون استارت و چه گرد( کنتاکت فشاریNO  ) ترمینالSIn  یعنی یکی از ترمینالهای

S1-S8  یا HDI1  یاHDI2  تنظیم شود( سیمه 3کنترل ) 3  بر روی   مقدارباید 

 عاریف ورودیهای دیجیتال آمده استدر ت  SInو  REVو     FWDتعاریف ورودیهای بعنوان 
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 1مد  –دوسیمه 

 
 

Run 
Command 

K1 K2 

Stop OFF OFF 

FWD OFF ON 

REV ON OFF 

Stop ON ON 

  

 2مد  –سیمه  دو

 
 

Run 
Command 

K1 K2 

Stop OFF OFF 

FWD OFF ON 

Stop ON OFF 

REV ON ON 

  

 1مد  –سه سیمه 

 
SB1  :دکمه ی استارت راست گرد 

SB2  :دکمه ی استاپ 

 دکمه ی استارت چپ گرد:  

 

Run Command K1 

Stop OFF 

FWD ON 

    

 2مد  –سه سیمه 

 
SB1  :دکمه ی استارت راست گرد 

SB2  :دکمه ی استاپ 

SB3  :دکمه ی استارت چپ گرد 

 

  

 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.06 

مقدار تغییر فرکانس درهر 

شاسی های ) ثانیه 

Up/Down) 

( 0.50Hz/s ) 

0.01 ~ 50.00Hz/s   یعنی با فشار دادن روی  یکی از شاسی های

 .هرتز تغییر خواهد کرد 0.5فلش بالا یا فلش پائین، هریک ثانیه فرکانس 
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 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.07 

 حد پائین ورودی آنالوگ  

AI1 
( 0.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

P5.08 

 حد پائین ورودی آنالوگ  

AI1 بر حسب درصد 

( 0.00% ) 
-100.00 ~ 100.00% 

P5.09 

 حد بالای ورودی آنالوگ  

AI1 
( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

P5.10 

 حد بالای ورودی آنالوگ  

AI1 بر حسب درصد 

( 100.00% ) 
-100.00 ~ 100.00% 

P5.11 

فیلتر ورودی آنالوگ زمان 

AI1 
( 0.10s ) 

0.00 ~ 10.00S 

 AI2تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.12 

 حد پائین ورودی آنالوگ  

AI2 
( 0.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

P5.13 

 حد پائین ورودی آنالوگ  

AI2 بر حسب درصد 

( 0.00% ) 
-100.00 ~ 100.00% 

P5.14 

 حد بالای ورودی آنالوگ  

AI2 
( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V 

P5.15 

 حد بالای ورودی آنالوگ  

AI2 بر حسب درصد 

( 100.00% ) 
-100.00 ~ 100.00% 

P5.16 
 AI2فیلتر ورودی آنالوگ 

( 0.10s ) 
0.00 ~ 10.00S 
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 گروه پارامترهای ترمینالهای خروجی:  P6گروه 

 تنظیم خروجیهای دیجیتال و رله

P6.00 
  Yپروگرام خروجی 

( 1 ) 
0 ~ 10  خروجی دیجیتال کلکتور باز 

P6.01 
  پروگرام خروجی رله

( 3 ) 
0 ~ 10  خروجی رله 

 تنظیمات ترمینالهای خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

 

 .ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد غیر فعال 0

 .موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشد:  ON راستگردموتور  1

 .موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد:   ON موتور چپگرد 2

 .اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فعال می شود:  ON خروجی فالت 3

4 
ناحیه فرکانسی 

FDT 

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

 .تعیین می شود P8.14و  P8.13این ناحیه توسط پارامتر های . می شود

5 
رسیدن به فرکانس 

 مشخص
 .تنظیم می شود P8.15توسط پارامتر 

6 
کار در فرکانس 

 صفر
ON  :جی فعال می شوداگر فرکانس خروجی درایو صفر باشد ترمینال خرو. 

7 
رسیدن به حد 

 بالای فرکانس

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

 .خروجی فعال می شود

8 
رسیدن به حد 

 پائین فرکانس

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامترP0.06  ) برسد

 .خروجی فعال می شود

 رزرو رزرو 9-10
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 تنظیم خروجیهای آنالوگ

P6.02 
 1تابع خروجی آنالوگ

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

 تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده است

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.04  ~ 0 فرکانس خروجی موتور 0

 صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کنداز فرکانس  P0.04  ~ 0 فرکانس رفرنس 1

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

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

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

  *2 ~ 0(توان نامی) توان خروجی 5

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی) گشتاور خروجی 6

 AI1 -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  7

ولتاژ یا جریان ترمینال  8

AI2 

0 ~ 10V / 0 ~ 20 mA 

 رزرو رزرو 10~9

           

 (AO)تنظیم محدوده خروجی آنالوگ 

P6.03 

 حد پائین خروجی آنالوگ

AO  بر حسب درصد 

( 0.0% ) 

0.0 ~ 100.0% 

P6.04 

حد پائین خروجی  

   AO آنالوگ

( 0.00V ) 
0.00 ~ 10.00V 

P6.05 

   خروجی یحد بالا

بر حسب   AO آنالوگ

 ( %100.0 ) درصد
0.0 ~ 100.0% 

P6.06 

حد بالای خروجی  

   AO آنالوگ

( 10.00V ) 
0.00 ~ 10.00V 

وقتی . پارامترهای فوق رابطه بین خروجیهای آنالوگ بر حسب ولتاژ یا جریان با مقادیر خروجی متناسب را مشخص می کنند

 . مقدار خروجی آنالوگ از رنج حد بالا یا پائین تجاوز نماید، خروجی مقدار حد پائین یا بالا را نمایش می دهد

برای کاربردهای مختلف رابطه بین . می باشد V 0.5متناسب با  1mAبر روی جریان باشد، در اینصورت  AOوقتی خروجی 

 .به شکل ذیل توجه شود. مقدار خروجی آنالوگ و درصد خروجی آنالوگ مختلف است و قابل تنظیم می باشد
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 گروه پارامترهای تعاریف نمایشگر: P7گروه  

P7.00 
 (پسورد)تعریف رمز 

( 0 ) 
0 ~ 65535 

زمانی که پسورد فعال باشد پارامترها را نمی توان . اگر به پارامترفوق مقداری غیر از صفر داده شود پسورد فعال می شود

زمانیکه پارامترها قابل . تغییر داد مگر اینکه پسورد صحیح وارد شود در اینصورت پارامترها قابل دسترسی خواهند بود

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

 .می توان دوباره پسورد جدید وارد نمود

P7.01 رزرو رزرو 

P7.02 رزرو رزرو 

 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تعریف کلید 

QUICK/JOG 

( 0 ) 

 Jogسرعت :  0

 شاسی چه گرد و راست گرد کردن موتور :  1

 DOWNو  UPصفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی های :  2

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

 .موتور با سرعت جاگ شروع به حرکت می کند QUICK/JOGاینصورت با فشار شاسی :  0

 .در اینصورت با فشار شاسی فوق موتور چپگرد و راستگرد می شود:  1

 .پاک می شود UP/DOWNدر اینصورت با فشار شاسی فوق رفرنس فرکانس :  2

 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تعریف شاسی

STOP/RESET 

( 0 ) 

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

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

 است) ترمینال

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

 است) سریال

 همیشه فعال:  3

AO  

10V (20mA) 

0.0% 100.0% 
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P7.05 

انتخاب پانل نمایش 

 دهنده

( 0 ) 

اولویت با پانل خارجی است ، وقتی پانل خارجی وصل است پانل محلی :  0

 .شودغیر فعال می 

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می دهند ولی کلیدهای پانل خارجی :  1

 .فعال میباشند

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می دهند ولی کلیدهای پانل محلی :  2

 .فعال میباشند

 .هر دو پانل وجود دارد و فعال میباشند:  3

P7.06 

انتخاب  مقادیر جهت 

 RUN 1نمایش به هنگام 

( 0xFF ) 

0 ~ 0x7FFF 

بطور مثال با تعریف . نمایش داده شوند، تعریف می کند RUNپارامتر فوق مقادیری را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 

، ابتدا سرعت موتور، بعد توان خروجی، بعد گشتاور خروجی، بعد  (SHIFT) پیش تنظیم با هر بار فشار دادن شاسی شیفت

در پارامتر فوق هر مقداری که بیت آن یک باشد نمایش داده می شود و هر مقداری  .می شوندده نمایش دا... و  PIDرفرنس 

 .که بیت آن صفر باشد نمایش داده نخواهد شد

 :  جدول ذیل مقادیر قابل نمایش را نشان می دهد

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

 خروجی

فرکانس 

 رفرنس
ولتاژ با   

DC  

ولتاژ 

 خروجی

جریان 

 خروجی

سرعت 

 موتور
 توان خروجی

گشتاور 

 خروجی

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

 PIDفیدبک  PIDرفرنس

وضعیت 

ترمینالهای 

 ورودی

وضعیت 

ی ترمینالها

 روجیخ

ورودی 

 1آنالوگ 
AI1 

 ورودی 

 2 آنالوگ 
AI2 

شماره پله 
PLC 

 رزرو

  

وضعیت  و  سرعت موتور ،، گشتاور خروجی، رفرنس سرعت DCولتاژ با   ، ولتاژخروجی برای مثال اگر کاربر بخواهد 

 P7.06 = 100Fhیعنی مقدار پارامتر . مقدار هر بیت باید بصورت ذیل تنظیم شود ؛ روجی  نمایش داده شودخ یترمینالها

 .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 

 
       

P7.07 

انتخاب  مقادیر جهت 

 Stopنمایش به هنگام 

( 0xFF ) 

0 ~ 0x1FF 
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تنظیمات مشابه . نمایش داده شوند، تعریف می کند Stopپارامتر فوق مقادیری را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 

 .می باشد P7.06پارامتر 

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

 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

 رفرنس
ولتاژ با  

DC 

وضعیت 

ترمینالهای 

 ورودی

وضعیت 

ترمینالهای 

 خروجی

رفرنس 

PID 

فیدبک 

PID 

ورودی 

AI1 

ورودی 

AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

شماره پله 
PLC 

 رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو

          

 دمای دستگاه

P7.08 100.0 ~ 0 دمای ماجول یکسوساز°C  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 

P7.09  دمای ماجولIGBT 0 ~ 100.0°C  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 

 ورژن نرم افزار

P7.10  (این پارامتر فقط خواندنی است ) ورژن سافت ور 

 زمان کارکرد دستگاه

P7.11 65535 ~ 0 زمان کارکردh  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 

 فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.12 نوع فالت سومی از آخر 
را نمایش میدهد که توصیف فالت متناظر بااین عدد و  24تا  0عددی بین 

همچنین متناظربا کد نمایشی روی دیسپلی در جدول ردیابی خطا های 

 . کنترل دور آمده است

برای اطلاعات بیشتر به جدول ردیابی خطا های کنترل دور مراجعه 

 .فرمایید

 (این پارامتر فقط خواندنی است )

P7.13 نوع فالت دومی از آخر 

P7.14 نوع فالت اخیر 
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 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.15 
فرکانس خروجی در 

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

P7.16 
جریان خروجی در آخرین 

 فالت
 است مقدار جریان خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده

P7.17 
در آخرین  DCولتاژ با  

 فالت
 اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است DCمقدار  ولتاژ با  

P7.18 
وضعیت ترمینالهای 

 ورودی در آخرین فالت

را در زمان آخرین فالت  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالهای ورودی 

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

BIT 0 BIT 1 BIT 2 BIT 3 

S1 S2 S3 S4 

 .بودن ترمینال می باشد OFFدهنده  نشان 0بودن و  ONدهنده  نشان 1

 .داده می شود این مقدار بصورت دسیمال نشان: توجه

P7.19 
وضعیت ترمینالهای 

 خروجی در آخرین فالت

را در زمان آخرین  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالهای خروجی 

 :معنی هر بیت به شکل ذیل می باشد. فالت نشان می دهد

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 

Y RO رزرو رزرو 

 .بودن ترمینال می باشد OFFدهنده  نشان 0بودن و  ONدهنده  نشان 1

 داده می شود این مقدار بصورت دسیمال نشان: توجه

 گروه پارامترهای کاربردی خاص:  P8گروه 

 دوم و سوم تنظیم شتابهای افزایشی و کاهشی اول،

P8.00 

زمانشتاب 

 (ACC1)1افزایشی

( 20.0S ) 

0.0 ~ 3600.0s   زمان تعریف شده یعنی زمان شتاب افزاینده موتور

 P0.04 از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P8.01 

 1زمان شتاب کاهشی

(DEC1) 

( 20.0S ) 

0.0 ~ 3600.0s   زمان تعریف شده یعنی زمان شتاب کاهنده موتور

 تا سرعت صفر  P0.04 ازسرعت تعریفی 

 Jogتنظیمات سرعت 

P8.02 
 Jogمقدار فرکانس 

( 5.00Hz ) 
0.00 ~ P0.04 
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P8.03 
 Jogزمان شتاب افزایشی 

 (بستگی به مدل)
0.1 ~ 3600.0s 

P8.04 
 Jogزمان شتاب کاهشی 

 (بستگی به مدل)
0.1 ~ 3600.0s 

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

مانند پارامترهای  P8.04و  P8.03دارای شتابهای افزایشی و کاهشی مربوط به خود است و مفهوم پارامترهای  Jogسرعت 

همیشه بصورت رمه  Jog، سرعت  P1.05و  P1.00صرفنظر از مقادیر پارامترهای . می باشد P0.08و  P0.09شتاب 

 .تارت و بصورت رمه ، استه می شوداس

 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.05 
 فرکانس پرش

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.04 

P8.06 
 دامنه فرکانس پرشی

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.04 

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

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

  اگر دامنه فرکانس پرشP8.06 فرکانسهای پرش غیرفعال خواهند شد. صفر تنظیم شود. 

