
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 راهنمای نصب و راه اندازی

پنتاکس کنترل دور موتور   

 DSI-400 
 

 



 مقدمه

، و پیشرفته با کارایی بالا  DSI-400سری  پنتاکس کنترل برداری استفاده از اینورترهای شما برای حسن انتخاباز  ابتدادر 

 تشکر می کنیم. 

است که  با عملکرد و ویژگی های سطح بالا  یرل بردارکنت با یک اینورتر DSI-400سری پنتاکس  کنترل دور موتور

 طراحی و ساخته شده است.

DSI-400  می رنمدو  منحصر به فرد یدر صنعت و با استفاده از الگوریتم کنترل بردارو پیشرفته با عملکردی سطح بالا ،

 کنترل نماید.راه اندازی و  و عملکرد عالی گشتاور قوی ،دقت بالا تواند موتورهای القایی را با

، تعمیر و فاده )نصب، راه اندازی. قبل از استتوضیح می دهدرا  DSI-400 سری استفاده صحیح از اینورتراین راهنما 

 .که دستورالعمل ها را به دقت خوانده ایداطمینان حاصل کنید باید نگهداری، بازرسی، و غیره(، 

 .ضروری می باشدلازم و از آن محصول قبل از استفاده  ایمنی موارد و آشنایی با درک 

 

 تعاریف ایمنی

قرار می گیرد و توجه یسمورد بررذیل  موارد ایمنی کاربر دو دسته یکتابچه راهنما نیدر ا   

 مرگ شود. یو حت یجد بیممکن است باعث آسکه  از،یمورد ن اتیاز عمل یبا توجه به خطرات ناشهشدار:    

 زاتیشود و به تجه جادیا یصدمات جزئ ایمتوسط  ات، ممکن است صدم ازیمورد ن اتیملع ناشی از با توجه به خطراتاحتیاط: 

 د. برس بیآس

 از اقدامات د،ی( را مطالعه کنیاحتمال یاطیفصل )اقدامات احت نیلطفا به دقت ا ستم،یس یو نگهدار ینصب، راه اندازجهت 

 دارد.ن یتینامناسب مسئول کاربرداز  یناش آسیبورت صدمه و در ص شرکت سازنده. دیکار استفاده کن انجام یلازم برا یاطیاحت

 

 

 یتیملاحضات امن

 قبل از نصب 

 اخطار 

آن  بنصباشد از  دهید بیقطعات آس ایقطعات گمشده  دارای نورتریا ای آب نفوذ کرده باشد و  نورتریادر صورتی که داخل 

 خودداری نمایید. 



 ، اینورتر را نصب نکنید. ستیسازگار ن جودمو مواردبا  یبسته بند ستیل در صورتیکه

 

 اخطار 

 .دبرس بیآس نورتریابه صورت ممکن است  نیا ری، در غی و جابجایی دستگاه دقت نماییدریدر هنگام بارگ

 وجود دارد. دنید بیاحتمال آس د،یاستفاده نکن نورتریدر ا معیوب قطعات موجود ای دهید بیآس اینورتراز  لطفا

 .اردوجود د و آسیب  کیاستات یکیخطر الکتر امکان ایجاد  صورت نیا ریدر غ ،خودداری نماییدکنترل  ستمیس یاجزااز تماس با 

 

 اینورتر نصب هنگام      

 اخطار 

صورت ممکن است  نیا ری. در غدیو دور از مواد قابل اشتعال نگه دار دیقابل احتراق مانند فلز قرار ده ریسطح غ یرا رو نورتریا

 شود. یاعث آتش سوزب

انفجار وجود دارد.  ایقابل احتراق  ایجامد قابل اشتعال  ای عیکه در آن گاز، ما . مواردیخطرناک ممنوع است های طیدر مح استفاده

 شود.سوزی آتش  ای یکیممکن است باعث شوک الکتر ای

 

 احتیاط 

 نورتریا به بیصورت، ممکن است باعث آس نیا ری. در غتر نیفتدمواظب باشید رشته های کابل یا سیم و یا پیچ و مهره داخل اینور

 شود.

 .دیدهنقرار  بالالرزش  یا و دینور خورشمستقیم  تابش را در محل نورتریا لطفا

که  یور، به طمی شوندنصب  نتیکاب کیدر  نورتریاز دو ا شیکه ب یزمان مخصوصا ،به دقت بررسی نماییدمحل نصب آن را  لطفا

 .اینورترها مورد توجه قرار گیرد یتابشیی و ات گرمااثر

 

 هنگام کابل کشی و سیم بندی   

 اخطار 



د منتظره وجو ریغ اتصورت خطر نیا ریانجام شود. در غ یحرفه ا و یفن نیتوسط تکنس دیبا نصب و راه اندازی اتیعمل

 خواهد داشت.

 .شود یآتش سوز موجب صورت ممکن است نیا ریشود. در غ کلید اتوماتیک نصب هیو منبع تغذ نورتریا نیب دیبا

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غباشدکه برق قبل از اتصال قطع شده  دیحاصل کن نانیاطم

ود وج یکیصورت ممکن است خطر شوک الکتر نیا ری. در غکامل به سیستم ارت وصل شودبه طور  دیبا ارت نالیترم

 داشته باشد.

 اخطار 

 و  درتکابل قباید  ،یکش میهنگام کار س ،مسیر یکسان عبور ندهیدرا از  کابل کنترلو  کابل قدرتطفا ل

 از هم فاصله داشته باشند. متر  یسانت 30از  شیب کابل کنترل

  .برای انکودر باید از کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل به سیستم ارت مطمئن وصل گردد 

 ابل های ورودی به ترمینالهای خروجیبه هیچ عنوان نباید ک W)、V、(U  دراینصورت  وصل شوند ،

 اینورتر آسیب خواهد دید

  مقاومت ترمز حتما باید به ترمینالهایPB  وP+  وصل شود و به هیچ عنوان نباید به ترمینالهایP+  و

-P .وصل گردد که باعث آسیب جدی به اینورتر می شود 

  اساس رعایت استانداردهای مطمئن شوید که کابل کشی ها برEMC  .می باشد 

  .سایز کابلهای قدرت باید بر طبق راهنما و متناسب با توان اینورتر و موتور انتخاب  گردد 

 

 قبل از اتصال برق ورودی

 احتیاط 

 نالیرماست و تسازگار  نورتریا یکلاس ولتاژ قدرت با ولتاژ نام ایکه آ دیکن حاصل نانیاطم قبل از اتصال برق ورودی لطفا

اینورتر به  خروجیکه  دیکن یبررس به درستی اتصال پیدا کرده اند.( U, V, W) یخروج نالی( و ترمR, S, T) یورود

صورت  نیا ری، در غباشد و بتواند جریان مورد نیاز موتور را تامین نماید یقوبرق ورودی  نکهیو ا نباشد.اتصال کوتاه موتور 

 برساند. بیآس نورتریا به ممکن است

که فاصله  دیمطمئن شو بایداست،  ازیمورد ن ON / OFF. اگر به طور مداوم برق ورودی را مدام روشن و خاموش نکنید 

 .باشد قهیدق تر از یکشیب یزمان

 



 

 احتیاط 

 !شود دجایممکن است ا یکیشوک الکتر نصورتیا ری. در غکردن اینورتر بسته شودقبل از روشن  دیبا درپوش روی اینورتر

مکن است م در غیر اینصورتدفترچه راهنما متصل شوند.  نیارائه شده در اات مطابق با مدار حیبه طور صح دیبا اینورتراتصالات  تمام

 .رخ دهد حادثه

 

 اتصال برق ورودی      

 اخطار 

 وجود دارد! یکیرصورت خطر شوک الکت نیا ری. در غدینکن دار کردن اینورتر بازبرق  موقعرا  نورتریا درپوش

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدینکن لمس و مدار اطراف آن را با دست مرطوب نورتریا

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدیکنترل( را لمس نکنهای  نالی)از جمله ترم نورتریا ترمینالهای

نالهای ترمیزمان  نیدر ا ن،ی. بنابرارا کنترل می کند قدرت ترمینالهای خروجییک بصورت اتومات نورتریهنگام روشن بودن، ا در

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ریدر غ د،یرا لمس نکن  U, V, Wخروجی موتور 

ن صورت ممک نیا ری. در غموتور توجه نماییدناگهانی  از چرخش یناش اتاست، به خطر ازیمورد ن های موتورپارامتر ییشناسا اگر

 .رخ دهدحادثه است 

 برساند. بیآس زاتیصورت ممکن است به تجه نیا ری. در غدینده رییتغ ازینعدم کارخانه را در صورت  ماتیتنظ

 

 کار اینورتر هنگام    

 اخطار 

ه کن است سوختصورت، مم نیا ری. در غدینکن لمس برای تست گرما را مقاوت ترمز ای هیت سینک فن،  ،در طول کار اینورتر

 .دیشو

به  بیسآ ای یشخص بیصورت، آس نیا ریانجام شود. در غ طیواجد شرا نیتوسط تکنس دیبا اتیها در طول عمل گنالیس تست

 شود. جادیممکن است ا زاتیتجه

 



 احتیاط 

 شود جادیاسیب آ زاتیتجه برای . ممکن استدیکنترل نکن ورودی را با استفاده از کنتاکتورموتور  توقفراه اندازی و 

 شود. جادیا بی. ممکن است آساز افتادن هر چیزی داخل اینورتر جلوگیری کنید

 

 

 اینورتر تعمیرات

 اخطار 

 وجود دارد! یکیصورت، خطر شوک الکتر نیا ری. در غدیانجام نده تصال به برقارا هنگام  زاتیتجه یو نگهدار راتیتعم

ورت، ص نیا ریرا انجام دهند. در غ نورتریا یو نگهدار راتیتوانند تعم یاند نم دهیدنکه به طور خاص آموزش  یک از پرسنلی چیه

 شود! جادیممکن است ا زاتیبه تجه بیآس ای یشخص بیآس

مانده در خازن  یصورت، شارژ باق نیا ری. در غتخلیه شوند DCدقیقه صبر کنید تا خازنهای  5برق ورودی حداقل  پس از قطع

 شود! یم بیباعث آس

 

 

 

 

 اطیاحت

 موتور قیعا بازرسی ●

 دیا، بگذشته است از آن یادیمدت زمان ز ی کهدوره ا یقبل از استفاده مجدد و بازرس و یا بار نیاول یاستفاده از موتور برا یبرا

جدا از  ورتبص موتور قیاتصال عا یبررس یشود. برا نورتریبه ا بیو آس چیپ میس قیکرد تا مانع از شکست عا یموتور را بررس قیعا

 MΩ5کمتر از   یریاندازه گ قیحاصل شود که مقاومت عا نانیاطم دیبا ،ر استفاده شودمگ ولت 500ولتاژ  شود یم هیتوص نورتر،یا

 نباشد.

 موتورحرارتی  حفاظت ● 

 یپارامترها دیباشد، با موتور یبالاتر از قدرت نام نورتریا یاگر قدرت نام ژهیسازگار نباشد، به و نورتریموتور با ا ینام تیاگر ظرف

 . نماییدنصب  حفاظت موتور یبرا یرله حرارت ای دیکن میتنظ نورتریموتور را در احرارتی حفاظت 



 شود یم استارت ورودیبا فرکانس بالاتر از فرکانس  موتور ●

نیاز  Hz 50تر از فرکانسهای بالا یرا فراهم کند. اگر مشتر Hz 3200 تا Hz 0از  یتواند فرکانس خروج یم نورتریا نیا

 .مورد بررسی قرار گیردباید  موتور و دستگاههای جانبی یکی، استقامت مکاندارد

 یکیمکان دستگاههای لرزش ●

توان از  ی، که مایجاد نماید )فرکانسهای رزونانس(خاص یخروج یرا در فرکانس ها یکیمکان لرزشهایممکن است  نورتریا

 رد.از این مشکل جلوگیری ک نورتریدر ا skip یفرکانس یپارامترها میتنظ قیطر

 زنوی و موتور حرارت ●

و ارتعاش موتور  زینو ،دما مقداراست،  یخاص یها کیهارمون یاست و حاو PWMمربعی  موج  نورتریا یاز آنجا که ولتاژ خروج

 .ابدی یم شیافزا یکم برق ورودی سینوسیبا فرکانس  سهیدر مقا

 اینورتر یولتاژ ناممتفاوت با  یبا ولتاژاستفاده  ●

ممکن  دستورالعمل مشخص شده است استفاده شود، نیدر خارج از محدوده ولتاژ مجاز که در ا DSI-400 یسر نورتریاگر ا

ه ترانسفورماتور ولتاژ مربوط زا ،به استفاده خارج از رنج ولتاژ نامی ازیشود. در صورت نو موتور  نورتریا به بیآس اعثب یبه راحت است

 .دیکن استفاده

 های اصلاح ضریب توان در خروجی اینورتر خازن استفاده از ●

بخاطر نصب شده باشد،. به  ی اصلاح ضریب توانخازن ها ی اینورترخروجاگر در است،  PWMموج  نورتریا یاز آنجا که خروج

ه از این خازنها در خروجی اینورتر استفاد جریانهای اضافه ولتاژ اینورتر، باعث آسیب رسیدن به اینورتر می شود. بنابراین به هیچ عنوان

 نکنید. 

 ی اینورترو خروج یورود نالیدر ترم مانند کنتاکتورها  نگیچیسوئاستفاده از کلیدهای  ●

توقف  و یندازکنترل راه ا یاز کنتاکتور برااستفاده نصب شده باشد،  نورتریا یورود نالیو ترم هیمنبع تغذ نیب کنتاکتور کیاگر 

هش را کا نورتریا داخلهای خازن  دیعمر مف دشارژ مکرر خازنها شده وشارژ و زیرا قطع و وصل زیاد کنتاکتور باعث . ستیجاز نم نورتریا

 یروجخ قبل از قطع و وصل کنتاکتور، حاصل شود که نانیاطم باید شود، یو موتور نصب م یخروج نالیترم نیب کنتاکتوردهد. اگر  یم

 شود.می نورتریا  IGBT ماژول به  منجر به خسارت یصورت به راحت نیا ریخاموش شود، در غ نورتریا

 دیده رییدو فاز تغ یسه فاز را به ورود یورود اگر●

 . شود نورتریبه ا بیآس ایخطا  جادیصورت، ممکن است باعث ا نیا ری. در غتبدیل ورودی سه فاز اینورتر به دو فاز مجاز نمی باشد

 برق و رعد از حفاظت ●

. در است در برابر رعد و برق یخود حفاظت ییتوانا یرعد و برق است، و دارا اضافه جریان حفاظتتجهیرات  یدارا نورتریااین 

 نصب کند. نورتریا ورودیرا در  یاضاف یحفاظت یدستگاه ها دیافتد، کاربر با یاتفاق م زیادکه رعد و برق  ییکاربردها

 انکاهش تو ارتفاع و از اینورتر دراستفاده  ●



ست لازم ا ن،ی. بنابرابخاطر کاهش فشار هوا کاهش یابدممکن است  نورتریا هیت سینک گیمتر، اثر خنک کنند 1000از  شیارتفاع بدر

 متناسب با افزایش ارتفاع، توان خروجی اینورتر را کاهش دهیم.  نورتریاستفاده از ا یبرا

 ژهیو یاز استفاده ها برخی ●

، DC اسورودی بمانند  ،دارد کتابچه راهنما نیشده در ا هیتوص یکش میس نقشهاز  ریغ یبا روش ها نورتریاز ابه استفاده  ازیکاربر ن اگر

 .دیریبا شرکت تماس بگ جهت راه نمایی لطفا

 قطعات اینورتر مورد در هشدارها ●

ممکن است هنگام  PCBو  یاصل مدار یتیالکترول یها خازنزمانی که قطعات اینورتر جدا و به عنوان ضایعات استفاده می شوند 

 که باعث آسیب به افراد و محیطشود.  دیتول یشود ممکن است گاز سم وزاندهس یکیقطعات پلاست ی، منفجر شوند. وقتسوزانده شدن

 زیست خواهد شد. 