  اگر پارامترP8.05  بدون در نظر گرفتن مقدار پارامتر  فرکانسهای پرش غیرفعال خواهند شد. صفر تنظیم شود

P8.06 

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

 .دامنه فرکانس پرشی عبور می نماید

 :فرکانس پرشی در شکل ذیل نشان داده شده است رابطه بین فرکانس خروجی و فرکانس رفرنس نسبت به
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و شتابهای کاهنده و افزاینده و  Jitterتعریف فرکانس مرکزی تراورس و باند فرکانس پرشی :   توابع تراورس 

 پهنای باند فرکانسی اصلی

P8.07 
 دامنه تابع تراور 

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100%  

P8.08 
 Jitterفرکانس 

( 0.0% ) 
0.0 ~ 50.0% 

P8.09 
 زمان افزایش تراور 

( 5.0s ) 
0.1 ~ 3600.0s 

P8.10 
 زمان کاهش تراور 

( 5.0s ) 
0.1 ~ 3600.0s 

در این حالت فرکانس خروجی در یک دامنه فرکانسی و با شتاب . کاربرد تراور  در صنایع نساجی یا شیمیائی می باشد

 .مد تراور  را نشان می دهد شکل زیر فرکانس خروجی درایو در.مشخص تغییر می نماید

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 .فرکانس مرکزی همان فرکانس رفرنس می باشد

 % P8.07*فرکانس مرکزی = دامنه تراور  

 % P8.08*  دامنه تراور  =  Jitterفرکانس 

زمان افزایش تراور  مدت زمانی است که فرکانس از کمترین مقدار فرکانس تراور  به بیشترین مقدار فرکانس تراور  می 

 .رسد

تراور  به کمترین مقدار فرکانس تراور  می زمان کاهش تراور  مدت زمانی است که فرکانس از بیشترین مقدار فرکانس 

 .رسد

و با زمان های ( فرکانس مرکزی+ دامنه تراور  )و ( فرکانس مرکزی –دامنه تراور  )فرکانس خروجی درایو در محدوده 

 .افزایش و کاهش تراور  تغییر می کند

 . فرکانس خروجی درایو را بصورت ذیل مشخص می نماید P8.07پارامتر

 * (P8.07%-1)فرکانس رفرنس= <فرکانس خروجی = < * (P8.07%+1)نسفرکانس رفر

 مرکزی فرکانس

 فرکانس خروجی

ACC    تراورس زمان افزایش تراورس زمان کاهش شتاب افزاینده 

  DEC  شتاب کاهنده 

 زمان  

  jitterفرکانس 
 دامنه تراورس 
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 پارامترهای ریست اتوماتیک

P8.11 
 تعداد ریست اتوماتیک

( 0 ) 
0 ~ 3  

P8.12 
 زمان ریست اتوماتیک

( 1.0s ) 
0.1 ~ 100.0s 

این تابع به جهت به  زمانی مشخصوماتیک فالت در فاصله ات( Reset)تنظیم ماکزیمم سه بار  ریست: اتو ریست پارامترهای

 .حر کت درآمدن ناگهانی ماشین بایستی با تدابیر امنیتی مناسب استفاده گردد

نمی توانند بصورت اتوماتیک ریست شوند و حتما باید ابتدا  OH2و  OUT1  ،OUT2  ،OUT3  ،OH1فالتهای مهم مانند 

 .توسط اپراتور اشکال یابی و سپس ریست شوند

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

 FDTتوابع فرکانس 

P8.13 
 FDTسطح فرکانس 

( 50.00Hz ) 
0.00 ~ P0.04 

P8.14 
 FDTتاخیر فرکانس 

( 5.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

میتوانید با تعریف فرکانس خاصی وباند هیسترزیس آن فعال شدن خروجی دیجیتال به معنای بالاتر رفتن از این فرکانس را 

برسد ترمینال خروجی تعریف شده فعال (  P8.13پارامتر ) FDTوقتی که فرکانس خروجی به سطح فرکانس .داشته باشید

برسد ترمینال (  FDTسطح فرکانس  -  FDTتاخیر فرکانس )متر از اگر فرکانس خروجی افت کند و به مقدار ک. می شود

 .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

P8.15 

رسیدن به فرکانس 

 مشخص شده

( 0.0% ) 

 فرکانس ماکزیمم % 100.0 ~ 0.0

 .وقتی فرکانس خروجی به محدوده فرکانس مشخص شده برسد یک ترمینال  خروجی فعال می شود

 

P8.16 
 ولتاژ آستانه ترمز

 (بستگی به مدل)
115.0 ~ 140.0 % 

 .بیشتر باشد ، اینورتر ترمز دینامیک را شروع می کند P8.16از ولتاژ پارامتر  DCهنگامی که ولتاژ با  ِ

 126ولت  226اولیه در ولتاژ  تنظیمات% 

  116ولت  186تنظیمات اولیه در ولتاژ% 

P8.17 
 ضریب نمایشی سزعت

( 100.0% ) 
0.1 ~ 999.9 % 

 PIDگروه پارامترهای :  P9گروه 

یک روش معمول در کنترل پروسه ها می باشد و برای تنظیم و تثبیت مقادیری مانند فشار و دما  PIDسیستم کنترل 

. یک سیگنال فیدبک از پروسه گرفته می شود و با یک مقدار مرجع مقایسه می گردد PIDدر سیستم . استفاده می شود

با  PIDدر اینورتر خروجی .  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

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس
P8.15   شده فرکانس مشخص 

ترمینال 

 خروجی

 زمان

 زمان
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 . تنظیم گردد P0.03 = 5 (PID)باید مقدار پارامتر   PIDبرای فعال شدن 

از کی پد  PIDبود، رفرنس  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 

 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 
 PIDانتخاب محل رفرنس 

( 0 ) 

 کی پد :  0

 AI1ورودی آنالوگ :  1

 AI2ورودی آنالوگ :  2

 HDIورودی :  3

 پله ای:  4

P9.01 
 میزان رفرنس کی پد

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P9.02 
 PIDانتخاب محل فیدبک 

( 0 ) 

 AI1ورودی آنالوگ :  0
 AI2ورودی آنالوگ :  1

 AI1+AI2ورودی آنالوگ :  2
 ارتباط سریال:  3

 مقادیر رفرنس و فیدبک بر اسا  درصد تعیین می شوند. 

 100%  مقدار فیدبک  %100مقدار رفرنس متناسب می باشد باPID 

 فیدبک نباید یکسان باشد و از دو محل مختلف باید تنظیم شوند محل تنظیم رفرنس و. 

 فرکانس خروجی

 PIDفیلتر
 PIDفیدبک مقدار

 PIDمقدار رفرنس 

 

 کنترلرفرکانس PIDکنترلر   
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 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03 
 PIDخروجی 

( 0 ) 

 مثبت :  0

 منفی:  1

در اینصورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی افزایش می یابد و اگر مقدار  مثبت :  0

شود فرکانس  اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکسان. بیشتر شد، فرکانس خروجی کاهش می یابدفیدبک از مقدار رفرنس 

 .خروجی ثابت می ماند

در اینصورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی کاهش می یابد و اگر مقدار  منفی :  1

شود فرکانس  اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکسان. ابدفیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد،  فرکانس خروجی افزایش می ی

 .خروجی ثابت می ماند

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04 
 Kpضریب گین 

( 0.10 ) 
0.00 ~ 100.00 

P9.05 
 Tiزمان انتگرال 

( 0.10s ) 
0.01 ~ 10.00s 

P9.06 
 Tdزمان دیفرانسیل 

( 0.00s ) 
0.00 ~ 10.00s 

باید به صورتی تنظیم شوند که پروسه  Tdو زمان دیفرانسیل  Ti، زمان انتگرال  Kpشامل ضریب گین  PIDضرایب کنترل 

 . تحت کنترل مانند سرعت، فشار و یا دما بدون نوسان و لرزش و ضربه کار نماید

 .نوسان شود باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچارKp (P9.04  )پارامتر ضریب گین 

 .باید تا حد ممکن کاهش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان شودTi (P9.05  )پارامتر زمان انتگرال 

را صفر قرار می دهند ولی اگر نیاز باشد مقدار  Tdکافی می باشد و معمولا ضریب  Tiو  Kpدر اکثر موارد تنظیم دو ضریب 

ون اینکه سیستم دچار نوسان مقدار آن باید تا حد ممکن افزایش یابد بد نیز تغییر کند ،Td (P9.06  )زمان 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% 
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یکبار  PIDزمان نمونه برداری از سیگنال پروسه را مشخص می نماید در هر بار نمونه برداری سیستم کنترل  P9.07پارامتر 

 را انجام می دهد  PIDمحاسبات 

بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانهای خیلی سریع ممکن است باعث ناپایداری و نوسان  PIDزمان نمونه برداری و محاسبات 

 . بنابراین باید با توجه به نوع پروسه تحت کنترل زمان نمونه برداری مناسب را تعیین نمود. رددسیستم گ

را تعیین می  PIDو مقدار فیدبک  PIDحد بایا  را مشخص می کند، که حداکثر فاصله بین مقدار رفرنس  P9.08پارامتر 

اگر . در نتیجه فرکانس خروجی درایو ثابت می ماندو  PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی  PIDاگر مقدار فیدبک . 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

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.09 

محدوده قطعی سیگنال 

 فیدبک

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% 

P9.10 

زمان قطعی سیگنال 

 فیدبک

( 1.0s ) 
   0.0 ~ 3600.0s 

اگر سیگنال فیدبک از این مقدار کمتر شود و . مقدار کاهش سیگنال فیدبک را بر حسب درصد نشان می دهد P9.09پارامتر 

 .می دهد (PIDE)نیز سپری شود درایو فالت قطعی سیگنال فیدبک  P9.10زمان پارامتر 

 .می باشد P9.01درصد  100برابر با  P9.09درصد  100

 ساده PLCگروه پارامترهای تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و :  PAگروه 

 تنظیم مقدار سرعتهای پله ای و مدت زمان کار هر کدام

PA.00  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 0سرعت پله ای 

 مقدار رفرنس

 مقدار فیدبک

 فرکانس خروجی 

 حد بایاس

 زمان

 زمان
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PA.01  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 1سرعت پله ای 

PA.02  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 2سرعت پله ای 

PA.03  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 3سرعت پله ای 

PA.04  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 4سرعت پله ای 

PA.05  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 5سرعت پله ای 

PA.06  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 6سرعت پله ای 

PA.07  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 7سرعت پله ای 

  مقدار سرعتهای پله ای بر اسا  درصد فرکانس ماکزیمم( P0.04 ) تعیین می شوند. 

 اگر مقدار سرعت پله ای منفی تنظیم شود موتور در جهت چپگرد می چرخد. 