 انطباق قابل موتور ●

موجود  یورموت نیدائم است. اگر چن یسیمغناط سنکرونموتور  ایسنجابی فس ق ییالقاآسنکرون ( موتور قابل انطباق استاندارد موتور 1

 .دیموتور، انتخاب کن ینام انیسازگار با توجه به جر ینباشد، موتورها

ی گاثر خنک کنندبخاطر کاهش سرعت فن موتور  ابد،ی یکاهش م موتور که سرعت چرخش یهنگام اگر موتور غیر فرکانسی است (2

در این موارد باید از یک فن دور ثابت  ن،ی. بنابراایش یابد و باعث آسیب به موتور شودو ممکن است دمای موتور افز شود یم کم موتور

 شود. نیگزیجا یفرکانس موتور برای خنک کردن موتور استفاده شود و یا 

 وتورم یرامترهاپا ییقابل انطباق است، لازم است که شناسا یشده در موتورها تعریفاستاندارد  یپارامترها یدارا نورتری( از آنجا که ا3

این کار  داشته باشند، یسازگار یتا با حداکثر مقدار واقع کنیداصلاح بصورت دستی  فرض را  شیپ ریمقاد ای توسط اینورتر انجام شود و

 از آن کمک می نماید. و محافظت موتور بر عملکرد 

و  هیلشود، قبل از استفاده او آسیب به اینورتر یحت ای مآلارموتور ممکن است موجب  یداخل سیم پیچ ایکابل  اتصال کوتاه ( از آنجا که4

 . شودانجام باید  اتصال کوتاه  تست و قیعا تست، دوره ای ینگهدار نیهمچن

 جدا شوند! از هم همه دیشده  با تستو قطعات  نورتریا در تست عایقی موتور و کابل، دی: مطمئن شوتوجه

 

 

 

 

 

 

 

 

 



EMC یراهنما   

 

 یسیالکترومغناطضد  تو تداخلا یسیالکترومغناط تمطابق با الزامات تداخلا DSI-400اینورتر  EMCارد با توجه به استاند

 .می باشد

 .مطابقت دارد ریز یالملل نیب یبا استانداردها DSI-400 یسر نورتریا

IEC / EN 61800-5-1: 2003 مجاز یکیقابل حمل الکتر ستمیس یمنیمقررات ا 

IEC / EN 61800-3: 2004 قابل استفاده مجدد یکیالکتر ستمیس 

 :دینمراجعه ک ریز های لطفا به دستورالعمل ،یبه طور کل یصنعت طیخوب در مح یسیالکترومغناط یبه دست آوردن سازگار یبرا

 :EMC نصب یراهنما

 متصل شوند.به ارت مطمئن  یبه خوب دیبا یکیمحصولات الکتر گریو د نورتریا ارت می( س1

درصورت نیاز این کابلها را بصورت  ،به موازات هم عبور ندهید را کابلهای کنترلیو  نورتریا ی/ خروج یورود کابلهای قدرت (2

 عمود بر هم عبور دهید. 

 به ارت شیلد کابل باید، استفاده شود ،محافظ یفولاد لوله ای، شیلدداراز کابل   که شود یم هیتوص نورتریا یخروج برای کابل (3

 .استفاده نمایید شده شیلد دار به هم تابیدهکابل کنترل  از دستگاه کنترلی یکش میس یرا. بمطمئن وصل شود

 نصب شود. دیبا یراکتور خروج ای لتریمتر باشد، ف 100از  شیو موتور ب نورتریا نی( اگر فاصله ب4

 

 : EMCورودی  لتریف نصب

متعلق می  Iاز آنجاکه فیلتر به تجهیزات کلاس . دنریقرار گمورد استفاده  متناسب با جریان نامی اینورتر دیها بالتریتوجه: ف (1

باشد، صفحه فلزی ارت فیلتر باید بصورت کاملی به بدنه فلزی تابلو متصل شود. بطوریکه هدایت الکتریکی خیلی خوبی 

 وجود دارد.   EMCبخاطر تاثیرات  برقرار باشد. در غیراینصورت خطر شوک الکتریکی

را تحت  EMCاثر  یصورت به طور جد نیا رید، در غنمتصل شومشترک  نیزم کیبه  PE و لتری، فباید EMC در تست( 2

 دهد. یقرار م ریتاث

 نصب شود. نورتریا هیمنبع تغذ یبه ورود کینزدحد ممکن  تا دیبا لتری( ف3
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 بخش اول . مشخصات محصول

ل از باز کردن محصول، لطفا بسته شده اند. قب شیآزماتست و  کارخانهقبل از خروج از   DSI-400 یفرکانس اینورترهای

ما ش مشخصات و نوع محصول مطابق با سفارش ایآ نکهیو ا دیکن یدقت بررس ااز حمل و نقل ب یناشهای بیآسی محصول را برا یبند

 .دیریبا شرکت تماس بگ میبه طور مستق ایمحصولات  نمایندگیدر صورت هر گونه سوال، لطفا با  می باشد یا نه.

 شما فارش سمطابق با  دیکرده ا افتیکه در یکه محصول دیحاصل کن نانیتا اطم دیکن یبررس را نورترای کنار پلاک مشخصات

 .می باشد

 پلاک دستگاهمشخصات  1.1

 دستگاه مشخصات مدل 2.1

 

 

 

 

 

DSI-400-1K5 G3-00 

 

 

 

   

 ولتاژ  سری اینورتر

 220V تک فاز 1   

 380V سه فاز 3  توان موتور

K75 0.75kW  

1K5 1.5kW 

 

 کارت آپشن 00 

011 11kW    

018 18.5kW  نوع اینورتر 

055 55kW  G نوع عمومی 

110 110kW  P مخصوص پمپ و فن 

     

 .است G تر از نوع نییقدرت پا کی P . نوعکنید یبررس P0.00 قیرا از طراینورتر  یمدل ها

کنید.  نیگزیرا جا Gنوع  7.5kwدارید، می توانید  Pنوع  11kwبه  ازیعنوان مثال: اگر شما ن به

می باشد و نمیتواند برای مدت زمان خیلی طولانی  سبک بارهای پمپ، فن و یتنها مناسب برا P مدل

مناسب برای بارهای سنگین مانند جرثقیل یا کمپرسور می  Gمدل  با جریان و فرکانس بالا کار کند.

 ی و اضافه بار بالاتر تولید نماید.باشد و می تواند جریان راه انداز

  

و  Pو  Gمدل 

مشخصات 

 اینورتر

 

 

Variable Frequency Inverter 

 

MODEL: DSI-400-1K5G3-00 

INPUT: 3PH 400V~ 5.2A 50Hz/60Hz 

POWER: 1.5KW 

OUTPUT: 3PH 0-400V~ 3.7A 50HZ/60HZ 

Pentax Inverter 
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 سری دستگاهها  3.1

 مدل اینورتر

 جریان نامی ورودی مشخصات توان موتور

A 

 جریان نامی خروجی 

A kW HP 

AC 220V，50/60Hz  ورودی تک فاز 

DSI-400-K40G1-00 0.4 0.5 5.9 2.5 

DSI-400-K75G1-00 0.75 1 8.3 4 

DSI-400-1K5G1-00 1.5 2 14.1 7 

DSI-400-2K2G1-00 2.2 3 24.2 10 

DSI-400-004G1-00 4.0 5.5 34.0 16 

AC 380V，50/60Hz ورودی سه فاز      

DSI-400-K75G3-00 0.75 1 4.3 2.5 

DSI-400-1K5G3-00 1.5 2 5.2 3.7 

DSI-400-2K2G3-00 2.2 3 6.0 5 

DSI-400-004G3-00 4.0 5 10.5 8.5 

DSI-400-5K5G3-00 5.5 7.5 15.5 13 

DSI-400-7K5G3-00 7.5 10 20.5 16 

DSI-400-011G3-00 11.0 15 27.5 25 

DSI-400-015G3-00 15.0 20 37.1 32 

DSI-400-018G3-00 18.5 25 41.9 38 

DSI-400-022G3-00 22 30 49.3 45 

DSI-400-030G3-00 30 40 65.7 60 

DSI-400-037G3-00 37 50 80.6 75 
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DSI-400-045G3-00 45 60 96.4 90 

DSI-400-055G3-00 55 70 117.6 110 

DSI-400-075G3-00 75 100 166.4 150 

DSI-400-093G3-00 90 125 184.3 170 

DSI-400-110G3-00 110 150 226.8 210 

DSI-400-132G3-00 132 175 268.1 250 

DSI-400-160G3-00 160 210 321.1 300 

DSI-400-187G3-00 185 245 368.0 340 

DSI-400-200G3-00 200 260 406.6 380 

DSI-400-220G3-00 220 300 442.7 415 

DSI-400-250G3-00 250 350 503.0 470 

DSI-400-280G3-00 280 370 555.9 520 

DSI-400-315G3-00 315 500 650.7 600 

DSI-400-355G3-00 355 420 734.5 650 

DSI-400-400G3-00 400 530 787.6 725 

DSI-400-450G3-00 450 595 846.0 820 

DSI-400-500G3-00 500 670 885.0 860 

3-1جدول   
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 شکل دستگاهها  4.1

 طرح دستگاه، ابعاد نصب و وزن  1.4.1

DSI-400−K40G1～DSI-400−2K2G1、DSI-400−K75G3, DSI-400-022G3 / 030P3 class 

 

 

 

 

 

 

DSI-400−030G3/037P3~DSI-400-090G3/110P3 class 

 

DSI-400−110G3/132P3~DSI-400-315G3/355P3 class 
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DSI-400−355G3/400P3~DSI-400-500G3 class 

 

 طرح و ابعاد نصب دستگاهها 4-1شکل 

 

 

 



 بخش اول . مشخصات محصول

6 

DIM 

 （mm）ابعاد بدنه 

W H D W1 H1 D1 

DSI-400-K40G1-00 

118 185 164 106 175 156 

DSI-400-K75G1-00 

DSI-400-1K5G1-00 

DSI-400-2K2G1-00 

DSI-400−K75G3-00 

DSI-400-1K5G3-00 

DSI-400-2K2G3-00 

DSI-400-004G3-00 

DSI-400-5K5G3-00 

DSI-400-7K5G3/011P3 
160 247 190 148 235 182 

DSI-400-011G3/015P3 

DSI-400-015G3/018P3 

220 320 210 205 306 202 DSI-400-018G3/022P3 

DSI-400-022G3/030P3 

DSI-400-030G3/037P3 
280 440 270 200 380 232 

DSI-400-037G3/045P3 

DSI-400-045G3/055P3 
280 583 290 200 562 150 

DSI-400-055G3/75P3 

DSI-400-075G3/90P3  

300 

 

688 

 

340 

 

200 

 

667 

 

—— DSI-400-090G3/110P3 

DSI-400-110G3/132P3 

420 

 840 

 

350 300 815 —— 
DSI-400-132G3/160P3 

DSI-400-160G3/185P3 

DSI-400−185G3/200P3 
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DSI-400−200G3/220P3 

640 1035 395 500 1003 —— 

DSI-400−220G3/250P3 

DSI-400−250G3/280P3 

DSI-400−280G3/315P3 

DSI-400−315G3/355P3 

DSI-400−355G3/400P3 

960 1240 400 740 1205 —— 

DSI-400−400G3/450P3 

DSI-400−450G3-00 

DSI-400−500G3-00 
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 مشخصات کلی اینورتر 5.1

 مشخصات عنوان

ی
صل

 ا
ع

واب
ت

 

موتور  ن وآسنکرو موتور ی کنترلبراپیشرفته  یکنترل بردار یتکنولوژ با دقیقعملکرد  سیستم کنترل

 سنکرون 

 های سنکرونموتور آسنکرون و ییالقا هایموتور یبالا برا بسیار با راندمان کنترل ویلکرد دراعم

  500Hz – 0کنترل برداری  :  حداکثر فرکانس

 V/F  :0 – 3200Hzکنترل 

فرکانس 

 )کریر(سوئیچینگ

0.5 – 16 KHz  :  یم میبار تنظ یها یژگیبه طور خودکار با توجه به و کریرفرکانس 

 شود

دقت تنظیم 

 یفرکانس ورود

 HZ 0.01 :تالیجید ماتیتنظ

 ٪0.025آنالوگ: حداکثر فرکانس  میتنظ

 (SVCحلقه باز ) یکنترل بردار مد کنترل

 (FVCحلقه بسته ) یکنترل بردار

 V / Fکنترل 

   G : 0.5Hz/150%(SVC)；0Hz/180%(FVC)درایو نوع  یگشتاور راه انداز

 (SVC)1：100 سرعت رنج تغییرات

 (SVC)%0.5± سرعت کنترلدقت 

 (FVC)%5± دقت کنترل گشتاور

 هیثان 3- اضافه بار برای  ٪180  قه،یدق 1برای  -اضافه بار   G  :150٪نوع  بار قابلیت اضافه

 ٪30.0~  ٪0.1 یگشتاور دست شیافزا ، گشتاور اتوماتیک شیافزا پارامتر گشتاور تیتقو

  V/Fمنحنی 
، 1.6، 1.4، 1.2 توان) V / F توان دومو  V / F ای ، چند نقطهV / F یخط یمنحن

1.8 ،2) 

منحنی شتاب 

 افزاینده و کاهنده 

 .تغییر می کند S یمنحن  ایو  میمستق بصورت خط شتاب

 ثانیه تغییر می کند.  6500.0تا  0.0 شتاب ازو زمان وجود دارد  شتاب  زمان چهار

  DCترمز 
، ثانیه 36.0تا  ثانیه 0.0تا حداکثر فرکانس، زمان ترمز:  DC  :  0.00Hzفرکانس ترمز
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 .٪100.0 تا ٪0.0و مقدار ترمز: 

 کندسرعت  کنترل

 (جاگ)

 ~ 0.0s سرعت جاگ . زمان شتاب0.00Hz ~ 50.00Hz  ی محدوده فرکانس

6500.0s. 

PLC  ساده و

چند مرحله سرعت 

 ای

 ایداخل و  شود وازساخته  PLC قیطر سرعت در حال اجرا از پله 16تواند حداکثر  یم

 .انتخاب شودکنترل  نالیترم

 PIDکنترل 

 داخلی
 بصورت داخلی می تواند فعال شود.  PID کنترل حلقه بسته ستمیس

ت بصورولتاژ  میتنظ

 (AVRخودکار )

گه ثابت ن، ولتاژ شبکه رییرا به طور خودکار در صورت تغ یتواند ولتاژ خروج یماینورتر 

 دارد.

کنترل اضافه ولتاژ 

 و اضافه جریان 

خطای را محدود کند و مانع از وقوع  انیجریا ولتاژ  مقدارتواند به طور خودکار  یم اینورتر

 راه اندازی شود ندیفرا یدر ط انیجر یاولتاژ  اضافه

تغییر  تیمحدود

 عیسر انیجر
 دمی کنرا حفظ  نورتریا یحفاظت از عملکرد عاد ان،یجر اضافه یبه حداقل رساندن خطابا 

گشتاور  تیمحدود

 و کنترل

اضافه جریان های از  یریکند، جلوگ یمحدود م اتیعمل نیبه طور خودکار گشتاور را در ح

 ؛پی در پی

 .انجام دهدتواند کنترل گشتاور را  یحلقه بسته م حالتدر 

ی
ص

خ
ش

ع 
واب

ت
 

 یتوقف لحظه ا

 وقفه بدون

 ین مبار جبرا برگشتی یانرژ قیاز طر یافتهکاهش  شود، ولتاژ یکه برق خاموش م یهنگام

 .روشن نگه داردکوتاه بسیار دوره  کیرا در  نورتریتواند ا یشود، که م

 جریان تیمحدود

 لحظه ای
 پی در پی  ندهد انیجر های اضافه خطا نورتریا ی اینکهبرا

  I/O ترمینالهای

 مجازی

می تواند ساده  یمنطقهای کنترل  ی برای اجرا، DO  DI /یمجاز ترمینالهایگروه  5

 استفاده گردد. 

 دقیقه 6500تا  0پارامتر کنترل زمان : زمان قابل تنظیم  یکنترل زمان

 بین چند چیسوئ

 گانهجدا موتو
 را تحقق بخشد مختلف موتور 4بین تواند کنترل  یموتور، مبرای گروه پارامتر  4

کل پروتاز  یبانیپشت

 ارتباطی استاندارد
 بر روی اینورتر موجود می باشد پیش فرضبصورت  RS485استاندارد مدباس 

، روتاری ، سینوس  open collector  ،UVWپشتیبانی از انواع مختلف انکودر مانند  ی ازبانیپشت
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 کسینوس و غیره  انکودرهای مختلف 

ی
ات
لی

م
 ع

ع
واب

ت
 

کانالهای کنترل 

 مختلف

رتباط ا ازطریق کنترل و  هاینالیترم ،نترل کی پدکپانل  از طریق: کنترل سه نوع کانال

 .شوند چیمختلف سوئ یدر حالت هاهامی توانند کانال نی. االیسر

 منبع فرکانس
مرجع ولتاژ آنالوگ، مرجع  تال،یجینوع منابع فرکانس مانند مرجع د ازدهیبه طور کامل 

 وجود دارد. الیسرو مرجع  PLC ،PID، چند پله ای، سرعت  پالس آنالوگ، مرجع جریان

منبع فرکانس 

 یکمک

نس فرکا میتنظ یبرا ی زیادیریتواند انعطاف پذ یکه م ینوع منبع فرکانس کمک 11

 کند جادیا یکمک

 یورودهای نالیترم

توان به عنوان پالس  یرا م DI5وجود دارد،  تالیجید یورود ترمینال 7 استانداردبصورت 

 کرد استفاده kHz100با سرعت بالا  یورود

 ی جریانورود اولت ی 10-0ولتاژ  یتواند به عنوان ورود یآنالوگ که م یورود ترمینال 2

 .ردیمورد استفاده قرار گ میلی آمپر 20~  0

 های خروجینالیترم

پالس  یخروج  FM خروجی ،وجود دارد  تالیجید یخروج ترمینال 2 استانداردبصورت 

 ؛kHz  0  ~100 یموج مربع گنالیسبصورت با سرعت بالا 

 له قابل برنامه ریزیر یخروج نالیترم 2

 ولت  10~  0 یولتاژ خروج ای mA0  ~20 انیجر یآنالوگ، خروج یخروج ترمینال 2

د
لی

 ک
ه
ح

صف
 

 روی ومتریپتانس

 دیصفحه کل
 نگیکد ومتریپتانس ای دیصفحه کل ومتریمجهز به پتانس

ه صفح قفل قابلیت

و انتخاب  کلید

 عملکرد

ز ا یریجلوگ یاز دکمه ها برا یبخش یرا برا یاتی، محدوده عملحه کلیدصف قفل کردن

 می کند فیتعر عملیاتی یخطا

 یحفاظتوابع ت

 ضافها، حفاظت در برابر ی/ خروج یورود قطعی فاز کوتاه موتور، اتصال دارای توابع حفاضتی

و محافظت  مااضافه د، حفاظت کم ولتاژ، محافظت در برابر ولتاژاضافه حفاظت از  ان،یجر

 در برابر اضافه بار .

ی
ط

حی
 م

ع
واب

ت
 

 محل نصب
خورنده، گاز قابل  هایگرد و غبار، گاز د،یخورش میو بدون نور مستق سرپوشیده طیدر مح

 نصب گردد ،احتراق، دود روغن، بخار، نمک 

 ارتفاع نصب

 متر 1000بصورت استاندارد کمتر از 

 تر یک درصد توان اینورتر کاهش می یابدم 100برای ارتفاعهای بالاتر به ازای هر 

 طیمح یدما

 ℃ 40+ تا   ℃ 10-

 به نسبت دما، توان اینورتر کاهش می یابد℃ 50 تا  ℃ 40برای دماهای بین 
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 شبنم و قطرات آب، بدون RH ٪95کمتر از  رطوبت

 m/s2(0.6g) 5.9کمتر از  لرزش

 ℃60＋~℃20－ دمای نگهداری

 

1-5-1جدول   

 



 

12 

 نصب و کابل کشی - بخش دوم

 شرایط محیطی نصب  1.2

 ℃40~℃10-       طیمح ی( دما1

 .دیتداخل دور نگه دار ابعو دستگاه را از من دیاجتناب کن یسیالکترومغناط امواج ( از تداخل2

 ی کنیدریجلوگات در داخل دستگاه پودر فلز ایپنبه  بریگرد و غبار، ف ،بخار، پودرنفوظ آب،  ریختن( از 3

 ی شود. ریجلوگدر دستگاه  وارد شدن روغن، نمک و گاز خورنده ( از4

 باشد.   0.6Gکمتر از  دیلرزش با مانند نزدیک ماشین پانج نصب نگردد،بالا در محلهای با ارزش ( 5

 .باشدمتراکم(  ری)غ RH ٪95، رطوبت کمتر از بالا نصب نگردد رطوبتدر محیطهای با ( 6

 ، نصب نگردد. وجود دارد یانفجار ایقابل احتراق  ایجامد قابل اشتعال  ای عیکه گاز، ما ییجا مانند خطرناک های طیدر مح ( 7

 اینورتر حمل و نصب 2.2

 است. ازیبلند کردن مورد ن یابزار مناسب برا نورتر،یا دنید بیاز آس یریجلوگ یشود، برا یحمل م نورتریکه ا هنگامی ※

 .باشد از حد مجاز شیب نبایدرترنوهای روی هم قرارگرفته ای جعبه تعداد ※

 .دینکن نصبرا  نورترای ، لطفاکمبود قطعات وجود داشته باشد ای بیاگر آس ※

 .دیقرار نده نورتریا رویرا  نیسنگ یااشی ※

 نورتریا داخل بهمی باشند قابل اشتعال  که رهیروغن و غ ایکننده و  تیهدا اءیاش گرید ایکابل و رشته های  چ،پی از افتادن لطفا ※

 .یدکن یریجلوگ

 هیهوت باید اتاق  ،یا داخل تابلو نصب گردد واریدروی  دیبا نورتریرا تحمل کند. ا نورتریتواند وزن ا یکه محل نصب م مطمئن شوید ※

 است: هنشان داده شد ریز ری، همانطور که در تصووجود داشته باشد و اجسام مجاور تابلو اینورتر نیب یکاف یفضا داشته باشد ومناسب 
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 2.1-2 شکل

تهویه و خنک شدن اینورتر را در نظر داشته باشید و موارد ذیل را چک مشکلات مربوط به  دیبا یکیمکان یدر هنگام نصب و راه انداز

 کنید:

حال،  نی. با ادمشخص نمایرا  مورد نیاز برای تهویه مطمئن  یتواند فضا ینشان داده شده است، که م 2.1-2 شکل نصب در ی( فضا1

 .ردیمورد توجه قرار گ دیبا زین داخل تابلودر  گرید یدستگاه ها و حرارت گرما

د. اگر درگننصب  دیگر بالای اینورتر زاتیتجه بهتر است وجود، نیخارج شود. با ا دستگاه یتا گرما از بالا دینصب کن یرا عمود نورتری( ا2

اید تعداد زیاد است و ایتورترها ب که مواردی در  شوند. نصب یمواز اینورترها بصورت تر استبه، تابلو باید نصب شود داخل اینورتر نیچند

 .دینصب کن  2-2شکل  مانند  حرارتی جداکننده هواعایق  ، لطفا صفحه شوند نصب بالا و پائین 

 مواد مقاوم در برابر شعله باشد. دینصب با ساپورتهای (3

تا  و عایق بندی تابلوداخل  ی. فضاردیقرار گ، پودر وجود دارد و گرد و غبار ی کهده در خارج از مکانخنک کنن تابلوشود که  یم هی( توص4

 حد ممکن بزرگ باشد.

 

 کابل کشی 4.2

 .ا گردداجر ریزو نقشه  با توجه به نمودار حیاتصالات صح دیو مدار کنترل. با یاصلقدرت شامل دو بخش است: مدار  نورتریا یکش کابل

 شه کابل کشی اینورترنق 1.4.2
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Brake resistor

PB

R

S

T

U

V

W

DI1

DI2

DI3

DI4

DI5/HD1

DI6

+10V

AI1

GND

P4-00=1

P4-01=4

P4-02=9

P4-03=12

P4-04=13

P4-05=2

10kΩ

AO1

T/A1

P

Analog output 1:
AO 1: 0~10V/0~20mA
Default value:
Operating frequency
0~10V ，F5-07=0

T/C1

T/B1

Relay output1

250V AC/1A

30V DC/1A

0.4kW-22kW

L1

L2

L3

T/A2

T/C2

T/B2

Relay output2

250V AC/1A

30V DC/1A

+24V

OP

COM

485+

485-

GND

RS485

   Modbus
communication

485 terminal resistor 
selecting switch

DI7
P4-06=0

AI2

0-10V

0-20mA

I V

Jumper J8

I V

Jumper J5

GND

FM

COM

DO1

CME

Open-collector 1: 0~24Vdc/0~50mA
Default value:
When the drive is running, P5-04=1

Pulse sequence output: 0~100kHz
Default value:
Frequency setting 0~50kHz、P5-00=0、
P5-06=0

100Ω nothing

Jumper J1

Brake resistor

Brake unit

30kW-400kW

Breaker

Three phase AC
power supply

Power grounding
Main circult

Control circult

PShielding
cable

Twisted shielding
cable

Multi function input 1

Multi function input 2

Multi function input 3

Multi function input 4

Multi function input 5

Multi function input 6

Multi function input 7

P+P- P+P-

 

 شکل2-4.1 

T/A1 

T/B1 

T/C1 

T/A2 

T/B2 

T/C2 
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 ( Gترمینالهای مدار قدرت )اینورتر نوع  5.2

 ترمینالهای قدرت اینورتر  1.5.2

 توضیحات نام ترمینال

R、S、T ورودی سه فاز 

P+、PB 
 0.4KW~22KW)ورودی مقاومت ترمز )

U、V、W خروجی سه فاز موتور 

PE  ترمینال ارت 

 قدرتمدار  جهت کابل کشی – اطیاحت 2.5.2

 R、S、T ی( توان ورود1

 فاز. یبه توال ازی، بدون نAC سه فاز ویدرا یورود  

 باشد. IECمربوط به  یو استانداردها یمطابق با مقررات محل دیبا قدرت و کابل کشیو روش نصب  مشخصات

 :دیمراجعه کن  قدرت ی کابل کشیبرا ریبه جدول ز لطفا

 مدار کنترل یها نالیرمت 6.2

 کنترلهای نالیترم 1.6.2

 

 

 

 

 

 

 مدار کنترل هاینالیترم حاتیتوض 2.6.2

 ها: نالیعملکرد ترم شرح

+10V AI1 AI2 GND AO1 DO1 FM CME OP +24V T/A2 T/B2T/C2

485+485- GND DI1 DI5 DI7 T/A1 T/B1T/C1DI6DI4DI3DI2 COM
COM
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علامت  نوع

 ترمینال

 توضیحات عملکرد نام ترمینال

تغذیه 

 کنترلی

+10V-

GND 

 روجیخ نالیترم

 10 هیمنبع تغذ

 ولت

 انیر جربا حداکث ،یخارج مصرف یولت برا +10 هیمنبع تغذ 

 10mA یخروج

ستفاده ا یخارج ومتریپتانس یبرا هیبه عنوان منبع تغذ یطور کل به

 شود. یم

 است 5kΩ تا  1kΩ   ومتریمقاومت پتانس رنج

+24V-

COM 

 هیمنبع تغذ

  24V  نالیترم

به عنوان  ی. به طور کلیخارج مصرف یولت برا 24 هیمنبع تغذ 

 و سنسور تالیجید یخروج/  یورودهای  نالیترم یبرا هیمنبع تغذ

 شود. یاستفاده م یخارج

 mA200: یخروج انیجر حداکثر

OP 

ی ورود ترمینال

 یخارج ولتاژ

، DI1 ~ DI7 ورودیهای  یبرا یخارج گنالیهنگام استفاده از س

OP متصل شود، اتصال   یخارج هیبه منبع تغذ دیباV24 (J9)  به

 فرض کارخانه. شیعنوان پ

ورودی 

 آنالوگ

AI1-GND  رنج ولتاژ ورودی   1ورودی آنالوگDC 0V - 10V 

AI2-GND 

 ، انتخاب توسطDC 0V ~ 10V / 4mA ~ 20mAمحدوده  2ورودی آنالوگ 

 کنترل برد در J8 جامپر

 جریان یورود 500Ω  ، ولتاژی ورود 22kΩ ورودی: امپدانس

ورودی 

 دیجیتال

DI1-OP  یطبدو ق یورود ،ینور ی. جداساز1 1ورودی دیجیتال. 