 .و مطابق با شکل  زیر انجام می شود S1 ~ S4انتخاب سرعتهای پله ای بر اسا  ترکیبی از ورودیهای دیجیتال 

 
 با استفاده از چهار ورودی دیجیتال بصورت جدول ذیل انجام می گیرد 7 ~ 0انتخاب سرعتهای پله ای 

 ترمینالهای ورودی سرعت پله ای 1ورودی سرعت پله ای 2ورودی سرعت پله ای 3ورودی

OFF OFF OFF  0سرعت پله ای 

OFF OFF ON 1 سرعت پله ای 

OFF ON OFF 2  سرعت پله ای 

OFF ON ON 3  سرعت پله ای 

ON OFF OFF 4  سرعت پله ای 

ON OFF ON 5  سرعت پله ای 

ON ON OFF 6  سرعت پله ای 

ON ON ON 7  سرعت پله ای 
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 گروه توابع حفاظتی:  PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PB.00 
 اضافه بار موتور حفاظت

( 2 ) 

 غیر فعال :  0

 فعال با شرط موتور معمولی بدون فن اضافی  :  1

 ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

بخاطر اینکه دور موتور کاهش می یابد و سیستم خنک کنندگی موتور  30Hzدر این مد کنترل دور در فرکانسهای زیر :  1

 .نمی تواند بصورت کامل موتور را خنک کند اینورتر مقدار اضافه بار مجاز موتور را کاهش میدهد

آنرا در این شرایط اضافه بار موتور در هر دوری یکسان فرض میشود زیرا موتور دارای فن اضافی می باشد و در هر دوری :  2

 .خنک می کند

PB.01 

تنظیم جریان اضافه بار 

 موتور

( 100% ) 
20.0 ~ 120% 

 :مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود

 ( PB.01)جریان اضافه بار موتور( =  جریان نامی موتور/جریان نامی اینورتر* )  100%

  اینورتر بیشتر از جریان نامی موتور باشداین پارامتر معمولا زمانی تنظیم می شود که جریان نامی. 

هر چه اضافه بار افزایش یابد زمان کاهش . درصد جریان نامی می باشد 266ثانیه برای  06زمان حفاظت اضافه بار موتور 

کمتر تنظیم شود به معنی این می باشد که موتور اجازه دارد  اضافه بار کمتری  PB.01اگر مقدار پارامتر . خواهد یافت

 .شکل زیر رابطه اضافه بار و زمان آنرا نمایش می دهد. بکشد و زودتر قطع می کند

 حفاظت اضافه بار با تنظیم خروجی جهت اخطار

PB.02 
 حد مجاز بدون لغزش

( 80.0% ) 
70.0 ~ 110.0% 

PB.03 
 کاهش بدون لغزشرنج 

( 0.00Hz ) 
0.00Hz ~ P0.04 

 موتور باراضافه 

 زمان

 جریان

 ثانیه 06

 منحنی اضافه بار و زمان
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 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.04 

حفاظت اضافه ولتاژ به 

 هنگام کاهش دور

( 0 ) 

 غیر فعال:  0

 فعال:  1

PB.05 
 حد حفاظت اضافه ولتاژ

( 120% ) 
110 ~ 150% 

اینورتر  DCهنگام کاهش دور موتور ممکن است بخاطر اینرسی بالای بار، انرژی برگشتی از موتور باعث بالا رفتن سطح ولتاژ 

 .شود

بیشتر شد اینورتر سرعت موتور را ثابت نگه می دارد و  PB.05در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تعریف شده در پارامتر 

شد اینورتر اجاره می دهد دور موتور  PB.05کمتر از مقدار  DCزمانیکه سطح ولتاژ . ش یابداجازه نمی دهد دور موتور کاه

 .دوباره کاهش یابد

اینورتر فالت اضافه ولتاژ  DCصفر تنظیم شود این مد غیر فعال می شود و با بالا رفتن سطح ولتاژ  PB.04اگر مقدار پارامتر 

 .داده و قطع می کند

 :ام کاهش دور موتور کنترل می شودشکل ذیل نشان می دهد، چگونه مقدار اضافه ولتاژ هنک

 پارامترهای کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت 

PB.06 

حفاظت اضافه جریان حد 

 با تنظیم دور

( 160.0% ) 
50 ~ 200%   اینورترجریان نامی 

PB.07 

 حد کاهش فرکانس جهت

 محدود کردن جریان

( 10.00Hz/s ) 
0.00 ~ 100.00Hz/s 

 DCولتاژ باس 

حفاظت اضافه حد 

 PB.10ولتاژ

 

 زمان فرکانس خروجی

 زمان

 نمودار کنترل اضافه ولتاژ هنگام کاهش دور
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فالت داده و  هنگام دور گرفتن موتور یا زمان دور ثابت اگر موتور اضافه جریان داشته باشد و از مقدار مجاز بیشتر شود، اینورتر

 .موتور را متوقف می نماید

 .پارامترهای فوق اضافه جریان موتور را با ثابت نگه داشتن یا کم کردن سرعت موتور کنترل می کنند

 . بیشترین جریان مجاز برای موتور را بر حسب درصد جریان نامی تعریف می کند PB.06پارامتر 

ه را تعریف می کند که اینورتر می تواند برای کنترل اضافه جریان ، آن را مقدار فرکانس مجاز درهر ثانی  PB.07پارامتر 

 .کاهش دهد

شد اینورتر با کاهش سرعت موتور، جریان موتور را کم می کند  PB.06در صورتیکه جریان موتور بیشتر از جریان پارامتر 

 .سرعت موتور را به مقدار قبلی باز می گرداندبدون اینکه خطای اضافه جریان دهد و اگر جریان کاهش یافت اینورتر دوباره 

اگر افزایش جریان در زمان استارت و دور گرفتن موتور اتفاق بیفتد اینورتر دور موتور را ثابت نگه می دارد و اجازه نمی دهد 

ه دور تنظیمی خود اگر جریان موتور کاهش یابد اینورتر اجازه می دهد موتور دوباره دور بگیرد تا ب. موتور بیشتر دور بگیرد

 .برسد

 .نظیم سرعت موتور را نشان می دهدشکل ذیل نحوه کنترل اضافه جریان با ت

 

 

 گروه پارامترهای ارتباط سریال:  PCگروه 

PC.00 
 آدر  درایو

( 1 ) 
0 ~ 247 

PC.01 

 Baudانتخاب مقدار 

Rate 

( 3 ) 

0  :1200BPS 

2400BPS : 1 
4800BPS : 2 
9600BPS : 3 
9200BPS : 4 

38400BPS : 5 



 EZراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

66 
 

 

 

PC.02 

Data format 
 

( Start,data,  
parity,stop ) 

 

( 0 ) 

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> 

6 ASCII - No parity: data format <1,7,N,1> 

7 ASCII  - Even parity: data format <1,7,E,1> 

8 ASCII  - Odd parity: data format <1,7,O,1> 

9 ASCII  - No parity: data format <1,7,N,2> 

10 ASCII  - Even parity: data format <1,7,E,2> 

11 ASCII  - Odd parity: data format <1,7,O,2> 

12 ASCII  - No parity: data format <1,8,N,1> 

13 ASCII  - Even parity: data format <1,8,E,1> 

14 ASCII  - Odd parity: data format <1,8,O,1> 

15 ASCII  - No parity: data format <1,8,N,2> 

16 ASCII  - Even parity: data format <1,8,E,2> 

17 ASCII  - Odd parity: data format <1,8,O,2> 

PC.03 
 زمان تاخیر

( 5ms ) 
0 ~ 200ms 

PC.04 

 تاخیر زمانی

 (Timeout delay) 

( 0.0s ) 

0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s 

PC.05 
 اقدام خطا

( 1 ) 

 آلارم و استه موتور:  0

 بدون آلارم و ادامه کار موتور:  1

بدون آلارم و استه موتور اگر منبع رفرنس با ارتباط سریال تنظیم می :  2

 شود 

 بدون آلارم و استه اگر منبع رفرنس از هر جا باشد:  3

PC.06 
 اقدام پاسخ

( 00 ) 

 واحد  LEDمحل 

 پاسخ به نوشتن: 0

 بدون پاسخ به نوشتن :1

 

 ده ها  LEDمحل 

 .رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره نشد: 0

 .رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره شد: 1
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 روه توابع مکملگ:  PDگروه 

 محدودکننده نوسان

PD.00 

 آستانه فرکانس پایین

 محدودکننده نوسان

 ( 5 ) 

0 ~ 500 

PD.01 

 آستانه فرکانس بالا

 محدودکننده نوسان

 ( 100 ) 

0 ~ 500 

PD.02 

 دامنه 

 محدودکننده نوسان

( 5000 ) 

0 ~ 10000 

PD.03 

 مرز

 محدودکننده نوسان

( 12.5Hz ) 

0 ~ P0.04 

PD.04 
  محدودکننده نوسان

( 0 ) 

 فعال:  0

 غیر فعال:  1

جهت . دیده می شود و این نوسانات باعث اضافه جریان درایو می گردددر شرایط کم باری موتور نوسانات دور موتور 

 .استفاده میگردد PD.00 ~ PD.04امتر های جلوگیری از نوسانات پار

PD.05 
 PWMمد 

( 0 ) 

0  :PWM  1مد 

1  :PWM  2مد 

2  :PWM  3مد 

 

 مد
 نویز در فرکانس

 پایین تر

 نویز در فرکانس

 بالاتر
 غیره

PWM  1مد low high  

PWM  2مد low 
به علت افزایش دما ، نیاز به کاهش حد 

 .مجاز دمایی دارد

PWM  1مد high تاثیرگذار تر برای مهارکردن نوسان 
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PD.06 
 منبع تنظیم گشتاور

( 0 ) 

 کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 (1ورودی آنالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی آنالوگ شماره) 

3 : AI1 +  AI2   ( 2و   1 ورودی آنالوگ شماره ) 

 سرعت چند پله ای  دیجیتال  :  4

 ارتباط سریال:  5

PD.07 

مقدار گشتاور تنظیمی 

 کی پد

( 50.00% ) 

-200.0 ~ 200.0% 

PD.08 

محل تنظیمی حد بالای 

 فرکانس

( 0 ) 

 کی پد:  0

 AI1ورودی آنالوگ :  1

 AI2ورودی آنالوگ :  2

 سرعت چند پله ای:  3

 ارتباط سریال:  4

PD.09 

محدود کردن اتوماتیک 

 جریان

( 0 ) 

 فعال:  0

 غیر فعال :  1

صفر باشد، سیستم فوق فعال می شود و کنترل اضافه جریان در هر دو حالت دور ثابت و زمان دور  PD.09اگر مقدار پارامتر 

 .گرفتن موتور انجام می شود

ق غیر فعال می شود و هنگام اضافه جریان هیچ تغییری در سرعت داده نمی یک باشد، سیستم فو PD.09اگر مقدار پارامتر 

 .شود و اینورتر فالت اضافه جریان می دهد

 

 تنظیمات کارخانه:  PEگروه 

 .جهت تنظیمات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند PEگروه 
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 اشکال یابی کنترل دورها -3

در بندهای یک و دو اینورتر کلا روشن نمی شود و . در چهار حالت زیر اتفاق می افتدعمولا اشکالات اینورتر م
دهنده فالتی را  مطابق با  در بند سوم هیچگونه فالتی دیده نمی شود و در بند چهارم اینورتر روشن میشود و نشان

 .جدول ردیابی خطاها در ذیل توضیحات نشان میدهد
 :در اینصورت. شگر چیزی نشان نمیدهدبرق اینورتر وصل میشود ولی نمای (1

a. برق در ورودی اینورتر وجود ندارد و علت را در ورودی پیدا .  منبع تغذیه اینورتر را چک کنید
 کنید

b. ازه گیری کنید و علت را در برق تغذیه دولتاژ برق در ورودی کافی نیست آنرا با ولتمتر ان
 .ردیابی کنید

c. شود و ورودی آن آسیب دیده است در ورودی اینورتر آثار جرقه دیده می. 

d. منبع تغذیه داخلی اینورتر آسیب دیده است 

 با زدن فیوز مینیاتوری سریعا قطع میشود (2

a. در اینورتراتصالی وجود دارد 

b. اتصالی در کابل ورودی به اینورتر ایجاد شده است 

c. فیوز مینیاتوری خراب شده است 

موتور کار  RUNاینورتر روشن میشود و همه چیز بنظر سالم است و فالتی هم نداریم ولی با اعمال فرمان  (1
 نمی کند

a.  ارتباط خروجیU,V,W سه فاز به موتور را چک کنید. 