 .4.7kΩ: ی. امپدانس ورود2

  30V- 9: یورود ولتاژ . محدوده3

DI2-OP  2ورودی دیجیتال 

DI3-OP  3ورودی دیجیتال 

DI4-OP  4ورودی دیجیتال 

DI5-OP  2.4امپدانس ورودی  5ورودی دیجیتال kΩ 

DI6-OP  مانند  6ورودی دیجیتالDI1 
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DI7-OP  مانند  7ورودی دیجیتالDI1 

HDI 

DI5-OP 

 یورود نالیترم

 پالس با سرعت بالا

DI5 پالس با سرعت بالا استفاده  یتواند به عنوان کانال ورود یم

 شود.

 100KHz  :یفرکانس ورود حداکثر

خروجی 

 آنالوگ

AO1-

GND 

 یم نییکنترل  تعبرد در  J5 جامپر توسط انیجر ایولتاژ  یخروج 1خروجی آنالوگ 

 شود.

 0V – 10V: یولتاژ خروج محدوده

 0/4mA – 20mA   :یخروج انیمحدوده جر

خروجی 

-DO1 دیجیتال

CME 

 کلکتور باز. یخروج دو حالته بصورت ،خروجی اپتوکوپلر 1خروجی دیجیتال 

: یخروج انیمحدوده جر 0V – 24V: یولتاژ خروج محدوده

0mA – 50mA 

FM-CME 

پالس با  یخروج

 سرعت بالا

 100تواند به  یکثر فرکانس مپالس با سرعت بالا، حدا یخروج

.  تیمحدود تعریف به عنوان P5.00 پارامتربرسد.  لوهرتزیک

 است. DO1 مانندکلکتور باز است، عملکرد  یخروج

خروجی رله 

1 

TA1-TB1 مقدار جریان و ولتاژ کنتاکتهای رله: کنتاکت بسته 

AC250V，3A，COSø=0.4  TA1-TC1 کنتاکت باز 

خروجی رله 

2 

TA2-TB2 مقدار جریان و ولتاژ کنتاکتهای رله: کنتاکت بسته 

AC250V，3A，COSø=0.4  TA2-TC2 کنتاکت باز 

ارتباط 

 سریال

485+ 

485- 

 پورت خروجی سریال مدباس پورت مدباس

 

 کنترل یها ترمینالهای یکش میشرح س 3.6.2

 ( ترمینالهای آنالوگ1

تفاده شود، اسشیلددار  کابل باید معمولا رد،یگ یقرار م ریتحت تاث یخارج امواج خلتوسط تدا یبه راحت فیآنالوگ ضع گنالیاز آنجا که س

آنالوگ  گنالیکه س ینشان داده شده است. در صورت 6.1-2که در شکل  ی، همانطورنباشد متر 20از  شیکوتاه باشد و ب دیطول کابل با
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ه در شکل ک ی، همانطورمحافظت شود تیفر یسیحلقه مغناط ای ینخاز لتریبا ف دیآنالوگ با گنالیباشد، منبع س دیدر معرض تداخل شد

 نشان داده شده است. 2-6.2

                               

 جهت نصب ولوم  آنالوگ یورود نالیترم یکش مینمودار س 1.6-2شکل                        

 

             

یگنال پروسهسیم کشی ورودی آنالوگ دربرای ورودی س 2.62.شکل   

 

 ترمینال ورودیهای دیجیتال (2

از تداخل  یریجلوگ ی، براهنگام سیم کشی نباشد.متر  20 از شیکه طول آن ب با محافظ شیلد می باشدبه کابل  ازین یبه طور کل 

 .ردیکردن صورت گ لتریف یاقدامات لازم برا دیبا ه،یمنبع تغذامواج با 

متر 20ر از کمت  

+10V 

AI1 

GND 

PE 

VFD 

 

AI1 

GND 

DSI-400 

 رینگ مغناطیسی

0.022uF 50V 

C 

دور در همان جهت 3تا  2 ای ریهمان مس         
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a) ورودی یکش میروش س DI (هیلتخ یکش می)حالت س 

 

سیم کشی دیجیتال مد درین ۳.۶.۲شکل   

برداشته  دیبا J9 د،یکن یاستفاده م یخارج هیمنبع تغذ کیاز که  شود یاستفاده م و هنگامیاست  های سیم کشیاز حالت یکی نیا

 وصل خواهد شد.  DIبه پورت  یمنف هیکه منبع تغذ ید، در حالیوصل کن OPرا به  یمثبت خارج هیشود و منبع تغذ

 (ولتاژ منبع ی باکش می)حالت س DI ترمینال یکش میسدوم  ( روشب

 

سیم کشی با منبع ولتاژ ۴.۶.۲شکل   

 

هم  هرا ب یکنترل خارج مشترک نالیولت و ترم 24و  وصل شود COMبه پورت   J9 جامپر دیبا OP حالت اتصال  نیادر 

External controller Inverter control board

NPN

3.3Ω

0V COM

DI5
4.7K

Signal

+VCC +24V

DI1

SP

4.7K

+24V

External controller
Inverter control board

PNP

3.3Ω

0V COM

DI5
4.7K

Signal

+VCC +24V

DI1

SP

4.7K

+24V
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 د،یوصل کن OPرا به  یخارج یبرداشته شود و منبع برق منف دیبا J9 جامپر د،یکن یاستفاده م یمنبع برق خارج کی. اگر از دیوصل کن

 وصل می شود.  DI ترمینالمثبت به  هیکه منبع تغذ یدر حال

 ترمینال خروجی دیجیتال (1

 چیپ میس صورت موازی بارا به  ودید یک دی، شما بالازم باشد تالیجید یخروج نالیترم توسطرله  زمانیکه کنترل یک

 .می بیند بیآس یبه راحت DCولت  24 هیمنبع تغذ ر غیر اینصورتد. دیرله اضافه کن

فاصله پس از ولت بلا 24 هیمنبع تغذ اگر برعکس وصل گردد، باشد. ریز ریمطابق تصو یبه درست دیبا ودید های: قطباطیاحت

 .می سوزد تالیجید  نالیترم یخروج

 

 

سیم کشی ترمینال خروجی دیجیتال 5.6.2شکل   

 آماده بکارمدار حالت  7.2

خرابی یا مشکل در اینورتر ممکن است باعث توقف موتور و آسیب به پروسه گردد، برای جلوگیری از این کار می توانید مدار جانبی 

 جایگزین را داشته باشید تا موتور بصورت مستقیم روشن شود.

بکه و خروجی اینورتر یکسان باشد تا جهت مدار جانبی جایگزین را تست و تایید نمایید و مطمئن شوید جهت فاز برق ش: نکته

 چرخش موتور ثابت بماند. 

 

  1.7.2شکل 

T

R

S
Inverter

R

Interlock AC contactor

3-phase AC power supply

M 

3~T

S

U

V

W

MCC1

MCC2

Relay 

COM 

+24V 

DO 

DSI-400 
Diode 
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 اتصالات نصب و  –بخش سوم 

 یجانب یدستگاه ها هاتصال ب   1-3

 یجانب یو دستگاه ها قطعاتاتصال  1.1.3

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ی اینورترجانب یو دستگاه ها قطعات تلانمودار اتصا 1.3شکل                                                 

 ی اینورترجانب یو دستگاه هاقطعات   3.1.2

 AC منبع تغذیه قدرت 

 کنتاکتور ورودی

 راکتور ورودی سه فاز

 DC  راکتور

 اینورتر

م ارت موتورسیست  

 موتور سه فاز 

 کلید قدرت یا کلید اتوماتیک

 

 ورودی EMCفیلتر 

 مقاومت ترمز

 راکتور خروجی سه فاز 

 

 خروجی EMCفیلتر 

 سیستم ارت اینورتر
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و عملکرد توضیحات   نام قطعه موقعیت نصب 

می  انیجر حد مجاز از شیدست ب نییپا زاتیتجه اتوماتیک برق زمانیکهقطع 

 کشند
 یمدار ورود بتدایا

 کلید قدرت

قدرت  قطع و وصل  شود. یم مانجا نورتریروشن کردن و خاموش کردن اجهت 

مجاز می باشد.  قهیبار در دق کی اینورتر( فقطروشن / خاموش کردن  )  

و  ین کلید قدرتب

نورتریا یطرف ورود  

 کنتاکتور

ی اینورترقدرت سمت ورود بیبهبود ضر  

از می دهد و را کاهش  اینورتر یسمت ورود یها کیبه طور موثر هارمون -1

می کند یریجلوگ ورودیژ شکل موج ولتا راتییتغ  

. از ورود جربانهای نامتقارن شبکه به اینورتر جلوگیری می نماید 2  

در سمت ورودی 

 اینورتر

راکتور ورودی 

 سه فاز

 

 نورتر؛یا یتابش امواج و تداخل یتیهدا کاهش تداخل -1

بهبود  جهیدر نت نورتر،یبه اورودی قدرت  برقاز  انیجر تیتداخل هداکاهش . 2

نورتریتداخل ا ضد تیظرف  

در سمت ورودی 

 اینورتر

 EMCفیلتر 

 ورودی

 

 :یقدرت سمت ورود بیبهبود ضر

 یو ثبات حرارت یکل یبهبود بهره ور  -1

 نورتریدر ا یمرتبه بالا را در سمت ورود یها کیهارمون ریبه طور موثر تاث .2

 یرا کاهش مالکترومغناطیسی و تداخل تابش  یخارج تیدهد و هدا یکاهش م

 .هدد

اینورتر می تواند بر 

اساس نیاز با راکتور 

DC استفاده  خارجی

 شود

 DCراکتور  

 

در کاربردهایی که بازگشت انرژی به اینورتر وجود دارد مانند جرثقیل و آسانسور 

 برای تخلیه اضافه ولتاژ در اینورتر باید از مقاومت ترمز استفاده گردد. 

در بعضی از کاربردها 

از  نیاز به استفاده

مقاومت ترمز خارجی 

 می باشد

 مقاومت ترمز

 

شده در سمت  دیتولی نشتهای  انیمزاحم و جر هایتواند صدا یم این فیلتر

را محدود کند یخروج  

در خروجی اینورتر 

 نصب می گردد

 EMCفیلتر 

 خروجی

که موتور دور از  یاست. هنگامبالا  کیهارمون یبه طور کل نورتریا یطرف خروجدر 

 یخاص یها کیدر مدار وجود دارد، هارمون یادیز یاست، چون خازن ها نورتریا

آورند یرا به دست م ریز جیشوند و نتا یرزونانس در مدار م جادیباعث ا  

 یطرف خروج نیب

و موتور،  نورتریا

نصب نورتریبه ا کینزد

راکتور خروجی 

 سه فاز 
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 مونتاژ قطعات جانبی 2.3

 یونیت ترمز و مقاومت ترمز 1.2.3

به ت. لطفا اس ٪50حداکثر گشتاور ترمز  رد،یگ یقرار م نورتریکند، واحد ترمز درون ا ینوع ترمز را انتخاب م یکه مشتر یهنگام

. دیرا جداگانه انتخاب کن متناسبو مقاومت ترمز  دیمراجعه کن ریجدول ز  

. 

 واحد ترمز اینورتر

 واحد ترمز

 %ترمز زمان 

 تعداد مقاومت ترمز

DSI-400−2K2G1 

بصورت 

استاندارد 

 داخل اینورتر

100W 300Ω 1 220 

DSI-400−K75G3 120W 200Ω 1 125 

DSI-400−1K5G3 300W 100Ω 1 125 

DSI-400−2K2G3 300W 70Ω 1 120 

DSI-400−3K7G3 100W 300Ω 1 130 

DSI-400−5K5G3 200W 300Ω 1 125 

DSI-400−7K5G3 200W 200Ω 1 135 

باعث موتور  ی مدتطولاندر کارکرد و  می دهدموتور را کاهش  قیعملکرد عا.1

 آسیب موتور می شود. 

 شود یم نورتریا آسیب بهو باعث می کند  دیتول ادیز ینشت انیجر. 2

 یمتر باشد، راکتور خروج 100از  شیو موتور ب نورتریا نیاگر فاصله ب ،یطور کل به

نصب شود دیبا  AC  

  می گردد

آسیبی به افراد و  اینورتر و موتور و سایر تجهیزات جانبی باید حتما ارت شوند تا

 تجهیزات وارد نگردد. 

سیستم ارت  سمت اینورتر و موتور

 اینورتر و موتور
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DSI-400−011G3 400W 150Ω 1 135 

DSI-400−015G3 500W 100Ω 1 135 

DSI-400−018G3 800W 75Ω 1 130 

DSI-400−022G3 1040W 50Ω 1 135 

DSI-400−030G3 

 نصب خارجی

6000W 20Ω 1 125 

DSI-400−037G3 9600W 16Ω 1 125 

DSI-400−045G3 9600W 13.6Ω 1 125 

DSI-400−055G3 6000W 20Ω 2 135 

DSI-400−075G3 9600W 13.6Ω 2 145 

1.2.3جدول   

 .سفارش به آن توجه کنیدلطفا در  د،یدار ازین یاگر لوازم جانب

واحد  یمابه دفترچه راهن شتریاطلاعات ب ی. برادیاستفاده کن استاندارد شرکتبزرگتر، لطفا از واحد ترمز  یرمز داخلتیونیت  یبرا

 .دیترمز مراجعه کن

دارد استانلطفا واحد ترمز داشته باشند، ترمز یونیت به ازیبزرگ ن توانهای. اگر ندستین یشامل ترمز داخل توان بالا یمدل ها

 شود. انتخاب

 :یخارجبصورت   DCراکتور  نصب

 دی. هنگام نصب، شما باکاربردی نصب کرد یازهایتوان با توجه به ن یرا م یخارج DC، راکتور DSI-400 یسر نورتریا یبرا

 نیب یکش میس دیرا اضافه کن DC + 2و  DC + 1 نیب را . سپس راکتوردیصل کنرا و یمدار اصل DC + 2و  DC + 1 نیب کابل

و  DC + 1 بینندارند. بعد از نصب راکتور ، کنتاکت کوتاه  یقطب چیه DC + 2و  DC + 1 نورتریا یها انهیور و پاراکت یها انهیپا

DC + 2 استفاده نمي شود. دیگر 
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 مشخصات کلید قدرت، کابل و کنتاکتور  2.2.3

Shape DIM 

 کلید قدرت

（A） 

کنتاکتور

（A） 

 ترمینالهای قدرت

R、S、T、⊕、B、Ө、U、V、W 

 PEت ترمینال ار

 

پیچ 

 ترمینال

 گشتاور بستن

(N·m) 

شملره کابل 

(mm2) 

پیچ 

 ترمینال

 گشتاور بستن

 (N·m) 

شملره 

کابل 

(mm2) 

DSI-400−K40G1-00 16 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−K75G1-00 25 16 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−1K5G1-00 32 25 M4 1.2～1.5 4 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−2K2G1-00 40 32 M4 1.2～1.5 6 M4 1.2～1.5 4 

DSI-400−K75G3-00 10 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−1K5G3-00 16 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−2K2G3-00 16 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−3K7G3-00 25 16 M4 1.2～1.5 4 M4 1.2～1.5 4 

DSI-400−5K5G3-00 32 25 M4 1.2～1.5 6 M4 1.2～1.5 6 

DSI-400−7K5G3-00 40 32 M4 1.2～1.5 6 M4 1.2～1.5 6 

DSI-400−011G3-00 63 40 M5 2.5～3.0 6 M5 2.5～3.0 6 

DSI-400−015G3-00 63 63 M5 2.5～3.0 6 M5 2.5～3.0 6 

DSI-400−018G3-00 100 63 M6 4.0～5.0 10 M6 4.0～5.0 10 

DSI-400−022G3-00 100 100 M6 4.0～5.0 16 M6 4.0～5.0 16 

DSI-400−030G3-00 125 100 M6 4.0～5.0 25 M6 4.0～5.0 16 

DSI-400−037G3-00 160 100 M8 9.0～10.0 25 M8 9.0～10.0 16 

DSI-400−045G3-00 200 125 M8 9.0～10.0 35 M8 9.0～10.0 16 

DSI-400−055G3-00 315 250 M10 17.6～22.5 50 M10 14.0～15.0 25 

DSI-400−075G3-00 350 330 M10 17.6～22.5 60 M10 14.0～15.0 35 

DSI-400−090G3-00 315 250 M10 17.6～22.5 70 M10 14.0～15.0 35 

DSI-400−110G3-00 350 330 M10 17.6～22.5 100 M10 14.0～15.0 50 

DSI-400−132G3-00 400 330 M12 31.4～39.2 150 M12 17.6～22.5 75 

DSI-400−160G3-00 500 400 M12 31.4～39.2 185 M12 17.6～22.5 50×2 

DSI-400−200G3-00 630 500 M12 48.6～59.4 240 M12 31.4～39.2 60×2 

DSI-400−220G3-00 800 630 M12 48.6～59.4 150×2 M12 31.4～39.2 75×2 

DSI-400−280G3-00 1000 630 M12 48.6～59.4 185×2 M12 31.4～39.2 100×2 

DSI-400−315G3-00 1000 800 M14 48.6～59.4 250×2 M14 31.4～39.2 125×2 

DSI-400−355G3-00 1200 800 M14 48.6～59.4 325×2 M14 31.4～39.2 150×2 

DSI-400−400G3-00 1500 1000 M14 48.6～59.4 325×2 M14 31.4～39.2 150×2 

3.2.3جدول   
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 ایشگرا صفحه کلید و نمکار ب –بخش چهارم 

 کی پد –ابعاد صفحه کلید  1.4

  کی پد –مشخصات صفحه کلید  1.1.4

 

 

 

 

 

 

 

1.1.4شکل   

 ابعاد سوراخکاری کی پد 2.1.4

 

 

 

 

 

 

2.1.4شکل   

Hz

A

V

RUN LOCAL/REMOTFWD/REVTUNE/TC

RPM

%
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رابط صفحه نمایش)دیسپلی( 2.4  

توان  ی)شروع و توقف( را م نورتریل عملکرد اکنتر ،و نمایش مقادیر پارامترها نورتری، نظارت بر عملکرد اهای اینورترپارامتر اصلاح

 است: ریبه شرح ز پانل کنترل انجام داد. شکل و عملکرد کنترلپانل  قیاز طر

 

 

 

 

 

 

 

1.2.4شکل   

 کنترل پانل  عملکرد حاتیتوض  1.2.4

 توضیحات پارامتر صفحه کلید

FWD/REV 

 چراق راستگرد/چپگرد موتور

 *ON :گرد می چرخدموتور راست 

 *OFF :موتور چپگرد می چرخد 

RUN 

 موتور نشانگرچراغ 

 *ON :)موتور روشن )استارت 

 *OFF :)موتور خاموش )توقف 

LOCAL/REMOT 

ز کنترل ایا و  نالیترم از طریق د،یصفحه کل چراغ نشان دهنده نحوه کنترل : از طریق

 (ارتباط سریالراه دور )

 *ON نالیترم از طریق: کنترل 

 *OFF : دیصفحه کل ریقاز طکنترل 

 ارتباط سریال – کنترل از راه دور* فلش: 
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TUNE/TC 

 تنظیم با خطا نشانگر چراغ 

 *ONحالت کنترل گشتاور : 

 می* فلاش آهسته: حالت تنظ

 دستگاهخطا  تی: وضععی* فلاش سر

Hz A V 

RPM(Hz+A) 

%(A+V 

 چراغ نشانگر واحدها

*Hz :  واحد فرکانس 

*A جریان موتور :    *V :  لتاژ و 

 *RMP (Hz + A) :  موتورسرعت چرخش 

*٪ (A + Vدرصد ) مقادیر 

 تالیجید شینما صفحه

 

 ،ی، فرکانس خروجیمیفرکانس تنظ مقادیر پارامترها، ،یتیب LED   5 شی* صفحه نما

 را نمایش می دهد  رهیغکدخطا و  مختلف، ینظارت یداده ها

PRG+</SHIFT=QUICK 
)حالت  PP.03 مقدار حالت منو متفاوت با توجه به رییانتخاب حالت منو، تغ کلید

 فرض( شیپارامتر به عنوان پ

PRG 

 یزیبرنامه ر دیکل

 استفاده می شود.  یاصل یمنوبرای ورود یا خروج به * 

</SHIFT 

 شیفت دیکل

 آنبا  توان یم ش،یصفحه نمای در حال اجرا ایتوقف و  در حالت شی* در صفحه نما

ارامتر پ تیب برای تغییر توان یپارامترها م ریی. هنگام تغانتخاب نمودرا  پارامترهامقادیر 

 .اصلاح استفاده کرد یبرا

ENTER 

 دییتأ دیکل

 می کند.  دییتا ی راپارامترها می، تنظشدهصفحه منو  وارد جی* به تدر

∧ 

  شیافزا دیکل

 پارامترکد  ایداده  مقدار شیافزابرای * 
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∨ 

  شکاه دیکل

 پارامترکد  ایداده  دارمق شبرای کاه* 

MF/REV 

  کاره چند دیکل

 .نوع عملکرد کلید تعریف می شود P7-01 مقدار پارامتر * با توجه به

 پتانسیومتر

 بری تنظیم سرعت موتور ومتریپتانس

 *P0.03 شده است میتنظ 4 روی فرض شیبه عنوان پ 

START 

 استارت دیکل

 شود یاستفاده م دیحه کلصف از در حالت کنترل استارت موتور ی* برا

STOP/RESET 

 ریستتوقف / 

. در حالت دیرا متوقف کن موتور د،یکل نیبا فشار دادن ا دیتوان ی، مچرخش * در حالت

 P7.02 پارامترتوسط تابع  دیکل نیا یها یژگیکند. و خطا را ریستتواند  ی، مخطا

 .می شود محدود

1.2.4جدول   

 ا مثال هایی از تنظیم پارامتره 3.4

 توضیحات مربوط  نحوه تنظیم و اصلاح پارامترها  1.3.4

منو سطح )هاسه سطح شامل: گروه پارامتر ی این. منوتشکیل شده است هاپارامتر اتمیانجام تنظ یسه سطح  برااز  نورتریاکنترل پانل 

 نشان داده شده است. ریل زدر شک اتی(. روند عمل3منو سطح ) پارامترمقدار  متنظی →( 2منو سطح ) هر پارامتر کد →( 1

 
 

فشار  2سطح  یبازگشت به منو یرا برا ENTER دیکل ای PRG دیکل د،یکن یمکار 3سطح  یکه در منو ی: هنگاماطیاحت

را  شده میپارامتر تنظمقدار    ENTERکلید است که فشار دادن نیا PRGو  ENTER یها دیکل نی. تفاوت بدیده

 PRGکه فشار  یکند در حال یم رییتغ یبه کد تابع بعد ودکارو سپس به طور خ ی رودم 2سطح  یکند و به منو یم رهیذخ

 گرداند. یبرم یو آن را به کد تابع فعل ودر یم 2سطح  یپارامتر به منوذخیره مقدار بدون  میبه طور مستق دیکل

 

 . دی( را به عنوان مثال مشاهده کنHz 15.00تا  Hz 10.00)از  P3.02 پارامتر رییتغ

 

level 0 menu level 1 menu level 2 menu level 3 menu

PRG ENTER

PRG

PRG

ENTER

ENTER

Parameter set 

modification

Function parameter 

choice modification

Function parameter 

value modification

PRG
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 لیکند. دلا رییتواند تغ ینم پارامتردهد که کد  ی، نشان منداشته باشد هیج عدد چشمک زنی، اگر پارامتر3سطح  یدر منو

 ممکن عبارتند از:

تورردر های مقادیر موپارامتر ،مقادیر نمایشی)مانند جریان یا ولتاژ(است، مانند پارامتر رییقابل تغ ریپارامتر غ کی پارامتر( کد 1

 .رهی، و غرخشحال چ

 .نمودمتوقف شد، اصلاح  موتور نکهیتوان بعد از ا یاصلاح کرد، اما م استارت موتور توان در حالت یرا نم مقدار پارامتر( 2

 

 

 ترهاپارام شیحالت نما 4.3.2

. دشده ان جادیکاربر ا یواقع یازهایبا توجه به ن یپارامترها میمختلف تنظ یمشاهده فرم ها یپارامتر عمدتا برا شینما حالت

 :شینما هایانواع حالت

 

 توضیح  نام

نشان داده  P0 ~ PF ،A0 ~ AF ،U0 ~ UF بیبه ترت که نورتریعملکرد ا یپارامترها عملکرد پارامتر  حالت

 .می شود

 تعریف شوندههای پارامتر

 توسط کاربر

 ازیکه ن یی(، پارامترهاعدد 32)حداکثر پارامترهای مستقل که توسط کاربر تعریف می شوند

 کرد میتنظ PEگروه  قیتوان از طر یرا موند داده ش شینما است

 شونده های اصلاحپارامتر

 توسط کاربر

 تنظیم می شوند فرض کارخانه شیپ یپارامترها مقادیری که به غیر از

 

1.3.4جدول   

 که به شکل ذیل تنظیم می شوند:، PP.02 ،PP.03 به  عملکرد مربوط یپارامترها

 

PRG

PRG

PRG

ENTER

ENTER

>>SHIFT

ENTER
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PP.02 

 های خاص حالت ایی که پارامتره

شوند یداده م شینما  

مقدار پیش 

 فرض
11 

 رنج تنظیمات

1bit  انتخاب نمایش گروهU 

 بدون نمایش 0

 نمایش 1

10bit  انتخاب نمایش گروهA 

 بدون نمایش 0

 نمایش 1

PP.03 

انتخاب نمای مد پارامترهای 

 مستقل 

مقدار پیش 

 فرض
00 

ترنج تنظیما  

1bit انتخاب نمایش پارامترهای تنظیمی کاربر 

 بدون نمایش 0

 نمایش 1

10bit انتخاب نمایش پارامترهای اصلاحی کاربر 

 بدون نمایش 0

 نمایش 1

2.3.4جدول   

با  دیتوان ی( وجود دارد، شما مPP.03) یفرد یموجود در حالت انتخاب پارامترها شیصفحه نمایک بیت در که  یهنگام

 .دیمختلف را وارد کن یپارامترها شیدر همان زمان حالت نما PRG + > / SHIFT دیفشار دادن کل

 

 :می دهد شینماکدهای ذیل را پارامتر  هر

 

 مد نمایش پارامترها نمایش

 FunC--مد پارامترهای عملکردی   

 USEt- -مد پارامترهای تعریف شده کاربر   

 
-U- توسط کاربر مد پارامترهای اصلاح شده

-C 
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3.3.4جدول   

 :است ریبه شرح ز پارامترها چیحالت سوئ

 پارامتر کاربر. میبه حالت تنظ فعلی  پارامتر عملکرد رییتغ یبه عنوان مثال: برا

 

Fig. 4-3.3 

 مد کاری پارامترهای تنظیم شده کاربر 3.3.4

" است که نشان دهنده پارامتر uP3.02" شیالت نماشده است. ح جادیا عیو اصلاح سر یبررس یکاربر برا ماتیتنظ یمنو

P3.02 نرمال دارد. یسیکاربر و حالت برنامه نو ماتیتنظ یپارامتر را در منو رییاثر همان تغ نیاست. ا 

شود،  یم میتنظ P0.00به  PEکه  یشود. پارامتر تابع: هنگام یانتخاب م PEکاربر از گروه  ماتیتنظ یمنو یپارامترها

کرد. اگر هنگام وارد کردن منو  میتوان تنظ یرا م پارامتر 30طور کامل  ی وجود ندارد وبهکه انتخاب این است یعنبدان م نیا

"NULLکاربر صفر است. ماتیتنظ یاست که منو یمعن نیداده شود، به ا شی" نما 

 شده است: رهیکاربر ذخ یراحت یبرا هیاولتنضیمات  پارامتر در 16

P0.01 حالت کنترل :P0.02انتخاب منبع فرمان : 

P0.03فرکانس  ی: انتخاب منبع اصلP0.07انتخاب منبع فرکانس : 

P0.08شده  نییتع شی: فرکانس از پP0.17افزاینده : زمان شتاب 

P0.18 شتاب کاهنده: مدت زمان                    P3.00ی: منحن V / F شده میتنظ 

P3.01گشتاور تی: تقو                          P4.00ترمینال : انتخاب عملکرد DI1 

P4.01ترمینال  : انتخاب عملکردD12 P4.02                نالیانتخاب عملکرد ترم DI3 

P5.04خروجی   : انتخابDO1 P5.07                  ی: انتخاب خروج AO1 

P6.00ی: حالت راه انداز  P6.10حالت توقف : 

 دهند. رییخاص خود تغ ازیربر را با توجه به نتوانند پارامتر مجموعه کا یم کاربران

 
 

  وضعیتروش انتخاب پارامتر  یبررس 4.3.4

 نیداده شود. اگر ا شیتواند نما یم تیپارامتر وضع یناست، چند کاردر حال  ایدر حال توقف  نورتریکه ا یهنگام

 P7.04، شودانتخاب  (1 در حال کار )پارامتر P7.03 پارامترتواند  با  یام داده شده شینما بصورت بیت های باینریپارامتر

 )پارامتر توقف(. P7.05( و 2 در حال کار )پارامتر

 ی، ولتاژ ورودAI1آنالوگ  یولتاژ باس، ولتاژ ورود م،یوجود دارد: فرکانس تنظ کارحالت  درپارامتر 4توقف،  تیوضع در

 حالت، DI ی: حالت ورودبیبه ترت شینما گرید یرهاد. پارامتنشو یداده م شیفرض نما شیکه آنها به طور پ AI2آنالوگ 

سرعت  شی، صفحه نماPLC یمراحل اجرا ،یواقع طولمقدار ،ی، مقدار شمارش واقعAI3آنالوگ  یولتاژ ورود ، DO یخروج

 ینریبا هاییتیب نمایش یا عدم نمایش  با  پارامتر رزرو شده ) انتخاب 3و  PULSE ی، فرکانس پالس ورودPID سیستمبار، 

 شوند. یم ییجابجا بیترت به شود(. پارامتر انتخاب شده یم نییتع P7.05 پارامترتوسط 

، کارفرکانس در حال  م،یوجود دارد، از جمله: فرکانس تنظ در وضعیت کارپارامتر  5مجموع در ، کاردر حال  تیوضع در

: بی: به ترتشینما گرید ید. پارامترهانشو یداده م شیفرض نما شیبه صورت پ که ،یخروج انیجر ،یولتاژ باس، ولتاژ خروج

، AI2آنالوگ  ی، ولتاژ ورودAI1آنالوگ  ی، ولتاژ ورودDO ی، حالت خروجDI یحالت ورود ،یگشتاور خروج ،یقدرت خروج

PRG+>>SHIFT ENTER
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 یبراکه . رهیو غ PID، بازخورد PID سیستم ،یسرعت خط ،یمقدار طول واقع ،ی، مقدار شمارش واقعAI3آنالوگ  یولتاژ ورود

 بیترت به انتخاب شده امترشود. پار یم نییتع یتیانتخاب ببصورت  P7.04 و P7.03 پارامترهایتوسط  یش یا عدم نمایشنما

 شوند. یم جابجا

ده انتخاب ش فرض شیبه عنوان پ شدناست که قبل از خاموش  ی پارامتری شی، پارامتر نمامی شود خاموش نورتریکه ا یهنگام

 است.