b. فرمانهای کنترلی به دستگاه را چک کنید 

c.  شفت موتور قفل شده است 

در حالت معمول و بدون اعمال فرمانی فالت داریم یا  RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادن فرمان  (1
 .که در اینصورت 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 تجهیزات  خروجی :  2

 درایو

 

سیستم ارت درست نمی :  3

 .باشد

 با را متناسب   Acc/Decشتاب :  0

 .زمان شتابگیری مناسب زیاد نمائید

 

1  :IGBT به مرکز. معیوب شده است 

 .سرویس گزارش دهید

 

 لات اتصال زمین یا اتصالی در فازاشکا:  2

 و یا موتور قفل وجود داردکابل یا موتور 

 بلهای خروجی و موتور چککا .شده است

 .شوند

 

 اختلالات نویز مغناطیسی بر روی:  3

 دستگاه توسط .کابل خروجی ایجاد میشود

 بل مناسب به یک ارت قابل اطمینانکا

 .متصل شود

OUT2 
خطای فاز 

IGBT-V 

OUT3 
خطای فاز 

IGBT-W 

OC1 

اضافه جریان 

شیب به هنگام 

 افزایش سرعت

اتصال کوتاه یا اتصال زمین در :  0

 .خروجی اینورتر اتفاق افتاده است

 

بار موتور خیلی سنگین می :  1

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 .کم است

 

یا V/Fتنظیم منحنی :  2

مناسب پارامترهای کنترل برداری 

 .نمی باشند با بار

 

تغییر ناگهانی در بار موتور :  3

 .می افتداتفاق 

ند موتور و کابلهای خروجی چک شو:  0

 .اشته باشندتا اتصالی و یا اشکال عایقی ند

 

افزایش یابد، بار  Acc/Decشتاب :  1

موتور کمتر شود ویا اینورتر توان بالاتری 

 .استفاده گردد

 

و در حالت کنترل برداری V/Fمنحنی :  2

 .دنمتناسب با نوع بار تنظیم گردپارامترها 

 

بارهای لحظه ای شدید روی موتور :  3

بار موتور چک شود و یا . گذارده میشود

 .اینورتر بزرگتری استفاده گردد

OC2 

اضافه جریان به 

هنگام شیب 

 کاهش سرعت

OC3 

اضافه جریان 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 

خیلی کم  Decزمان شتاب :  0 افزایش سرعت

می باشد و انرژی برگشتی موتور 

 .زیاد می باشد

 

ولتاژ ورودی اینورتر بالا می :  2

 .باشد

بار  ،یابد افزایشDecشتاب کاهنده یا :  0

و دارای انرژی برگشتی به شبکه است 

 .میبایست مقاومت ترمز اضافه شود

 

ولتاژ ورودی برق شهر بالاست چک :  1

ورودی به هارمونیک روی شبکه برق  .شود

فیلتر .  جهت بارهای دیگر وجود دارد

 .هارمونیک استفاده شود

OV2 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

 کاهش سرعت

OV3 

اضافه ولتاژ به 

هنگام سرعت 

 ثابت

UV 
خطای ولتاژ 

 کم شبکه

اینورتر کاهش  DCولتاژ لینک 

 یافته است

یکی از فازهای ورودی قطع شده  -1

 .است

شبکه اتفاق افتاده افت شدید ولتاژ  -2

 (چشمک برق شبکه.)است

ترمینال های سه فاز ورودی کاملا  -1

سفت نشده اند یا روکش سیم مانع 

 شده است

 نوسانات برق در شبکه وجود دارد -1

OL1 
خطای اضافه 

 بار موتور

موتور بار سنگینی با دور پائین :  0

 .و زمان طولانی حرکت می دهد

 

مناسب نمی  V/Fمنحنی :  1

 باشد

 

پارامترهای اضافه بار موتور :  2

PB.03 درست تنظیم نشده اند 

 
 تغییر ناگهانی بار موتور:  3

دردورهای پائین جریان اضافی به :  0

مدت طولانی از درایو کشیده میشود 

جائیکه  از موتور معمولی بدون فن 

 .استفاده میکنیم

 

متناسب با نوع بار تنظیم  V/Fمنحنی :  1

 گردد

 
های اضافه بار بصورت مناسب 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 خیلی سنگین می :  0

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 کم است

 
مناسب نمی  V/Fمنحنی :  1

 .باشد

 

اینورتر توان پائین انتخاب :  2

 شده است

افزایش یابد و بار  Acc/Decشتاب :  0

 .موتور چک شود

 
متناسب با نوع بار  V/Fمنحنی :  1

 .تنظیم گردد

 

 اینورتر توان بالاتر استفاده گردد:  2

SPI 

  یخطای قطع

فاز ورودی 

 دستگاه

 قطعی یک از فازهای ورودی

قطعی در فاز ورودی یا دو فاز شدن :  0

 چک شود ورودی برق شهر

 

ترمینال فازهای ورودی درست سفت :  1

 نشده اند

 
نوسانات در یکی از فازهای ورودی :  2

 وجود دارد

 

بالانس ولتاژ در سه فاز ورودی بهم :  3

 خورده است

SPO 

 یخطای قطع

فاز خروجی به 

 موتور

 قطعی یک از فازهای خروجی

یکی از فازهای خروجی قطع شده :  0

 .چک شود است

 

سیمهای سه فاز موتور یکی از کلاس :  1

 .قطع شده است

 

  U,V,Wاتصالات سه فاز در خروجی :  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 منبع حرارتی :  1

 نصب شده است

 
فن خنک کن دستگاه کار نمی :  2

 کند و یا معیوب شده است

 

کانال تهویه هوا بسته شده :  3

 است

 

فرکانس کریر بالا تنظیم شده :  4

 است

درجه حرارت محیط اینورتر بیش از :  0

40°C سیستم خنک کن نصب . است

 .گردد

 
منبع حرارتی نزدیک اینورتر نصب :  1

 منبع حرارتی منتقل شود. شده است

 

فن های خنک کن اینورتر و یا کابینت :  2

 .چک شوند. شده انداینورتر معیوب 

 

یا مجاری ورودی هوا به اینورتر :  3

فیلترها ویا  )کابینت آن بسته شده اند 

آلودگی زیاد اطراس پره های هیت سینک 

 (.اینورتر چک شود

 

 .کاهش یابداینورتر  Carrierفرکانس :  4

OH2 
درجه حرارت 

 IGBTبالای

EF 

دریافت خطای 

خارجی از 

 ترمینال کنترل

دیجیتال فالت خارجی ورودی 

 .فعال شده است
 .تجهیزات خروجی چک شوند

CE 
خطای خط 

 سریال

ارتباط سریال اینورتر قطع شده 

 است

مقدار Baud rateانتخاب ناصحیح :  0

 آن تصحیح گردد

 

 Data، مقدار نادرست  Dataدریافت :  1

 .چک شود

 
قطع ارتباط سریال به مدت طولانی با :  2

 .سریال چک شودارتباط  دستگاه

ITE 

خطای 

تشخیص 

 جریان

جریان خوانده شده توسط 

 اینورتر اشتباه می باشد

 اشکال در کانکتورهای داخل دستگاه:  0

 

عیوب سنسور اندازه گیری جریان  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

اتوتیونینگ موتور درست انجام 

 نمی شود

اشکال در وارد کردن پارامترهای :  0

 موتور و یا ناقص وارد کردن آن

 

ین اینورتر درست موتور جهت ا:  1

موتور بسیار کوچک و . انتخاب نشده است

 .یا بزرگ می باشد

 

 کابل موتور درست متصل نشده است:  2

 
زمان زیادی برای اتوتیونینگ صرس :  3

 (تما  با فروشنده) شده است 

EEP 
خطای 

EEPROM 

پارامترهای حافظه درست خوانده 

 نمی شوند

و  Stop/Resetریست درایو با شاسی 

 در صورت تکرار تما  با فروشنده

PIDE 
خطای فیدبک 

PID 

درست  PIDمقدار فیدبک 

 خوانده نمی شود

فیدبک یا ارتباط سنسور با درایو قطع :  0

 شده است

 
 قطع شده است PIDمنبع رفرنس :  1

BCE 
واحد خطا از 

 ترمز

اشکال در سیستم ترمز 

 دینامیکی

ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع شده :  0

 است یا سوخته و قطع شده است

 

مقاومت ترمز با اهم کم انتخاب شده :  1

 است

END 
زمان تنظیمی 

 کارخانه
 تما  با فروشنده بگیرید 

OL3 اورترک 

 شتاب افزایشی بیشتر:  0

 

مجدد موتور در  یراه انداز:  1

 حال اجرا

 

 DCکم بودن ولتاژ با  :  2

 

 بار بیش از اندازه:  3

زمان شتاب افزایشی را افزایش :  0

 .دهید

مجدد پس از  یاجتناب از راه انداز:  1

 توقف

از اینورتر با توان بالاتری استفاده :  2

 .شود

را درست تنظیم   PB.11مقدار :  3

 .کنید
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 لیست کامل پارامترها -4

 :توجه 

پارامترها را قبل از تنظیم توسط کاربر نشان می دهد، در صورتیکه پارامتر  ، مقادیرپیش تنظیمستون  -1

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 -2

 :علایم ذیل در ستون مد تنظیم نشان می دهند در چه زمانی می توان مقدار هر پارامتر را تغییر داد -1

هم در حالت استارت و هم در حالت استپ ) رامتر در هر حالتی قابل تنظیم می باشدپا   ○

 (موتور

 باشدپارامتر فقط در حالتیکه موتور متوقف باشد، قابل تنظیم می ◙  

 اندنی است و قابل تغییر نمی باشدپارامتر فقط خو  ®
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  گروه پارامترهای اساسی:  P0گروه 

 تنظیمات توضیح پارامتر
مد 

 تنظیم
 آدرس  پیش تنظیم

P0.00 
 مد کنترل سرعت

( 0 ) 

 کنترل برداری بدون سنسور : 0

 V/Fکنترل :  1

 کنترل گشتاور:  2
◙ ( 0 ) 0 

 استپ درایوتعیین محل استارت و 

P0.01 

 محلانتخاب 

 دریافت فرمان

RUN 
( 0 ) 

 :استارت از پانل:  0

استارت و استه روی  شاسی های فرمان

  LED) ندهستن پانل در این مد فعال

 (انل خاموش استپ یرو مربوطه

 استارت از ترمینالهای ورودی:  1

از ورودی های  استارت و استه درایوجهت 

مربوطه  LED) می شود ستفادها دیجیتال

 (چشمک زن است لروی پان

 خط سریال با :  2

استارت و استه درایو از خط سریال جهت 

مربوطه  LED) مد با  استفاده می شود

 (پانل روشن است یرو

◙ ( 0 ) 1 

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.02 

 تنظیم سرعت با

Up/ Down 

( 0 ) 

ذخیره سرعت تنظیمی شاسی : فعال:  0

 حتی به هنگام  Downو  Upهای 

 خاموش شدن دستگاه

ذخیره سرعت تنظیمی  عدم:  فعال:  1

 حتی به هنگام  Downو  Upشاسی های 

 خاموش شدن دستگاه

 غیر فعال:  2

به هنگام استاپ کردن حافظه :فعال:  3

 سرعت پاک شده و سرعت صفر می شود

○ ( 0 ) 2 
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 انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.03 

منبع انتخاب 

 A رفرنس سرعت

( 0 ) 

 کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 (1ورودی آنالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی آنالوگ شماره) 

3 : AI1 +  AI2   ( 1 ورودی آنالوگ شماره 

 ( 2و  

 سرعت چند پله ای  دیجیتال  :  4

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  5

 تعیین سرعت توسط با  سریال دستگاه :  6

○ ( 0 ) 3 

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.04 
 ماکزیمم فرکانس

( 50Hz ) 

 P0.05 ~ 400Hzحداکثر فرکانس دستگاه 

 
 DECو  ACCپارامترهای زمانی شتاب

(P0.09,P0.08  ) تعیین کننده زمان

 سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیرسیدن از 

 این پارامتر استبا 

◙ ( 50Hz ) 4 

P0.05 

حد بالای 

 فرکانس

( 50Hz ) 

P0.06 ~ P0.04   این حد ماکزیمم

سرعت است و بایستی کمتر از مقدار پارامتر 

P0.03 باشد 
○ ( 50Hz ) 5 

P0.06 

حد پائین 

 فرکانس

( 0.0Hz ) 

0.00 ~ P0.05  محدود کردن سرعت  

حداقل که در بعضی کابردها مثل پمه با 

اهمیت است اگر فرکانس رفرنس کمتر از 

P0.06پارامتر  باشد  . 

○ ( 0.0Hz ) 6 

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.07 

رفرنس فرکانس 

 کی پد

( 50.00Hz ) 

0.00Hz ~ P0.04   بازه فرکانسی

تنظیم سرعت از روی پانل یا کی پد میتواند 

. جداگانه توسط این پارامتر تعریف شود

باشد، این پارامتر  P0.03=0زمانیکه پارامتر 

 .فرکانس خروجی دستگاه را تعیین می کند

○ ( 50.0Hz ) 7 

P0.08 

زمان شتاب 

 (ACC0)افزایشی
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s    زمان تعریف شده

یعنی زمان شتابگیری موتور از سرعت صفر 

فرکانس ) P0.04 تا سرعت تعریفی 

 (ماکزیمم

○ 
بستگی به 

 مدل دارد
8 
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P0.09 

زمان شتاب 

 (DEC0)کاهشی 
 ( بستگی به مدل )

0.0 ~ 3600.0s    زمان تعریف شده

یعنی زمان شتاب کاهنده موتور ازسرعت 

 تا سرعت صفر                              P0.04 تعریفی 
○ 

بستگی به 

 مدل دارد
9 

 تعیین جهت چرخش موتور

P0.10 

جهت چرخش 

 موتور

( 0 ) 

 راست گرد  :  0

 چه گرد:  1

 چه گرد قفل میشود:  2
◙ ( 0 ) 10 

 فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.11 

فرکانس 

 سوئیچینگ
 ( بستگی به مدل )

0.5 ~ 15.0KHz ○ 
بستگی به 

 مدل دارد
11 

 اتوتیونینگ موتور

P0.12 

اتوتیونینگ 

 پارامترهای موتور

( 0 ) 

 غیر فعال  :  0

چرخشی ( autotuning)اتوتیونینگ :  1

 موتور از بار جدا شده است ;یا دینامیک 

 ;استاتیک ( autotuning)اتوتیونینگ :  2

 .امکان جدا کردن موتورازبارنیست

◙ ( 0 ) 12 

 مقادیر اولیه پارامترهادیفالت 

P0.13 
 بازیابی  پارامترها

( 0 ) 

 غیر فعال :  0

مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه :  1

P2 به مقادیر اولیه کارخانه بر می گردند. 

 پاک کردن رکوردهای خطا ها :  2

◙ ( 0 ) 13 

P0.14 

  AVRتابع 

سیستم 

 رگولاسیون ولتاژ

( 2 ) 

 غیر فعال  :  0

 فعال در هر شرایط  :  1

 در زمان کاهش سرعت غیر فعال شود :  2
○ ( 2 ) 14 

 گروه پارامترهای استارت و استپ:  P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 
 مدهای استارت

( 0 ) 

 بصورت مستقیم و نرمال   استارت:  0

و بعد استارت   DCفعال کردن ترمز:  1

تزریقی   DCدرصد مقدار جریان  نرمال

(P1.03  ) و زمان ترمزDC  قبل از شروع به

 تنظیم میشود(  P1.04)حرکت موتور 

◙ ( 0 ) 15 
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P1.01 
 فرکانس استارت

( 1.5Hz ) 

0.00 ~ 10.00Hz   کنترل دور در این

فرکانس استارت میکند لذا این فرکانس 

میتواند گشتاور استارت  مناسبی را ایجاد 

زمان ماندن در این فرکانس با پارامتر . نماید

P1.02  تعیین میشود. 

○ ( 1.5Hz ) 16 

P1.02 

زمان ماندن در 

 فرکانس استارت

( 0s ) 

0 ~ 50.0s    مدت زمانی که موتور در لحظه

کار می   P1.01استارت با فرکانس پارامتر 

 .کند
○ ( 0s ) 17 

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

تزریق جریان  

DC   در لحظه

 استارت

( 0.0% ) 

0.0 ~ 150%   مقدار جریانDC  بر

حسب درصد جریان نامی موتور که در هنگام 

استارت به موتور  تزریق می شود تا ایجاد 

 .در موتور نماید DCترمز 

○ ( 0% ) 18 

P1.04 

زمان تزریق 

 DCجریان 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   مدت زمان تزریق جریان

DC   هنگام استارت موتور جهت ایجاد ترمز

DC در موتور 
○ ( 0s ) 19 

 استپ موتورمدل 

P1.05 
 مدهای استه

( 0 ) 

 rampingاسته با رمه :  0

) استه فوری و رها کردن موتور:  1

Coast) 
○ ( 0 ) 20 

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.06 

فرکانس شروع 

در  DCتزریق 

 استه

( 0.0Hz ) 

0.0 ~ P0.03   فرکانسی که هنگام

تزریق جریان  DECاسته موتور و در زمان 

DC  به موتور  شروع می شود. 
○ ( 0.0Hz ) 21 

P1.07 

زمان انتظار قبل از 

شروع تزریق 

 DCجریان 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   زمان انتظار قبل از شروع

به موتور هنگام استه   DCتزریق جریان 

 موتور
○ ( 0s ) 22 

P1.08 

مقدار جریان 

در   DCتزریق

 لحظه  استه

( 0.0% ) 

0.0 ~ 150%   مقدار جریانDC  بر

حسب درصد جریان نامی موتور که در هنگام  

استه به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 

DC در موتور نماید. 

○ ( 0% ) 23 
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P1.09 

مدت زمان تزریق 

 DCجریان 

( 0.0s ) 

0.0 ~ 50.0s   مدت زمان تزریق جریان

DC   هنگام استه موتور جهت ایجاد ترمز

DC در موتور 
○ ( 0s ) 24 

P1.10 

ن صفر ماندن زما

فرکانس به هنگام 

 راستگرد /گردپچ

( 0s ) 

0.0 ~ 3600.0s 

مدت زمان انتظار که هنگام راستگرد و 

چپگرد شدن موتور و در فرکانس صفر می 

 .توان تعریف کرد

○ ( 0s ) 25 

P1.11 

فعال کردن 

راستگرد /چپگرد

موقع روشن 

 شدن

( 0 ) 

 غیر فعال:  0

 26  ○ فعال:  1

P1.12 27 ( 0 ) ®  رزرو 

 گروه پارامترهای موتور:  P2گروه 

P2.00 

انتخاب مدل 

(G/P) 

( 0 ) 

 مدل گشتاور ثابت    G مدل :  0

 28 ( 0 ) ◙ مدل گشتاور متغییر  P مدل :  1

 مشخصات نامی پلاک موتور

P2.01 
 توان نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0.4 ~ 900.0KW ◙ 

بستگی به 

 مدل دارد
29 

P2.02 

فرکانس نامی 

 موتور

( 50.00Hz ) 
0.01Hz ~ P0.04 ◙ ( 50.0Hz ) 30 

P2.03 
 سرعت نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0 ~ 36000rpm ◙ 

بستگی به 

 مدل دارد
31 

P2.04 
 ولتاژ نامی موتور

 ( بستگی به مدل )
0 ~ 2000V ◙ 

بستگی به 

 مدل دارد
32 

P2.05 
 جریان نامی موتور

 ◙ 2000.0A ~ 0.8 ( بستگی به مدل )
بستگی به 

 مدل دارد
33 
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 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 

مقاومت استاتور 

 موتور

 ( بستگی به مدل )

0.001 ~ 65.535Ω  ( بستگی به توان

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
34 

P2.07 

مقاومت روتور 

 موتور

 ( بستگی به مدل )

0.001 ~ 65.535 Ω ( بستگی به توان

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
35 

P2.08 
 اندوکتانس موتور

 ( بستگی به مدل )
0.1 ~ 6553.5 Mh ( بستگی به توان

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
36 

P2.09 

اندوکتانس متقابل 

 موتور

 ( بستگی به مدل )

0.1 ~ 6553.5 mH ( بستگی به توان

 ○ (P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
37 

P2.10 

جریان بی باری 

 موتور

 ( بستگی به مدل )

0.01 ~ 655.35 A ( بستگی به توان موتور

 ○ (P2.01دارد پارامتر 
بستگی به 

 مدل دارد
38 

 گروه پارامترهای کنترل برداری:  P3گروه 

P3.00 

 Kp1 بهره

 ASRتناسبی 

( 20 ) 

0 ~ 100 ○ ( 20 ) 39 

P3.01 

Ki1  زمان انتگرال

ASR 

( 0.50s ) 

0.01 ~ 10.00s ○ ( 0.50s ) 40 

P3.02 

 1نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

( 5.00Hz ) 

0.00Hz ~ P3.05 ○ ( 5.00Hz ) 41 

P3.03 

 Kp2 بهره

 ASRتناسبی 

( 25 ) 

0 ~ 100 ○ ( 25 ) 42 

P3.04 

Ki2  زمان انتگرال

ASR 

( 1.00s ) 

0.01 ~ 10.00s ○ ( 1.00s ) 43 

P3.05 

 2نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

( 10.00Hz ) 

P3.02 ~ P0.04 ○ ( 10.00Hz ) 44 



 EZراهنمای نصب و راه اندازی درایو های سری 
 

82 
 

 

 

 

 

P3.06 

میزان جبران 

سازی لغزش در 

 کنترل برداری

( 100% ) 

50.0 ~ 200.0% ○ ( 100% ) 45 

P3.07 
 گشتاور بالای حد

( 150.0% ) 
0.0 ~ 200.0% ○ ( 150% ) 46 

 V/Fگروه پارامترهای کنترل :  P4گروه 

P4.00 

انتخاب منحنی 

V/F 
( 0 ) 

 مدل خطی:  0

X)  2 منحنی درجه:  1
2) ◙ ( 0 ) 47 

P4.01 

بوست گشتاور  

Vboost 

( 0.0% ) 

0.0 %   گشتاور اتوماتیکتنظیم 

0.1 ~ 10.0%    افزایش گشتاور موتور

 در زمان راه اندازی و  سرعتهای پائین 
○ ( 0.0% ) 48 

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

( 20.0% ) 

0.0 ~ 50.0%   ولتاژ بوست با پارامتر  

P4.01 49 ( %20.0 ) ◙ .تنظیم میشود 

P4.03 

جبرانسازی 

 V/Fلغزش 

( 0.0% ) 

0.00 ~ 200.00 % ○ ( 0.0% ) 50 

P4.04 

 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 اینورتر 

با کاهش ولتاژ خروجی بصورت اتوماتیک 

 .باعث صرفه جویی در مصرس انرژی می شود

◙ ( 0 ) 51 

P4.05 52 ( 0 ) ◙  رزرو 
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 گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی:  P5گروه 

P5.00 

تابع ورودی 

 S1دیجیتال 

( 1 ) 

0 ~ 25   ترمینال ورودی قابل برنامه

 53 ( 1 ) ◙ ریزی 

P5.01 

تابع ورودی 

 S2دیجیتال 

( 4 ) 
0 ~ 25   54 ( 4 ) ◙ ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.02 

تابع ورودی 

 S3دیجیتال 

( 7 ) 
0 ~ 25   55 ( 7 ) ◙ ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

P5.03 

تابع ورودی 

 S4دیجیتال 

( 0 ) 
0 ~ 25   56 ( 0 ) ◙ ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی 

 :  تنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است

 

 غیر فعال 0
برای ترمینالهای ورودی به معنی استفاده نشدن از آن ترمینال  0قرار دادن مقدار 

 .می باشد

 راستگرد و چپگرد شدن موتور راستگرد 1

 چپگرد 2 .تنظیم می شوند  P5.05با توجه به مقدار پارامتر 

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

 تنظیم می شود  P5.05با توجه به مقدار پارامتر 

4 
سرعت جاگ 

 راستگرد
 .رجوع شود P8.02~P8.04به توضیحات پارامترهای 

5 
سرعت جاگ 

 چپگرد

6 
 استه بدون رمه

Coasting 
Stop 

 .موتور بدون 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 

8 
ورودی فالت 

 خارجی

و آلارم می دهد که به معنی ایجاد  وقتی این ورودی فعال شود اینورتر استه شده

 .یک فالت خارجی می باشد
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 UP فرمان 9