 

 وررمز عب ماتیتنظ 5.3.4

صفر از  ریبه مقدار غ PP.00 اگر مقدار پارامتر. دارای رمز عبور برای حفاظت از تنظیمات ناخواسته پارامترها می باشد نورتریا

را دوباره فشار  PRG دیکه کاربر کل یشود. هنگام ی، رمز عبور کاربر فعال مپارامتر شیرایو تیشود، پس از خروج از وضع میتنظ

 د،کننوارد رمز ورود را کاربر می کند. تا زمانیکه  ورود  رمزکاربر درخواست  و ازشود  یداده م شینما "-----"علامت دهد،  یم

 شود.تنظیمات  یتواند وارد منو ینم

 .را دارد 0به   PP.00 مقدار پارامتر میو تنظ رمز عبور قیطر شدن به منو ازبه وارد  ازیلغو رمز عبور، کاربر ن یبرا

 

 موتور هایر پارامترخودکا میتنظ 4.3.6

را موتور هایپارامتر نورتری. انماید واردرا  قیدق مقادیر پلاک موتور  یبا استفاده از پارامترها دیکاربر با ،استارت: قبل ازیکنترل بردار حالت

 ی، براموتور هستند یاوابسته به پارامتره اریبس یکنترل بردار ی. روش هاکردخواهد تنظیم  پلاک موتور استاندارد بر اساس پارامترهای

 .دنیدست آصورت دقیق ب به دیموتور با   ی، پارامترهاو دقیق به عملکرد کنترل خوب یابیدست

 است: ریموتور به شرح ز هایخودکار پارامتر میتنظ روش

 ریز یدورو یپارامترها ا،ی. ثاندیانتخاب کن کنترل)کلید استارت و استپ روی صفحه کلید( پانلاز را  اینورتر (P0.02منبع فرمان ) اولا،

 :وارد کنید موتور پلاک یرا مطابق پارامتر واقع

 پارامتر انتخاب موتور

 موتور نامی : قدرتP1.01            : انتخاب نوع موتور P1.00 1موتور 

P1.02موتور نامی : ولتاژ               P1.03موتور نامی انی: جر 

P1.04موتور  نامی : فرکانس          P1.05 موتور نامی: سرعت 

 موتور نامی : قدرتA2.01            : انتخاب نوع موتور A2.00 2موتور 

A2.02موتور نامی : ولتاژ               A2.03موتور نامی انی: جر 

A2.04موتور  نامی : فرکانس          A2.05 موتور نامی: سرعت 

 موتور نامی : قدرتA3.01            : انتخاب نوع موتور A3.00 3موتور 
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A3.02موتور نامی : ولتاژ               A3.03موتور نامی انی: جر 

A3.04موتور  نامی : فرکانس          A3.05 موتور نامی: سرعت 

 موتور نامی : قدرتA4.01            : انتخاب نوع موتور A4.00 4موتور 

A4.02موتور نامی : ولتاژ               A4.03موتور نامی انیر: ج 

A4.04موتور  نامی : فرکانس          A4.05 موتور نامی: سرعت 

4.3.4جدول   

 القاییموتور  هایپارامتر میبه عنوان مثال: تنظ

موتور ) 2( را  A2 \ A3 \ A4.37به عنوان  4 \ 3 \ 2)موتور  P1.37 پارامتر لطفا د،یکاملا از هم جدا کن را موتور و بار می توانیداگر

به طور خودکار  استارت شده و نورتریا د،یپانل فشار ده دیصفحه کل یرا رو RUN دیسپس کل د،یآسنکرون( انتخاب کن القایی یا

 :می نمایدمحاسبه  ریز یموتور از پارامترهاپارامترهای 

 پارامتر انتخاب موتور

 موتور آسنکرون : مقاومت استاتورP1.06 1موتور 

P1.07آسنکرون موتور : مقاومت روتور 

P1.08آسنکرونموتور  ندوکتانس: ا 

P1.09آسنکرونموتور  ندوکتانس متقابل: ا 

P1.10 آسنکرون: جریان بدون بار موتور 

 موتور آسنکرون : مقاومت استاتورA2.06 2موتور 

A2.07موتور آسنکرون : مقاومت روتور 

A2.08آسنکرونموتور  ندوکتانس: ا 

A2.09نکرونآسموتور  ندوکتانس متقابل: ا 

A2.10 آسنکرون: جریان بدون بار موتور 

 موتور آسنکرون : مقاومت استاتورA3.06 3موتور 

A3.07موتور آسنکرون : مقاومت روتور 
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A3.08آسنکرونموتور  ندوکتانس: ا 

A3.09آسنکرونموتور  ندوکتانس متقابل: ا 

A3.10 آسنکرون: جریان بدون بار موتور 

 موتور آسنکرون : مقاومت استاتورA3.06 4موتور 

A3.07موتور آسنکرون : مقاومت روتور 

A3.08آسنکرونموتور  ندوکتانس: ا 

A3.09آسنکرونموتور  ندوکتانس متقابل: ا 

A3.10 آسنکرون: جریان بدون بار موتور 

5.3.4جدول   

 می)تنظ 1( را A2 \ A3 \ A4.37به عنوان  4 \ 3 \ 2)موتور  P1.37 پارامتر توان کاملا جدا کرد، لطفا یاگر موتور و بار را نم

 .دیفشار ده دیپانل صفحه کل یرا رو RUN دیسپس کل د،یآسنکرون( انتخاب کن موتور کیاستات

 

 در حال کار موتور 4.4

 مقادیر تنظیمی در کارخانه برای اینورتر

 توضیح تنظیم کارخانه  پارامتر

P0.01 0 کنترل برداری بدون سنسور 

P0.02 0 کنترل فرمان اینورتر از صفحه کلید 

P0.03 4 AI3(پتانیبومتر) 

 

موتور را  کنترلخودکار پارامتر،  میپس از تنظ ، P1.00 ~ P1.05 توسط کاربر موتور ی تنظیمیپارامترها ریاصلاح مقاد یبرا

 .نمود مینظت دیفحه کلص ومتریپتانس قیتوان از طر یکه فرکانس را م ی، در حالانجام داد دیصفحه کل قیاز طر میتوان به طور مستق یم
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 هاجدول  پارامتر -پنجم بخش 

 :اطیاحت

 شوند: یداده م حیتوض ریبه شرح ز پارامترها در جدول عملکرد نمادها

 رد. است اصلاح ک کار تیدر وضع نورتریکه ا یتوان در زمان یدهد که مقدار پارامتر را نم می نشان": ★"

 کند. رییتواند تغ یو نم و نمایشی است یواقع مقداردهد که مقدار پارامتر  می نشان": ●"

 است تغییر داد. توقف  تیدر وضع نورتریکه ا یتوان زمان یدهد که مقدار پارامتر را م می نشان": ☆"

 ممنوع از تغییر آنشود و کاربر  میتواند تنها توسط سازنده تنظ یفرض کارخانه" است و م شیدهد که پارامتر "پارامتر پ می نشان": ▲"

 شده است. 

طه پارامتر مربو حاتیمشخصات لطفا به توض ی، برادستگاه دارد مدل ایبه قدرت بستگی پارامتر کارخانه  دهد که مقدار ی": نشان م-"

 .دیمراجعه کن

 باشد. می میقابل تنظ اتیپارامتر در طول عمل کهدهد  ی" نشان ممحدودیت تغییر"

 ده است و تنهافعال ش هاپارامتر یاست که گذرواژه حفاظت یمعن نی، به اه باشدشد میظصفر تن ازریغ یمقدار PP.0 مقدار که یهنگام

 شود. میتنظ 0دوباره  دیبا PP.00لغو رمز عبور،  یوارد شود. برا هاپارامتر یبه منو تواندیباشد، کاربر م حیصح یورودکد که  یزمان

 شود. یمز عبور محافظت نمبا ر هاپارامتر یکاربر، منو تعریف شده توسط حالت پارامتر در

 هستند.  توریمان پارامترهایگروه  Uهستند، گروه  یاصل وابعت ی، گروه پارامترهاAو گروه  P گروه

 

 U0.00-U0.61: ینگ توریمان پارامترهایگروه . 1.5

ررسی و ب یراه انداز نترل برایپانل ک قیتوانند از طر یم کاربران شود. یاستفاده م نورتریا تینظارت بر وضع یبرا U0گروه پارامترهای 

 U0.00 در این گروه. سریال بر نحوه کار اینورتر و موتور نظارت نمایند ارتباطات قیاز طر  هاپارامتر با خواندن نیهمچن مقادیر اینورتر

~ U0.31 در حالت کارو  توریمان یپارامترها میتنظ یبرا P7.03  وP7.04   اند. شده  فیتعردر حالت توقف 

 .دیمراجعه کن ری، لطفا به جدول زمقدار خاص، نام پارامتر و حداقل هایکد پارامتر یبرا

 کد پارامتر عملکرد واحد

0.01Hz  تنظیمیفرکانس Hz U0.00 
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 نورتریا یفعل یمیفرکانس تنظ

0.01Hz  خروجیفرکانس Hz U0.01 

 در حال کار نورتریا خروجیفرکانس 

0.1V  ولتاژ باسDC (V)  U0.02 

  DC باس ولتاژ اندازه گیری شده ر مقدا

1V یولتاژ خروج (V) U0.03 

 برحسب ولتاینورتر   یولتاژ خروجمقدار 

0.01A  خروجی اینورترجریان (A) U0.04 

 بر حسب آمپر موتور خروجی  انیمقدارجر

0.1KW قدرت خروجی اینورتر(KW) U0.05 

 کیلووات حسببر موتور یواقع یمقدار محاسبه شده از قدرت خروج

  U0.06 (%)گشتاور خروجی اینورتر 0.1%

 بر حسب درصد گشتاور نامی موتور  موتور یگشتاور خروج

 DI U0.07 یورودترمینال  تیوضع 1

 

 

 

 

 است: یورود نالیترم کی مربوط به حالت تیاست. هر ب یشانزده رقم عدد یک، مقدار آن IO ی هایورود تیوضع

 

 وضعیت ورودی  0- 14بیتهای 

 فعال 0

 غیر فعال 1
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 Y U0.08وضعیت خروجی دیجیتال  1

 است:خروجی  نالیترم یک مربوط به حالت تیاست. هر ب یشانزده رقم یک عدد، مقدار آن IO خروجی های تیوضع

 

 

 

 

 خروجیوضعیت   0- 9بیتهای 

 فعال 0

 غیر فعال 1

0.01V  ولتاژ ورودیAI1(V) U0.09 

 اصلاح می شود.  AC.00 ~ AC.03،  توسط AI1 ترمینال  یولتاژ ورود

0.01V  ولتاژ ورودیAI2(V) U0.10 

 اصلاح می شود.  AC.04 ~ AC.07،  توسط AI2 ترمینال  یولتاژ ورود

0.01V  ولتاژ ورودیAI3(V) U0.11 

 اصلاح می شود.  AC.08 ~ AC.11،  توسط AI3 ترمینال  یولتاژ ورود

7 6 5 4 3 2 1 0

DI1

DI2

10 9 8

DI3

DI4

DI5

DI6

VDI5

VDI4

VDI3

VDI2

VDI1

2 2 2 2 2 2 2 2
01234567

2 2 2
8910

1114 13 12

2
11

2 2 2
121314

DI7

DI8

DI10

DI9

7 6 5 4 3 2 1 0 

FMR 

TA1-TB1-TC1 

9 8 

TA2-TB2-TC2 

DO1 

DO2 VDO1 

VDO2 

VDO3 

VDO5 

VDO4 

2 2 2 2 2 2 2 2 0 1 2 3 4 5 6 7 
2 2 8 9 
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 .12U0 مقدار کانتر)شمارنده( 1

 Pb.08 ~ Pb.09 پارامترهای گروه کانتر)شمارنده( 

 U0.13 مقدار طول 1

 Pb.05 ~ Pb.07پارامترهای گروه اندازه گیری طول  

 RPM U0.14 موتورسرعت   1

 RPMسرعت واقعی موتور بر حسب 

 PID  )%( U0.15مرجع  درصدمقدار   0.1

 سرعت خروجی میتنظ یبرا PIDمرجع  درصدمقدار 

 PID  )%( U0.16 فیدبک درصدمقدار  0.1

 که از موتور گرفته می شود PID فیدبک  درصدمقدار 

 PLC U0.17سرعت پله ای  1

 PLCنمایش سرعت پله ای 

0.01kHz فرکانس یپالس ورودKHz  U0.18 

  0.01KHzفرکانس، واحد  یپالس ورود شینما

0.1Hz  سرعت فیدبک U0.19 

 0.1Hzبا دقت سرعت همزمان، 

0.1Min ی دیسپلیزمان ماندگار U0.20 

 ی دیسپلی برای کارکرد عادیزمان ماندگار

0.001V  ولتاژAI1 حیقبل از تصح U0.21 

 شود یاستفاده م AI1اصلاح ولتاژ  یبرا AC.00 ~ AC.03گروه  AC گروه پارامتر یقبل از اصلاح، برا AI1ولتاژ 

0.001V  ولتاژAI2 حیقبل از تصح U0.22 

 شود یاستفاده م AI2اصلاح ولتاژ  یبرا AC.04 ~ AC.07گروه  AC گروه پارامتر یقبل از اصلاح، برا AI2 ولتاژ
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0.001V  ولتاژAI3 حیقبل از تصح U0.23 

 شود یاستفاده م AI2اصلاح ولتاژ  یبرا AC.08 ~ AC.11گروه  AC گروه پارامتر یقبل از اصلاح، برا AI3ولتاژ 

1m/Min یسرعت خط U0.24 

تفاده اس یکنترل کشش ثابت و کنترل سرعت ثابت خط یشود که برا یو قطر محاسبه م دورانیبر اساس سرعت  یسرعت خط