 .تنظیم می شود Downو  Upفرکانس رفرنس توسط ورودیهای 

ورودی جهت پاک کردن حافظه سرعت به صفر به هنگام استفاده از ورودیهای اقزایش 

 و کاهش دور

 .رجوع شود P0.02به توضیحات پارامتر 

 Downفرمان  10

11 

پاک کردن 

حافظه 

Up/Down 

12 
سرعت  1 ورودی

 پله ای

 .سرعت پله ای انتخاب نمود 8ورودی دیجیتال می توان  با استفاده از ترکیب

 .برای توضیحات بیشتر به جدول تنظیم سرعتهای پله ای رجوع شود

 .می باشد سرعت پله ای بیت بالا 3  سرعت پله ای  بیت پائین و ورودی 1 ورودی

 .را انتخاب می کند 8سرعت پله ای  111و حالت  0سرعت پله ای  000حالت 

 

سرعت  3 ورودی

 پله ای

سرعت  2 ورودی

 پله ای

سرعت  1 ورودی

 پله ای

 ترمینال ورودی

 پله

 0 غیر فعال غیر فعال غیر فعال

 1 فعال غیر فعال غیر فعال
 2 غیر فعال فعال غیر فعال
 3 فعال فعال غیر فعال
 4 غیر فعال غیر فعال فعال
 5 فعال غیر فعال فعال
 6 غیر فعال فعال فعال
 7 فعال فعال فعال

   

13 
سرعت  2 ورودی

 پله ای

14 
سرعت  3 ورودی

 پله ای
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15 
شتاب  ورودی

ACC/DEC 

را انتخاب  ACC/DECشتاب   2 ورودی دیجیتال می توان  1 با استفاده از ترکیب

 .نمود

 شتاب  1 ورودی ACC/DECشتاب 

ACC/DEC  ( 0شتاب) 

(P0.08 , P0.09) 
OFF 

ACC/DEC  ( 1شتاب) 

(P8.00 , P8.01) 
ON 

 

 

 PIDتوقف  16

ثابت می ماند و اینورتر اخرین فرکانس  PIDبا فعال شدن این ورودی شرایط مد 

با غیر فعال شدن ورودی شرایط به مقادیر قبلی . خروجی را بدون تغییر نگه می دارد

 بر می گردد

 توقف مد تراورز 17

با فعال شدن این ورودی شرایط مد تراورز ثابت می ماند و اینورتر اخرین فرکانس 

فعال شدن ورودی شرایط به مقادیر قبلی  با غیر. خروجی را بدون تغییر نگه می دارد

 .بر می گردد

 ریست مد تراورز 18
با فعال شدن این ورودی فرکانس رفرنس اینورتر به فرکانس مرکزی مد تراورز تغییر 

 .می کند

19 

غیر فعال کردن 

شتاب 

ACC/DEC 

وقتی ورودی دوباره غیر  .شتاب غیر فعال می شود و فرکانس خروجی ثابت می ماند

 فعال شود شتاب افزایشی و کاهشی به مقادیر قبلی برمی گردند

20 

غیر فعال کردن 

مد کنترل 

 گشتاور

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

21 

غیر فعال کردن 

ورودی سرعت 

UP/DOWN 

غیر فعال می شود ولی حافظه آن پاک  UP/DOWNبا فعال شدن ورودی سرعت 

 .فعال می شود UP/DOWNبا غیر فعال کردن ورودی دوباره فرکانس . نمی شود

  رزرو 25~22

          

P5.04 

زمان فیلتر 
ON/OFF 

ترمینالهای 

 دیجیتال ورودی

( 5 ) 

1 ~ 10 ○ ( 5 ) 57 
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P5.05 

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

◙ ( 0 ) 58 

P5.06 

مقدار تغییر 

فرکانس درهر 

شاسی ) ثانیه 

های 

Up/Down) 

( 0.50Hz/s ) 

0.01 ~ 50.00Hz/s   یعنی با فشار

دادن روی  یکی از شاسی های فلش بالا یا 

هرتز  0.5فلش پائین، هریک ثانیه فرکانس 

 .تغییر خواهد کرد

○ ( 0.50Hz/s ) 59 

 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.07 

حد پائین ورودی 

 AI1 آنالوگ  

( 0.00V ) 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 60 

P5.08 

حد پائین ورودی 

بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد

( 0.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% ○ ( 0.00% ) 61 

P5.09 

حد بالای ورودی 

 AI1 آنالوگ  

( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 62 

P5.10 

حد بالای ورودی 

بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد

( 100.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% ○ ( 100.0% ) 63 

P5.11 

فیلتر زمان 

ورودی آنالوگ 

AI1 
( 0.10s ) 

0.00 ~ 10.00S ○ ( 0.10s ) 64 

 AI2تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.12 

حد پائین ورودی 

 AI2 آنالوگ  

( 0.00V ) 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 65 
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P5.13 

حد پائین ورودی 

بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد

( 0.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% ○ ( 0.00% ) 66 

P5.14 

حد بالای ورودی 

 AI2 آنالوگ  

( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 67 

P5.15 

حد بالای ورودی 

بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد

( 100.00% ) 

-100.00 ~ 100.00% ○ ( 100.00% ) 68 

P5.16 

فیلتر ورودی 

 AI2آنالوگ 

( 0.10s ) 

0.00 ~ 10.00S ○ ( 0.10s ) 69 

 گروه پارامترهای ترمینالهای خروجی:  P6گروه 

 تنظیم خروجیهای دیجیتال و رله

P6.00 

پروگرام خروجی 

Y  

( 1 ) 

0 ~ 10  70 ( 1 ) ○ خروجی دیجیتال کلکتور باز 

P6.01 

پروگرام خروجی 

  رله

( 3 ) 

0 ~ 10  71 ( 3 ) ○ خروجی رله 

 داده شده استتنظیمات ترمینالهای خروجی  در جدول ذیل توضیح 

 .ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد غیر فعال 0

 .موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشد:  ON موتور راستگرد 1

 .موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد:   ON موتور چپگرد 2

 .اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فعال می شود:  ON خروجی فالت 3

4 
ناحیه فرکانسی 

FDT 

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

 .تعیین می شود P8.14و  P8.13این ناحیه توسط پارامتر های . می شود

5 
رسیدن به فرکانس 

 مشخص
 .تنظیم می شود P8.15توسط پارامتر 

6 
کار در فرکانس 

 صفر
ON  :اگر فرکانس خروجی درایو صفر باشد ترمینال خروجی فعال می شود. 
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7 
رسیدن به حد 

 بالای فرکانس

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

 .خروجی فعال می شود

   

8 
رسیدن به حد 

 پائین فرکانس

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامترP0.06  ) برسد

 .خروجی فعال می شود

 رزرو رزرو 9-10

                

     تنظیم خروجیهای آنالوگ

P6.02 

تابع خروجی 

 1آنالوگ

( 0 ) 

0 ~ 10   خروجی آنالوگ قابل برنامه

 ریزی
○ ( 0 ) 72 

 آمده است تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل

 

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.04  ~ 0 فرکانس خروجی موتور 0

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.04  ~ 0 فرکانس رفرنس 1

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

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

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

  *2 ~ 0(توان نامی) توان خروجی 5

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی) گشتاور خروجی 6

 AI1 -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  7

ولتاژ یا جریان ترمینال  8

AI2 

0 ~ 10V / 0 ~ 20 mA 

 رزرو رزرو 10~9

         

 AOتنظیم محدوده خروجی آنالوگ 

P6.03 

حد پائین 

 خروجی آنالوگ

AO   بر حسب

 درصد

( 0.0% ) 

0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 73 
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P6.04 

حد پائین 

 خروجی  آنالوگ

AO   

( 0.00V ) 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 0.00V ) 74 

P6.05 

 یحد بالا

 آنالوگ   خروجی

AO   بر حسب

 ) درصد

100.0% ) 

0.0 ~ 100.0% ○ ( 100.0% ) 75 

P6.06 

حد بالای 

 خروجی  آنالوگ

AO   
( 10.00V ) 

0.00 ~ 10.00V ○ ( 10.00V ) 76 

 گروه پارامترهای تعاریف نمایشگر: P7گروه  

P7.00 

تعریف رمز 

 (پسورد)

( 0 ) 
0 ~ 65535 ○ ( 0 ) 77 

P7.01 78 ( 0 ) ® رزرو رزرو 

P7.02 79 ( 0 ) ® رزرو رزرو 

 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تعریف کلید 

QUICK/JOG 

( 0 ) 

 Jogسرعت :  0

شاسی چه گرد و راست گرد کردن :  1

 موتور 

صفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با :  2

 DOWNو  UPشاسی های 

○ ( 0 ) 80 
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 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تعریف شاسی

STOP/RESET 

( 0 ) 

 مد کنترل پانل (P0.01=0وقتی  فعال:  0

 است )

مد کنترل ( P0.01=0 وقتی فعال :  1

 ترمینالمد کنترل ( P0.01=1 یا    )پانل

 است)

مد کنترل ( P0.01=0 وقتی فعال  :  2

 سریالمد کنترل ( P0.01=2 یا    )پانل

 است)

 همیشه فعال:  3

○ ( 0 ) 81 

P7.05 

انتخاب پانل 

 نمایش دهنده

( 0 ) 

پانل  اولویت با پانل خارجی است ، وقتی:  0

خارجی وصل است پانل محلی غیر فعال می 

 .شود

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می :  1

دهند ولی کلیدهای پانل خارجی فعال 

 .میباشند

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می :  2

دهند ولی کلیدهای پانل محلی فعال 

 .میباشند

 .هر دو پانل وجود دارد و فعال میباشند:  3

○ ( 0 ) 82 

P7.06 

انتخاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 RUN 1هنگام 

( 0xFF ) 

0 ~ 0x7FFF ○ ( 0xFF ) 83 

 تنظیمات در جدول ذیل توضیح داده شده است

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

 خروجی

فرکانس 

 رفرنس
ولتاژ با   

DC  

ولتاژ 

 خروجی

جریان 

 خروجی

سرعت 

 موتور
 توان خروجی

گشتاور 

 خروجی

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

 PIDفیدبک  PIDرفرنس

وضعیت 

ترمینالهای 

 ورودی

وضعیت 

ی ترمینالها

 روجیخ

ورودی 

 1آنالوگ 

AI1 

ورودی 

 2اینپوت 

AI2 

شماره پله 
PLC 

 رزرو
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P7.07 

انتخاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 Stopهنگام 

( 0xFF ) 

0 ~ 0x1FF ○ ( 0xFF ) 84 

 تنظیمات در جدول ذیل توضیح داده شده است

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

 رفرنس
ولتاژ با  

DC 

وضعیت 

ترمینالهای 

 ورودی

وضعیت 

ترمینالهای 

 خروجی

رفرنس 
PID 

فیدبک 
PID 

ورودی 
AI1 

ورودی 
AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

شماره پله 
PLC 

 رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو

         
 دمای دستگاه

P7.08 
دمای ماجول 

 یکسوساز

0 ~ 100.0°C  ( این پارامتر فقط

 85  ® (خواندنی است 

P7.09 
دمای ماجول 

IGBT 

0 ~ 100.0°C  ( این پارامتر فقط

 86  ® (خواندنی است 

 ورژن نرم افزار

P7.10  87  ® (این پارامتر فقط خواندنی است ) ورژن سافت ور 
 زمان کارکرد دستگاه

P7.11 زمان کارکرد 
0 ~ 65535h  ( این پارامتر فقط

 88  ® (خواندنی است 

 فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.12 
نوع فالت سومی 

 از آخر
را نمایش میدهد که  24تا  0عددی بین 

توصیف فالت متناظر بااین عدد و همچنین 

متناظربا کد نمایشی روی دیسپلی در جدول 

 . ردیابی خطا های کنترل دور آمده است

برای اطلاعات بیشتر به جدول ردیابی خطا 

 .های کنترل دور مراجعه فرمایید

 (این پارامتر فقط خواندنی است )

®  89 

P7.13 
نوع فالت دومی 

 90  ® از آخر

P7.14 91  ® 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 

EZternal fault (EF) 15 IGBT Ph-V fault (OUT2) 2 
Rectify overheat (OH1) 16 IGBT Ph-W fault (OUT3) 3 

IGBT overheat (OH2) 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

P7.15 
فرکانس خروجی 

 در آخرین فالت

مقدار فرکانس خروجی اینورتر زمانیکه 

 92  ® آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.16 
جریان خروجی 

 آخرین فالتدر 

مقدار جریان خروجی اینورتر زمانیکه آخرین 

 93  ® فالت اتفاق افتاده است

P7.17 
در  DCولتاژ با  

 آخرین فالت

اینورتر زمانیکه آخرین  DCمقدار  ولتاژ با  

 94  ® فالت اتفاق افتاده است

P7.18 

وضعیت 

ترمینالهای 

ورودی در آخرین 

 فالت

این پارامتر وضعیت ترمینالهای ورودی 

ON/OFF  را در زمان آخرین فالت نشان

معنی هر بیت به شکل ذیل می . می دهد

 :باشد

BIT 
0 

BIT 
1 

BIT 
2 

BIT 
3 

S1 S2 S3 S4 

دهنده  نشان 0بودن و  ONدهنده  نشان 1

OFF بودن ترمینال می باشد. 

 این مقدار بصورت دسیمال نشان: توجه

 .داده می شود

®  95 
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P7.19 

وضعیت 

ترمینالهای 

خروجی در 

 آخرین فالت

این پارامتر وضعیت ترمینالهای خروجی 

ON/OFF  را در زمان آخرین فالت نشان

معنی هر بیت به شکل ذیل می . می دهد

 :باشد

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 

Y RO رزرو رزرو 

دهنده  نشان 0بودن و  ONدهنده  نشان 1

OFF بودن ترمینال می باشد. 

 این مقدار بصورت دسیمال نشان: توجه

 داده می شود

®  96 

 گروه پارامترهای کاربردی خاص:  P8گروه 

 تنظیم شتابهای افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00 

زمانشتاب 

 (ACC1)1افزایشی

( 20.0S ) 

0.0 ~ 3600.0s   زمان تعریف شده

یعنی زمان شتاب افزاینده موتور از سرعت 

 P0.04 صفر تا سرعت تعریفی 

○ 
بستگی به 
 مدل دارد

97 

P8.01 

زمان شتاب 

 (DEC1) 1کاهشی

( 20.0S ) 

0.0 ~ 3600.0s   زمان تعریف شده

یعنی زمان شتاب کاهنده موتور ازسرعت 

 تا سرعت صفر  P0.04 تعریفی 

○ 
بستگی به 
 مدل دارد

98 

 Jogتنظیمات سرعت 

P8.02 

مقدار فرکانس 

Jog 

( 5.00Hz ) 
0.00 ~ P0.04 ○ ( 5.00Hz ) 99 

P8.03 

زمان شتاب 

 Jogافزایشی 

 (بستگی به مدل)
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

100 

P8.04 

زمان شتاب 

 Jogکاهشی 

 (بستگی به مدل)
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 
 مدل دارد

101 

 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.05 
 فرکانس پرش

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.04 ○ ( 0.00Hz ) 102 
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P8.06 

دامنه فرکانس 

 پرشی

( 0.00Hz ) 
 0.00 ~ P0.04 ○ ( 0.00Hz ) 103 

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

 فرکانسی اصلی

P8.07 

دامنه تابع 

 تراور 

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100%  ○ ( 0.0% ) 104 

P8.08 
 Jitterفرکانس 

( 0.0% ) 
0.0 ~ 50.0% ○ ( 0.0% ) 105 

P8.09 

زمان افزایش 

 تراور 

( 5.0s ) 
0.1 ~ 3600.0s ○ ( 5.0s ) 106 

P8.10 

زمان کاهش 

 تراور 

( 5.0s ) 
0.1 ~ 3600.0s ○ ( 5.0s ) 107 

 پارامترهای ریست اتوماتیک

P8.11 

تعداد ریست 

 اتوماتیک

( 0 ) 
0 ~ 3  ○ ( 0 ) 108 

P8.12 

زمان ریست 

 اتوماتیک

( 1.0s ) 
0.1 ~ 100.0s ○ ( 1.0s ) 109 

 FDTتوابع فرکانس 

P8.13 

سطح فرکانس 

FDT 

( 50.00Hz ) 

0.00 ~ P0.04 ○ ( 50Hz ) 110 

P8.14 

تاخیر فرکانس 

FDT 
( 5.0% ) 

0.0 ~ 100.0% ○ ( 5.0% ) 111 
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 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.15 

رسیدن به 

فرکانس مشخص 

 شده

( 0.0% ) 

 112 ( %0.0 ) ○ فرکانس ماکزیمم % 100.0 ~ 0.0

P8.16 
 ولتاژ آستانه ترمز

 (بستگی به مدل)
115.0 ~ 140.0 % ○ ( 0.00Hz ) 113 

P8.17 

ضریب نمایشی 

 سزعت

( 100.0% ) 

0.1 ~ 999.9 % ○ 
بستگی به 
 مدل دارد

114 

 PIDگروه پارامترهای :  P9گروه 

 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 

انتخاب محل 

 PIDرفرنس 

( 0 ) 

 کی پد :  0

 AI1ورودی آنالوگ :  1

 AI2ورودی آنالوگ :  2

 HDIورودی :  3

 پله ای:  4

○ ( 0 ) 115 

P9.01 

میزان رفرنس 

 کی پد

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 116 

P9.02 

انتخاب محل 

 PIDفیدبک 

( 0 ) 

 AI1ورودی آنالوگ :  0
 AI2ورودی آنالوگ :  1

 AI1+AI2ورودی آنالوگ :  2
 ارتباط سریال:  3

○ ( 0 ) 117 

 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03 
 PIDخروجی 

( 0 ) 

 مثبت :  0

 118 ( 0 ) ○ منفی:  1

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04 
 Kpضریب گین 

( 0.10 ) 
0.00 ~ 100.00 ○ ( 0.10 ) 119 

P9.05 
 Tiزمان انتگرال 

( 0.10s ) 
0.01 ~ 10.00s ○ ( 0.10s ) 120 
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P9.06 

زمان دیفرانسیل 

Td 
( 0.00s ) 

0.00 ~ 10.00s ○ ( 0.00 ) 121 

P9.07 

سیکل نمونه 

 (T)برداری 

( 0.10s ) 

0.01 ~ 100.00s ○ ( 0.10s ) 122 

P9.08 

 Biasحد بایا  

limit 
( 0.0% ) 

0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 123 

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.09 

محدوده قطعی 

 سیگنال فیدبک

( 0.0% ) 
0.0 ~ 100.0% ○ ( 0.0% ) 124 

P9.10 

زمان قطعی 

 سیگنال فیدبک

( 1.0s ) 
   0.0 ~ 3600.0s ○ ( 1.0s ) 125 

 ساده PLCگروه پارامترهای تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و :  PAگروه 

 تنظیم مقدار سرعتهای پله ای و مدت زمان کار هر کدام

PA.00  126 ( %0.0 ) ○ (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 0سرعت پله ای 

PA.01  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 1سرعت پله ای ○ ( 0.0s ) 127 

PA.02  128 ( %0.0 ) ○ (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 2سرعت پله ای 

PA.03  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 3سرعت پله ای ○ ( 0.0s ) 129 

PA.04  130 ( %0.0 ) ○ (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 4سرعت پله ای 

PA.05  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 5سرعت پله ای ○ ( 0.0s ) 131 

PA.06  132 ( %0.0 ) ○ (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 6سرعت پله ای 

PA.07  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 7سرعت پله ای ○ ( 0.0s ) 133 

 گروه توابع حفاظتی:  PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PB.00 

حفاظت اضافه بار 

 موتور

( 2 ) 

 غیر فعال :  0

فعال با شرط موتور معمولی بدون فن :  1

 اضافی  

 ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

◙ ( 2 ) 134 
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PB.01 

تنظیم جریان 

 اضافه بار موتور

( 100% ) 
20.0 ~ 120% ○ ( 100% ) 135 

 حفاظت اضافه بار با تنظیم خروجی جهت اخطار

PB.02 

حد مجاز بدون 

 لغزش

( 80.0% ) 

70.0 ~ 110.0% ○ ( 80.0% ) 136 

PB.03 

رنج کاهش بدون 

 لغزش

( 0.00Hz ) 

0.00Hz ~ P0.04 ○ ( 0.00Hz ) 137 

 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.04 

حفاظت اضافه 

ولتاژ به هنگام 

 کاهش دور

( 0 ) 

 غیر فعال:  0

 138 ( 0 ) ○ فعال:  1

PB.05 

حد حفاظت 

 اضافه ولتاژ

( 120% ) 

110 ~ 150% ○ ( 120% ) 139 

 پارامترهای کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت

PB.06 

حد حفاظت 

اضافه جریان با 

 تنظیم دور

( 160.0% ) 

50 ~ 200%   140 ( %160.0 ) ○ اینورترجریان نامی 

PB.07 

حد کاهش 

 فرکانس جهت

محدود کردن 

 جریان

( 10.00Hz/s ) 

0.00 ~ 100.00Hz/s ○ 
( 10.00 
Hz/s ) 

141 

 گروه پارامترهای ارتباط سریال:  PCگروه 

PC.00 
 آدر  درایو

( 1 ) 
0 ~ 247 ○ ( 1 ) 142 
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PC.01 

انتخاب مقدار 

Baud Rate 

( 3 ) 

0  :1200BPS 

2400BPS : 1 
4800BPS : 2 
9600BPS : 3 

19200BPS : 4 
38400BPS : 5 

○ ( 3 ) 143 

PC.02 

Data 
format 

 
( Start,data,  

parity,stop 
) 

 

( 0 ) 

0 
RTU - No parity: data format 

<1,8,N,1> 

○ ( 0 ) 144 

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> 

6 
ASCII - No parity: data format 

<1,7,N,1> 

7 
ASCII  - Even parity: data 

format <1,7,E,1> 

8 
ASCII  - Odd parity: data 

format <1,7,O,1> 

9 
ASCII  - No parity: data format 

<1,7,N,2> 

10 
ASCII  - Even parity: data 

format <1,7,E,2> 

11 
ASCII  - Odd parity: data 

format <1,7,O,2> 

12 ASCII  - No parity: data format 
<1,8,N,1> 

13 
ASCII  - Even parity: data 

format <1,8,E,1> 

14 
ASCII  - Odd parity: data 

format <1,8,O,1> 

15 
ASCII  - No parity: data format 

<1,8,N,2> 

16 
ASCII  - Even parity: data 

format <1,8,E,2> 

17 
ASCII  - Odd parity: data 

format <1,8,O,2> 
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PC.03 
 زمان تاخیر

( 5ms ) 
0 ~ 200ms ○ ( 5ms ) 145 

PC.04 

 تاخیر زمانی

 (Timeout 

delay) 

( 0.0s ) 

0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s 
○ ( 0.0s ) 146 

PC.05 
 اقدام خطا

( 1 ) 

 آلارم و استه موتور:  0

 بدون آلارم و ادامه کار موتور:  1

بدون آلارم و استه موتور اگر منبع رفرنس :  2

 با ارتباط سریال تنظیم می شود 

بدون آلارم و استه اگر منبع رفرنس از هر :  3

 جا باشد

○ ( 1 ) 147 

PC.06 
 اقدام پاسخ

( 00 ) 

 واحد  LEDمحل 

 پاسخ به نوشتن: 0

 بدون پاسخ به نوشتن :1

 

 ده ها  LEDمحل 

 .رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره نشد: 0

 .رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره شد: 1

○ ( 00 ) 148 

 گروه پارامترهای تکمیلی:  PDگروه 

 محدودکننده نوسان

PD.00 

آستانه فرکانس 

 پایین

محدودکننده 

 نوسان

 ( 5 ) 

0 ~ 500 ○ ( 5 ) 149 

PD.01 

آستانه فرکانس 

 بالا

محدودکننده 

 نوسان

 ( 100 ) 

0 ~ 500 ○ ( 100 ) 150 
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PD.02 

دامنه 

محدودکننده 

 نوسان

( 5000 ) 