 شود. یم

1Min مدت زمان روشن بودن اینورتر U0.25 

 مدت زمان روشن بودن)برق دار بودن( اینورتر بر حسب دقیقه از ابتدای روشن شدن اینورتر

1Min ر اینورترمدت زمان در حال کا U0.26 

 مدت زمان درحال کار اینورتر بر حسب دقیقه از ابتدای زمان کار اینورتر

1Hz پالس یفرکانس ورود Pulse U0.27 

 Hzواحد بر حسب ، PULSEپالس  یفرکانس ورود شینما

 U0.28 سریال مقدار ارتباط 0.01%

 سریال مقدار ارتباط

0.01Hz سرعت انکودر U0.29 

 0.01Hzموتور بر حسب  سرعت انکودر

0.01Hz یفرکانس اصل شینما X U0.30 

P0.03 یمنبع اصل شده است میفرکانس تنظ 

0.01Hz ی فرکانس کمک شگرینماY U0.31 

P0.04 یشده منبع فرکانس کمک میفرکانس تنظ 

 U0.32 مشاهده آدرس حافظه دلخواه 1

 شرفتهیپ یراه انداز برایمشاهده آدرس حافظه دلخواه،  

 U0.33 رزرو 0.0°
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 U0.34 دمای موتور ℃1

 انجام گیرد متفاوت هایدما یریاندازه گ قیتواند از طر یم زین گریدهای دستگاه یدما شینما ،موتور یدمانمایش 

 U0.35 (٪) مرجعگشتاور  0.1%

 ردیگ یمورد استفاده قرار م مرجعگشتاور  یبررس یدر حالت کنترل گشتاور، برا مرجع،  گشتاور میتنظ

 U0.36 چرخشی ریمتغ موقعیت 1

 استفاده از فیدبک سرعت روتور هنگام  تیموقع

 U0.37 زاویه ضریب توان 0.1

 زاویه = 0، حداکثر قدرت          )زاویه ضریب توان(COS = ضریب توان

 ABZ U0.38موقعیت  0.0

 فیدبک انکودر  تیاطلاعات موقع،  ABZاطلاعات 

1V  یخروجمرجع ولتاژ VF U0.39 

 تغییر می کند هیمنبع تغذ کههنگام  VF یخروجمرجع ولتاژ 

1V  یخروج ولتاژ VF U0.40 

 تغییر می کند هیمنبع تغذ کههنگام  VF یولتاژ خروج

 DI  U0.41 یهایورود وضعیت شینما -

 

 

 

 وضعیت ورودیهای 
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 شی، عملکرد صفحه نما 07U0.از شتریب  DIیهایارائه اطلاعات ورود م،یبه طور مستق  DIیهایورود وضعیت شینما

 شرفتهیپ

 DO  U0.42 خروجیهای وضعیت شینما -

 

 

 شی، عملکرد صفحه نما U0.08از شتریب  DOخروجیهای  ارائه اطلاعات م،یور مستقبط DOخروجیهای  وضعیت شینما

 شرفتهیپ

 DI (01-40) U0.43نمایش وضعیت توابع  1

 (40-01ترهای پارام) م،یبه طور مستق DI ضعیت توابع شینما

 DI (41-80) U0.44نمایش وضعیت توابع  1

 (80 – 41پارامترهای) م،یبه طور مستق DI ضعیت توابع شینما

 U0.45 اطلاعات مربوط به خطاها 0

 اطلاعات مربوط به خطاها

 U0.46 رزرو 

 

 U0.47 رزرو 

 

 U0.48 رزرو 

 

 DOوضعیت خروجیهای 
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 U0.60 (٪) کارفرکانس در حال  0.01%

.00%100.00%~100- 

 U0.61 نورتریا تیوضع 1

 

 U0.62 فعلی یکد خطا 1

 

 U0.63 نقطه به نقطه ارتباط 0.01%

 

 U0.64 ها ستگاهیاز تعداد ا 1

 

 U0.65 محدودیت گشتاور 0.01%

 

 P0.00-P0.28 :یاصل پارامترهای گروه  2-5

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 P0.00 اینورتر Gیا  Pنمایش نوع  : بارهای گشتاور ثابت Gنوع  1 - ●

 : بارهای گشتاور متغییر  Pنوع  2

 ستین تغییر قابلاینورتر می باشد و  مشاهده مدل کارخانه یپارامتر تنها برا نیا

 آسیاب و ...()مانند جرثقیل، کمپرسور،  قابل استفاده است و سنگین گشتاور ثابت هایبار اینورتر برای: 1

 (و فن پمپمانند )قابل استفاده است و سبک  ریگشتاور متغ هایبار اینورتر برای: 2

مد کنترل برداری بدون  0 2 ★

 (SVC )حلقه باز   سنسور

 P0.01 مد کنترل موتور

   مد کنترل برداری با سنسور 1

 (FVC )حلقه بسته
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 V/Fمد کنترل  2

 )حلقه باز( ن سنسور سرعتبدو ی: کنترل سرعت بردار0

موتور را  کیتواند  یتنها م نورتریا کیعملکرد بالا کاربرد دارد. باکنترل  برای یحلقه باز است که به طور کل یکنترل بردار مد نیا

 رهیبار و غ قیتزر یریدستگاه قالب گ بر،یدستگاه چاپ ف فوژ،یابزار، دستگاه سانتر نیکند. به عنوان مثال: ماش کنترل

 )حلقه بسته( سنسور سرعت ی باکنترل سرعت بردار :1

مطابق با همان  PGکارت  دیبا نورتریابه موتور اضافه شود.  یبه انتها دیبا می باشد که انکودرحلقه بسته  یکنترل بردار مد نیا

 کنیز ی در این حالتست. مناسب ا دقیق دقت بالا و  کنترل گشتاور با کنترل سرعت یحالت کنترل برا نی. اانکودر اضافه شودنوع 

، جرثقیل و آلات بالابر نیبا سرعت بالا، ماش یآلات کاغذ ساز نیکند. به عنوان مثال: ماش کنترلموتور را  کیتواند  یتنها م نورتریا

 رهیآسانسور و غ

 V / Fکنترل مد : 2

نترل کموتور را  نیتواند چند یم نورتریا کی ایو  ستیبار بالا ن مقدار گشتاورمناسب است که  کاربردهایی یبرا V / Fکنترل  مد

 رهیفن، پمپ  و غ انواع. به عنوان مثال: نمود

ز عملکرد ا توان یموتور م قیدق یپارامترهابا شوند.  ییشناسا یقبل از انتخاب حالت کنترل بردار دیموتور با ی: پارامترهامهم نکات

، موتور 3، موتور 2)موتور  P2گروه  سرعت  یپارامترها میتوانند با تنظ ی. کاربران مکردحالت کنترل بردار استفاده دقیق تری در 

 کنند. افتیدر یبهتر کرد( عملA2 ،A3 ،A4گروه  یبرا بیبه ترت 4

FVC شود یاستفاده م یدائم یسیمغناطسنکرون با هسته موتور  یبرا ی می تواند به طور کل . 

 

☆ 

 P0.02 حل فرمانانتخاب م کنترل)صفحه کلید( پانل از فرمان 0 0

 IOهای نالیترم طریقازفرمان  1

 الیتباط پورت سرار طریق فرمان از 2

(، REV)  چپگرد (، چرخشFWD)راستگرد، چرخش )استپ(، توقفراه اندازی)استارت(عبارتند از:  نورتریدستورات کنترل ا

 رهی( و غRJOG) حرکت به عقب(، FJOGجلو ) حرکت به

 (می باشد خاموش  LOCAL / REMOTچراغ  ) کنترل پانل طریق  فرمان کنترل از: 0

 .می شودانجام  کنترلدر پانل  STOP / RESET و  RUN ،MF کلیدهای  فرمان با
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  (روشن می باشد LOCAL / REMOTچراغ ) IOهای نالیترم کنترل از طریق :  فرمان1

انجام می  رهیو غ FWD ،REV ،FJOG ،RJOGمانند  چند منظوره یورود ترمینالهایبا  استارت و استپ کنترل فرمان  

 .شود

 (.چشمک زن می باشد LOCAL / REMOT)چراغ  الیسر ارتباط نترل فرمان از طریقی: ک2

گروه  یارتباط یپروتکل ارتباطات، لطفا به "پارامترها یشود. برا یداده م سریال ارتباط قیاز طر زبانیم کنترلرتوسط  راتدستور

PDدیمراجعه کن همربوط یکارت ارتباط یلیتکم حی" و توض. 

 شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 0 0 ★

 با  توان یرا م ،P0.08شده  نییتع

UP / DOWN داد،  رییتغ

ذخیره خاموش شدن بدون 

 (فرکانس

 X 03.P0انتخاب محل فرکانس مرجع 

 شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 1

 با  توان یرا م ،P0.08شده  نییتع

UP / DOWN داد،  رییتغ

 (ا ذخیره فرکانسخاموش شدن ب

 AI1ورودی آنالوگ  2

 AI2ورودی آنالوگ  3

 )ولوم سرعت( AI3ورودی آنالوگ  4

 DI5ورودی پالس  5

 DIسرعت پله ای با  6

 ساده داخلی PLCسرعت با  7

 PIDتنظیم  8

 ارتباط سریال 9

ی می تواند کانال فرکانس مرجع اصل 10شود. در مجموع  یاستفاده م یفرکانس مرجع اصل یانتخاب کانال ورود یبرا پارامتر نیا

 :انتخاب گردد
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 (ذخیره)خاموش کردن بدون  تالیجید می: تنظ0

 قیرا از طر نورتریتواند مقدار فرکانس ا یشده" است. کاربر م نییتع شی"فرکانس از پ P0.08مقدار فرکانس برابر با  هیاول مقدار

 د.ده ریی( تغUP ،DOWNچند منظوره  یورود نالیترم ای) ∨ دیو کل  ∧ دیصفحه کل

 .خواهد گشت شده" باز نییتع شی"فرکانس از پبه  P0.08 درشده  میتنظ نهایی ، مقدار فرکانس نورتریا پس از خاموش شدن

 (ذخیره فرکانس)خاموش کردن با  تالیجید می: تنظ1

 دیکل قیرا از طر نورتریتواند مقدار فرکانس ا یشده" است. کاربر م نییتع شی"فرکانس از پ P0.08فرکانس  برابر با  هیاول مقدار

 د.ده ریی( تغUP ،DOWNچند منظوره  یورود نالیترم ای) ∨ دیو کل  ∧

 شود.  یم ذخیره P0.08کردن در پارامتر  خاموش در زمان شده  میفرکانس تنظ نهایی ، مقدار نورتریا پس از خاموش شدن 

 یم مشخص P0.23 مقدار نتخاببا ا " است.تالیجید می"انتخاب حافظه فرکانس تنظ P0.23شود،  یادآوریلازم است  آنچه

 .و یا ذخیره گرددپاک شود  افظه ح دیبا ایشود که آ

2 :AI1 

3 :AI2 

4 :AI3 (ومتری)پتانس 

می باشد و با  AI2و  AI1ورتر دارای دو ورودی آنالوگ   استاندارد اینشود.  یم نییآنالوگ تع یورود نالیتوسط ترم فرکانس

 را نیز انتخاب نمود.  AI3کارت اضافه می توان ورودی آنالوگ سوم 

AI1 ،AI2 10- 0 ولتاژ یتوان به عنوان ورود یرا مV 0 جریان یورود نیو همچنmA ~ 20mA جامپر توسط J3 ،J4  بر

 کنترل انتخاب کرد. برد یرو

انتخاب  ترکیبیتوانند آنها را به صورت  یاست، کاربران م عمرجارتباط متناظر با فرکانس  یدارا AI1 ،AI2 یولتاژ ورود مقدار

از آنها  عدد 2، نقطه ای( 2) هستند یاز آنها رابطه خط عدد 3دهد که  یمربوطه را ارائه م های یگروه منحن اینورتر یک کنند.

 کند. میتنظ A6 هایکد  ای P4گروه  پارامترهای قیتواند از طر ی. کاربر مهستند  ینقطه ا 4 منحنی

منحنی مختلف می  5 انیرا از م یمنحنیک شود.  یاستفاده م AI1 ~ AI2آنالوگ  یورود میتنظ یبرا P4.33 پارامتر کد

 .دیمراجعه کن P4 ،A6 یخاص لطفا به گروه ها تنطیمات ی. برادیانتخاب کن توانید

 (DI5پالس ) می: تنظ5

، محدوده فرکانس 30V – 9: محدوده ولتاژ گنالیشود. استاندارد س یمانجام    DI5نالیترم تنظیم قیپالس از طر میتنظ

100kHz – 0 چند منظوره  یورود نالیترم قیتوان تنها از طر یپالس را م تنظیمDI5  .انجام داد 



 بخش پنجم. جدول پارامترها

47 

 

 یرابطه خط نیشود. ا یم میتنظ P4.28 ~ P4.31 قیمربوطه از طر ماتیو تنظ DI5 یفرکانس پالس ورود نیب ارتباط

 اشاره دارد. P0.10 درصد به ٪100.0پالس  ی( است. ورودیدو نقطه ا منحنی)

 MS: فرمان 6

 MSفرمان  نالیترم 4شود.  یم میتنظ DI تالیجید یورود های نالیمختلف ترماز حالتای  یبیترک قیاز طر MS فرمان حالت

" MS" است. "فرمان MS"فرمان  16مربوط به  PCگروه  کدهای پارامترهای. اشندمختلف داشته ب تیوضع 16می توانند 

 )حداکثر فرکانس( است. P0.10نسبت به ی درصد

ات لازم میتنظ P4گروه  قیاز طر دیشود، کاربر با یاستفاده م MSفرمان  نالیبه عنوان ترم تالیجید یورود نالیکه ترم یهنگام

 .دیمراجعه کن P4به گروه مشخصات لطفا  ی. برارا انجام دهد

7 :PLC ساده 

 سرعت پله ای مختلف را داشته باشد.  16تواند  یم خروجیفرکانس  ود،ش میتنظ 7روی  که منبع فرکانس یهنگام

 .دیمراجعه کن PCمشخصات لطفا به گروه  یکند. برا نییتع نیز زمان شتاب راتوقف در هر سرعت و تواند مدت زمان  یم کاربر

8 :PID 

حلقه بسته  از یک سیستم PID کنترل ندیفرآ یبرا یاست. به طور کل PIDکنترل  ندیفرآ اینورتر حاصل  یخروج نسفرکا

 شود. یاستفاده م

 کند. می" تنظPID"عملکرد  PAمربوطه را از گروه  یپارامترها دیشود، کاربر با یانتخاب م PIDکه  یهنگام

 سریال ارتباط فرکانس با می: تنظ9

 از طریق ارتباط سریال تنظیم می گردد. فرکانس مرجع 

 

★  

 

 

 

 

)فرکانس از  تالیجید میتنظ 0

را  ،P0.08شده  نییتع شیپ

 UP / DOWN با  توان یم

داد، خاموش شدن بدون  رییتغ

 (ذخیره فرکانس

 Y 04.P0انتخاب محل فرکانس  کمکی 

)فرکانس از  تالیجید میتنظ 1

را  ،P0.08شده  نییتع شیپ

 UP / DOWN با  توان یم
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ا داد، خاموش شدن ب رییتغ