0 ~ 10000 ○ ( 5000 ) 151 

PD.03 

حدودکننده  مرز

 نوسان

( 12.5Hz ) 

0 ~ P0.04 ○ ( 12.5Hz ) 152 

PD.04 

محدودکننده 

  نوسان

( 0 ) 

 فعال:  0

 153 ( 0 ) ○ غیر فعال:  1

PD.05 
 PWMمد 

( 0 ) 

0  :PWM  1مد 

1  :PWM  2مد 

2  :PWM  3مد 
◙ ( 0 ) 154 

PD.06 

منبع تنظیم 

 گشتاور

( 0 ) 

 کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 (1ورودی آنالوگ شماره ) 

2  :AI2 ( 2ورودی آنالوگ شماره) 

3 : AI1 +  AI2   ( و   1 ورودی آنالوگ شماره

2 ) 

 سرعت چند پله ای  دیجیتال  :  4

 ارتباط سریال:  5

○ ( 0 ) 155 

PD.07 

مقدار گشتاور 

 تنظیمی کی پد

( 50.00% ) 

-200.0 ~ 200.0% ○ ( 50.00% ) 156 

PD.08 

 محل تنظیمی

حد بالای 

 فرکانس

( 0 ) 

 کی پد:  0

 AI1ورودی آنالوگ :  1

 AI2ورودی آنالوگ :  2

 سرعت چند پله ای:  3

 ارتباط سریال:  4

○ ( 0 ) 157 

PD.09 

محدود کردن 

 اتوماتیک جریان

( 0 ) 

 فعال:  0

 158 ( 0 ) ○ غیر فعال :  1

 تنظیمات کارخانه:  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 مدباس 5.1

استاندارد  سریال با استفاده از پروتکلاستفاده از کارت مدبا  امکان برقراری ارتباط  بدون EZدرایوهای سری 

 . را دارند (Master-Slave)مدبا  و بصورت مستر اسلیو

استه، تنظیم فرکانس / رار کرده و فرمان استارت با درایو ارتباط برق PLCکاربر می تواند از طریق کامپیوتر یا 

 .را انجام دهد و خواندن مقادیر مونیتورینگ و فالتها موتور و نیز تنظیم پارامترهای درایو

 

 محتویات پروتکل مدباس 5.2

که انتقال اطلاعات بصورت آسنکرون بوده و . پروتکل محتویات فریم ارتباط سریال مدبا  را تعریف می نماید

محتویات فریم مستر  .شامل نمونه برداری و انتقال اطلاعات از مستر و پاسخ فرمت فریم از اسلیو می باشد

پاسخ اسلیو نیز بصورت ساختار مشابه  .کردن خطا می باشدچک آدر  اسلیو، دستور اجرایی، دیتا و : شامل

اگر در حین دریافت اطلاعات از مستر . تایید عملیات، ارسال دیتا و چک کردن 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

 

انجام  RS485کنترل شبکه را از طریق  "اسلیو یک مستر و چندین"توانند بصورت  می EZدرایوهای سری 

 .دهند

 

 ساختار شبکه مدباس 5.1

 واسط سخت افزاریRS485 می باشد. 

 یکطرفه ارتباط سریال آسنکرون و بصورت:  مد انتقال(half-duplEZ)  یعنی در زمان واحد فقط

دیتا  . یک مستر یا اسلیو می تواند دیتا ارسال کند و سایر دستگاهها فقط دیتا دریافت می کنند

 .فریم به فریم و در قالب بسته هایی بصورت ارتباط سریالی آسنکرون فرستاده می شود

 تا  1سلیوها از آدر  ا. می باشد" یک مستر و چندین اسلیو" بصورت سیستم : توپولوژی سیستم

در شبکه مدبا  هر . به معنی انتشار دیتا به تمام دستگاهها می باشد  0 و آدر . می باشد 247

 .اسلیو یک آدر  واحد دارد که باعث اطمینان به ارتباط سریال می شود
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 :توضیحات پروتکل 5.1

تباط سریال آسنکرون ، پروتکل ارتباطی مدبا  می باشد که بصورت  ار EZپروتکل ارتباطی درایوهای سری 

با تمام شبکه query/command)  ( "درخواست و دستور"تنها یک دستگاه می تواند بصورت . اسلیو است/مستر

 "درخواست و دستور"سایر دستگاهها یعنی اسلیوها تنها اطلاعاتی ایجاد می نمایند تا بتوانند به  .ارتباط برقرار نماید

و اسلیوها درایوهای  .ها می باشند PLC، کنترلرهای صنعتی و یا  PCیکامپیوترهامنظور از مستر .مستر پاسخ دهند

مستر می تواند . و یا سایر دستگاههای کنترل می باشند که با همان پروتکل به شبکه متصل می باشند EZسری 

برای دستور و . سال نمایدارتباط مستقلی با هر یک از اسلیوها برقرار نماید و یا می تواند پیغامی به تمام اسلیوها ار

برای پیغامهایی که مستر به تمام اسلیوها همزمان ارسال می . درخواست مستر، اسلیو باید پاسخ مناسبی ارسال نماید

 .نماید ، نیازی نیست اسلیوها پاسخ دهند

 ساختار فریم ارتباطی 5.1.1

در مد  (Remote Terminal Unit).می باشد RTUبصورت  EZفرمت دیتای ارتباطی پروتکل مدبا  در درایو 

RTU فرمت هر بایت بصورت زیر می باشد: 

بیتی شامل دو کاراکتر هگزادسیمال می   8 و هر فریم A ~ F،  9 ~ 0بیت باینری، هگزادسیمال  8 :سیستم کدینگ 

 .باشد

 .بیت دیتا، بیتهای پریتی و بیتهای استه 8 شامل بیتهای استارت،: بیتهای بایت

 : توضیحات بیتها بصورت زیر می باشد

 

Start 
bit 

Bit
1 

Bit
2 

Bit
3 

Bit
4 

Bit
5 

Bit
6 

Bit
7 

Bit
8 

1. Odd 
parity 
check 

bit 
2. Even 

parity 
check 

bit 
3. No 

parity 
check 

bit 

Stop 
bit 

در یک شبکه که از . بایت زمان انتظار در استارت دارند 3.5 ، فریمهای جدید همیشه در انتقال حداقل RTUدر مد 

baud rate بایت به سادگی قابل کنترل می باشد 3.5 برای محاسبه سرعت انتقال استفاده می کند، زمان انتقال. 

بایتهای .  CRCآدر  اسلیو، کد دستور عملیاتی، دیتاها و چک کردن خطای : دیتاهای انتقال داده شده بصورت

دستگاههای شبکه فعالیتهای ارتباطی با  را  .در هگزادسیمال می باشند A…Fو  9.…0هر فیلد هم بصورت انتقالی 

 . حتی در زمان تاخیر داخلی. در هر لحظه مونیتور می نمایند
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پس از پایان انتقال آخرین بایت .  نمایدستگاه شبکه آن بایت را تائید می هر د( پیغام آدر )هنگام دریافت فیلد اول 

پس از آن انتقال فریم جدید . بایتی استفاده می گردد تا پایان فریم را مشخص نماید 3.5 ، یک زمان انتقال داخلی

 .شروع می شود

بایتی قبل از کامل  1.5اگر یک فاصله . اطلاعات یک فریم باید بصورت رشته دیتاهای پی در پی انتقال داده شود

و آخرین  .شدن انتقال یک فریم کامل وجود داشته باشد، دستگاه دریافت کننده اطلاعات ناتمام را پاک خواهد کرد

همچنین اگر فاصله بین فریم جدید و فریم قبلی . بایت را به اشتباه به عنوان آدر  فریم بعدی درنظر خواهد گرفت

هنگام به هم ریختن . نرا بخشی از فریم قبلی درنظر خواهد گرفتریافت کننده آایت باشد ، دستگاه دب 3.5 کمتر از

 .نهایی اشتباه خواهد بود، که نشان دهنده خطا در ارتباط می باشد CRCفریمها ، مقدار 

 

 RTU ساختار استاندارد فریم 5.1.2

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 EZchange 

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

بصورت پیوسته  word 2برای خواند . باشد 6661باشد ، آدر  استارت حافظه  01Hاگر آدر  درایو اسلیو : مثال

 .ساختار فریم بصورت زیر خواهد بود

 پیغام دستور از مستر

START T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 

ADDR 01H 

CMD 03H 

Higher bits of start address 00H 

Lower bits of start address 04H 

Higher bits of data number 00H 

Lower bits of data number 02H 

CRC CHK lower bit 85H 

CRC CHK higher bit CAH 

END T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 

 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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 ساختار دستور به شکل زیر.  02Hاز درایو با آدر  اسلیو  0008Hاز آدر   (1388H)5000خواندن : مثال

 : خواهد بود

 پیغام دستور مستر

 

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 5.5

در این قسمت تعریف آدر  دیتای ارتباطی مطرح می شود، که برای کنترل اپراتوری اینورتر استفاده می گردد 

 .پارامترهای اینورتر را بدست می آوریمو وضعیت اطلاعات و تنظیمات 

 :کد پارامترها  5.5.1

که این . . هر پارامتر یک شماره سریالی دارد که برای مشخص کردن آدر  رجیستر آن استفاده می شود

بنابراین . می باشد  82 عدد P5.05برای مثال شماره سریال پارامتر . شماره باید به هگرادسیمال تبدیل شود

 . خواهد بود 0052Hآن بصورت هگزادسیمال آدر  

 :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 EZternal 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 5.0

 : PCگروه 

PC.00 آدر  محلی درایو Address 1 مقدار دیفالت 

 محدوده تنظیم 
1 ~ 247 

 به تمام اسلیوها پیغام ارسال می شود 0آدر   

دو درایو اسلیو نمی توانند همزمان یک  .باشند در  اختصاصی داشتهکدام از درایوهای اسلیو باید یک آهر 

 . آدر  داشته باشند

ولی هیچکدام از . بفرستد ، تمام اسلیوها آن پیغام را دریافت می کنند 0مستر پیغامی را در آدر   هنگامی که

 . اسلیوها به آن پاسخ نمی دهند

PC.01 
 سرعت انتقال دیتا

 baud rate 
 4 مقدار دیفالت

 محدوده تنظیم 

0 1200BPS 

1 2400 BPS 

2 4800 BPS 

3 9600 BPS 

4 19200 BPS 

5 38400 BPS 

دار توجه داشت که مقباید . مشخص می نماید بین مستر و اسلیوها این پارامتر سرعت انتقال اطلاعات را

baud rate هر چه این پارامتر بالاتر باشد سرعت اتنقال اطلاعات  .در مستر و همه اسلیوها یکسان 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 اینصورت ارتباط برقرار نخواهد شد. فرمت دیتا باید در مستر و اسلیوها یکسان باشد

 

PC.03  تاخیر در پاسخtime out  5 دیفالتمقدارms 

 200ms ~ 0 محدوده تنظیم 

 

اگر این تاخیر . فاصله زمانی بین دریافت اطلاعات توسط درایو و ارسال پاسخ به مستر می باشد: تاخیر پاسخ 

و اگر این تاخیر . کمتر از زمان پردازش اطلاعات باشد ، آنرا به اندازه زمان پردازش اطلاعات افزایش دهید

درایو تا زمان سپری شدن این تاخیر منتظر می ماند و سپس به مستر . اطلاعات باشد بیشتر از زمان پردازش

 .پاسخ می فرستد

PC.04 0.0 مقدار دیفالت ارتباط سریال زمان انتظار فالتs 

 محدوده تنظیم 
0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s 

 .غیر فعال می شود یم شود ، زمان تاخیر فالت ارتباط سریالتنظ 6اگر مقدار پارامتر فوق 

ش از مقدار زمان اگر فاصله بین ارتباط فعلی و ارتباط بعدی بی. تنظیم شود 6هنگامیکه مقدار پارامتر بیش از 

  (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 قدار دیفالتم 

 محدوده تنظیم 

 آلارم و استه موتور:  0

 بدون آلارم و ادامه کار موتور:  1

بدون آلارم و استه موتور اگر :  2

منبع رفرنس با ارتباط سریال تنظیم 

 می شود

بدون آلارم 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
 بدون پاسخ به نوشتن:  1

 ده ها  LEDمحل 
رفرنس هنگام خاموش شدن :  0

 .ذخیره نشد
رفرنس هنگام خاموش شدن :  1

 .ذخیره شد

 

 