 (ذخیره فرکانس

 AI1ورودی آنالوگ  2

 AI2ورودی آنالوگ  3

)ولوم  AI3ورودی آنالوگ  4

 سرعت(

 DI5ورودی پالس  5

 DIسرعت پله ای با  6

 ساده داخلی PLCسرعت با  7

 PIDتنظیم  8

 ارتباط سریال 9

( Yبه  Xفرکانس از  منبع نگیچیبه عنوان کانال مرجع فرکانس مستقل )به عنوان مثال سوئ یکه منبع فرکانس کمک یگامهن

 توضیح داده شده است بکار می رود.  P0.03به همان صورت که در پارامتر شود،  یاستفاده م

به  X ای X+Yبه  Xمنبع فرکانس از  تغییر یعنیشود ) یاستفاده م یبه عنوان مرجع همپوشان یکه منبع فرکانس کمک یهنگام

X + Y ،)باید درنظر گرفته شوند ریبه شرح ز یا ژهیو نکات: 

 دیاست و با یمعن ی( بP0.08شده ) نییتع شیاست، فرکانس از پ تالیجیمرجع د بر روی Y یکه منبع فرکانس کمک ی. هنگام1

 تنطیم نمود. (ترمینالهای ورودی DOWNو  UP ای" )∨" و" ∧" یدهایکل قیرا از طر یفرکانس مرجع اصل

 متنظی از ٪100پالس باشد،  یمرجع ورود ای( AI1 ،AI2 ،AI3آنالوگ ) یمرجع ورود ،یکه منبع فرکانس کمک ی. هنگام2

 شود. میتنظ P0.06و  P0.05 قیتواند از طر یاست و م یمربوط به محدوده منبع فرکانس کمک یورودفرکانس 

 خواهد بود. پالس است، مشابه مقدار آنالوگ  یانس مرجع ورودکه منبع فرک ی. هنگام3

 گریدارد. به عبارت دوجود تفاوت  Xمنبع فرکانس  شده برای میانتخاب شده و مقدار تنظ Y یمنبع فرکانس کمک انی:  منکته مهم

P0.03  وP0.04 استفاده کنند. یکسان توانند از همان کانال مرجع فرکانس ینم 

انتخاب محدوده منبع فرکانس  حداکثر فرکانسنسبت به  0 0 ☆

  Y یکمک

05.P0 

 Xنسبت به منبع فرکانس  1



 بخش پنجم. جدول پارامترها

49 

 

 Y  06.P0 یمحدوده منبع فرکانس کمک 150%~0% 0 ☆

شده است(،  میتنظ 4 ای 3، 1 برابر با P0.07است ) یهمپوشان مرجع فرکانس برابر با که انتخاب منبع فرکانس این پارامتر زمانی 

محدوده استفاده این در  تناسب پارامترها، نییتع یبرا P0.05شود.  یاستفاده م یمنبع فرکانس کمک میدامنه تنظ نییتع یبرا

 خواهد بود. فاوتمت X یمحدوده با فرکانس اصل نیباشد، ا یفرکانس اصل متناسب با شود. اگر یم

 فرکانس مرجعانتخاب منبع  1Bit انتخاب منبع فرکانس 00 ☆

 

 

 

 

 

07.P0 

 X یمنبع فرکانس اصل 0

 یکمک یا یاصل اتیعمل جهینت 1

(10Bit اتیعمل فیتعر) 

 Yو  X نیب ضیتعو 2

 1 نهیو گز X نیب ضیتعو 3

 1 نهیو گز Y نیب ضیتعو 4

 یمنبع فرکانس اصل نیرابطه ب

 ی/ کمک

10Bit 

فرکانس   + X یفرکانس اصل 0

 Y یکمک

 یفرکانس کمک - X یلفرکانس اص 1  

Y 

  

 ی)منبع فرکانس اصلبیشترین مقدار 2

Xی، منبع فرکانس کمک Y) 

 ی)منبع فرکانس اصلکمترین مقدار 3

Xی، منبع فرکانس کمک Y) 

 شود. یاستفاده م Y یکمک و فرکانس X یفرکانس اصل بیترک قیاز طرمرجع فرکانس  میانتخاب کانال تنظ یپارامتر برا نیا

1bitانتخاب منبع فرکانس : 

 X ی: منبع فرکانس اصل0
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 است. مرجعفرکانس بعنوان  X یفرکانس اصل منبع

 .دی" مراجعه کنBit 10به " یاتیرابطه عمل  اتیجزئ یاست، برا مرجعفرکانس  ،ی/ کمک یاصل اتیعمل جهی: نت1

 Y یو منبع فرکانس کمک X یمنبع فرکانس اصل نیب چی: سوئ2

، فرکانس درغیر اینصورت. مرجع می باشدفرکانس  X یاست، فرکانس اصلغیرفعال فرکانس(  ضی)تعو 18 نالیکه ترم یهنگام

 است. مرجعفرکانس  Yی کمک

 ی/ کمک یاصل اتیعمل جهیو نت X یفرکانس اصل نیب ضی: تعو3

ی ، فرکانس کمک ورتدرغیر اینصاست. مرجع فرکانس  X یاست، فرکانس اصل غیرفعالفرکانس(  ضی)تعو 18 نالیکه ترم یهنگام

Y  است. مرجعفرکانس 

 ی/ کمک یاصل اتیعمل جهیو نت Y یفرکانس کمک نیب چی: سوئ4

 ی، فرکانس اصل درغیر اینصورتاست. مرجع فرکانس  Yی است، فرکانس کمک غیرفعالفرکانس(  ضی)تعو 18 نالیکه ترم یهنگام

X  است. مرجعفرکانس 

10bitیک/ کم یمنبع فرکانس اصل نی: رابطه ب 

 Y یمنبع فرکانس کمک + Xی : منبع فرکانس اصل0

 . مرجع می باشدفرکانس  ی، بعنوانکمکفرکانس  + یاصل فرکانس اتیعمل جهینت

 Y یمنبع فرکانس کمک - Xی : منبع فرکانس اصل1

 . مرجع می باشدفرکانس  ی، بعنوانکمکفرکانس  - یاصل فرکانس اتیعمل جهینت

 (Y ی، منبع فرکانس کمکX یاصل )منبع فرکانس بیشترین مقدار: 2

 بزرگتر بود به عنوان فرکانس مرجع انتخاب می شود.  Yو یا کمکی  Xهر کدام از فرکانسهای اصلی 

 (Y ی، منبع فرکانس کمکX ی)منبع فرکانس اصل کمترین مقدار: 3

 شود. کوچکتر بود به عنوان فرکانس مرجع انتخاب می  Yو یا کمکی  Xهر کدام از فرکانسهای اصلی 

 میتنظ P0.21 قیرا از طر آفستتوانند فرکانس  یاست، کاربران م یو کمک یاصل اتیکه منبع فرکانس عمل یهنگام ن،یبر ا علاوه

 دست آورد. را ب ازهایبا انواع ن ی سیستمریتوان انعطاف پذ یم ،یو کمک یاصل اتیعمل جهیدر نت آفستکنند. با جمع کردن فرکانس 
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☆ 

50.00Hz 

0.00Hz ی)فقط زمان حداکثر فرکانس تا 

 می"تنظ رویمعتبر است که منبع فرکانس 

 (باشد شده میتنظ "تالیجید

 P0.08 فرکانس از پیش تنظیم شده

مقدار فوق مقدار پارامتر  د،یکن یم می" تنظUP / DOWN نالی"ترم ای" تالیجید می"تنظ رویکه منبع فرکانس را  یهنگام

 است. نورتریفرکانس ا هیاول

 P0.09 جهت چرخش موتور موتور راستگرد 0 0 ☆

 موتور چپگرد 1

 تورمو جهت چرخش تغییردهد، که همانند  رییتغ گرید یپارامترها رییتواند جهت چرخش موتور را بدون تغ یپارامتر م نیاصلاح ا

 ( است.Wو  U ،Vموتور )کابل  دو جابجایی قیاز طر

 .دهند رییتغ، موتور یکش بدون تغییر در کابلپارامتر را  نیتوانند ا یبران مجهت چرخش موتور، کار رییبه تغ ازین هنگام

دقت  دیشود، که با یبازگردانده م 0پارامتر به  نید، انشو یفرض کارخانه بازگردانده م شیبه مقدار پ پارامترها که ی: هنگاماطیاحت

 چرخش برعکس موتور اتفاقی رخ دهد.  تنظیم شده است، ممکن است بر اثر 1شود اگر مقدار این پارامتر قبلا 

 ★ 50.00Hz 50.00Hz~500.00Hz  10 فرکانس ماکزیمم.P0 

درصد  100 مقدار شود، یبه عنوان منبع فرکانس استفاده م رهیو غ MS(، فرمان DI5پالس ) یآنالوگ، ورود یکه ورود یهنگام

   .دشو یم تنظیم P0.10پارامتر   قیاز طرموارد فوق 

 یبرا P0.22 قیتوانند ارقام اعشار فرمان فرکانس را از طر یبرسد. کاربران م Hz  3200تواند به یم اینورترنس فرکا حداکثر

   کنند. میفرکانس تنظ یفرکانس و دامنه ورود دقت تعادل

 ~ 50.0Hzبین  P0.10 میاست، محدوده تنظ Hz0.1 یفرکانس دقتشود، نسبت  یم میتنظ 1به  P0.22که  یهنگام

3200.0Hz که  یاست؛ هنگامP0.22  یفرکانس دقتشود، نسبت  یم میتنظ 2به Hz0.01 ،میمحدوده تنظ که است 

P0.10  50.00 بینHz ~ 320.00Hz  .می باشد 

 P0.11 منبع فرکانس بالایحد انتخاب  P0.12تنظیم  0 0 ★ 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4



 بخش پنجم. جدول پارامترها

52 

 

 تنظیم ارتباط سریال 5

( یا کانال ورودي P0.12تنظیم دیجیتال ) طریق کند. حد بالاي فرکانس از یم فیمنبع فرکانس را تعر تیمحدود پارامتر نیا

 یم P0.12آنالوگ مربوط به  ورودی ٪100شود،  یم میآنالوگ تنظ یورود قیکه حد بالا از طر یهنگام تعیین می شود. آنالوگ

 شود.

، یمپاره شدن ساز  یریجلوگ یدر حالت کنترل گشتاور است، براوقتی که در یک سیستم قرقره جمع کن اینورتر عنوان مثال:  به

د به مقدار بالاتر از ح کار که فرکانس در حال یکنند. هنگام میمقدار آنالوگ تنظ قیتوانند فرکانس حد بالا را از طر یکاربران م

 تا مانع از آسیب به محصول گردد.  دارد یحد بالا نگه م کانسرا در فر خروجی نورتریرسد، ا یمجاز م

☆ 
50.00Hz 

( تا فرکانس P0.14فرکانس ) نییحد پا

 (P0.10حداکثر )

 P0.12 فرکانس بالایحد 

☆ 0.00Hz 0.00Hz اکثر حد فرکانس تاP0.10 13 فرکانس بالایحد  آفست.P0 

 یآنالوگ استفاده م آفست مقداربه عنوان  P0.13شود،  یم میتنظ یپالس ورود  ایمقدار آنالوگ  قیاز طر ییکه حد بالا یهنگام

 یده مفرکانس استفا یحد بالا یینها رفرکانس به عنوان مقدا یآنالوگ از حد بالا میو مقدار تنظ آفستفرکانس  مقدار اضافیشود. 

 .شود

☆ 0.00Hz 0.00Hz  فرکانس بالایحد تا P0.12  14 فرکانس پایینحد.P0 

حد  در فرکانس اینورتر تواند انتخاب شود که یم فرکانس است، نییتر از حد پا نییپا نورتریا کارفرکانس در حال  که یهنگام

 .دیمراجعه کن P8.14 پارامتربه  شتریب اتیجزئ یمتوقف شود. برا ای کار کند P0.14 نییپا

☆ - 0.8kHz~8.0kHz  15 فرکانس کریر یا سوئیچینگ.P0 

از  بد،ایتواند کاهش  یموتور م زیفرکانس حامل، نو میشود. با تنظ یاستفاده م نورتریفرکانس حامل ا میظتن یبراپارامتر  نیا

 .ابدیکاهش  نورتریتداخل ا جریان و نیبه زم ینشت انیکه جر یکرد، به طور جلوگیریتوان  یم  یکیمکان ستمیرزونانس س

 شیموتور افزا تلفات حرارتی افت،یخواهد  شیافزا یخروج انیجر یبالا هایکیهارمون فرکانس حامل کم است،مقدار که  یهنگام

 .افتیخواهد  شیموتور افزا یدما نیو همچن افت،یخواهد 

 تیتلفات حراراما  ابد،ی یموتور کاهش م یدما نیزو  ابدی یموتور کاهش م تلفات حرارتیکه فرکانس موج حامل بالا است،  یهنگام

 .ابدی یم شیافزا ت اینورترتداخلا جهیو در نت ابدی یم شیافزا نورتریا یو  دما نورتریا

 گذارد: یم ریتاث ریفرکانس حامل بر موارد ز میتنظ
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  ولی دهد رییتواند آن را تغ یشود. اگر چه کاربر م یم میمختلف توسط کارخانه تنظ ی کریربا فرکانس هابا توانهای مختلف  نورتریا

ر خواهد منج نورتریدرجه حرارت  ا شیشود، به افزا میشده در کارخانه تنظ میشود: اگر فرکانس حامل بالاتر از مقدار تنظتوجه  دیبا

 که در اینصورت احتمال خطای اضافه دما در اینورتر وجود دارد. شد. 

 <   بالا------پایین     فرکانس حامل )کریر(

 <    کم------زیاد     نویز موتور

 <    خوب------بد       شکل موج جریان خروجی

 پایین  <   ------بالا     افزایش دمای موتور

 <   بالا------پایین    افزایش دمای اینورتر

 <   زیاد------کم       جریان نشتی

 <   زیاد------کم       تداخلات تشعشعی

فرکانس حامل با درجه تنظیم  خیر 0 0 ☆

 حرارت

16.P0 

 بله  1

که درجه حرارت بالا است، فرکانس حامل به  یاشاره دارد. هنگام اینورتر یدما صیانس حامل با درجه حرارت به تشخفرک میتنظ

است، فرکانس حامل  نییکه درجه حرارت پا یرا کاهش دهد. برعکس، هنگام نورتریتا درجه حرارت ا ابدی یطور خودکار کاهش م

 نورتریاز حد ا شیب خطای حرارتتواند به کاهش احتمال  یعملکرد م نیود. اش یم داندهشده بازگر میبه مقدار تنظ جیبه تدر

 کمک کند.

☆ - 65000s~0.00s  17 1شتاب افزاینده.P0 

☆ - 65000s~0.00s  18 1شتاب کاهنده.P0 

 ( است.P0.25به فرکانس مرجع ) 0Hzسرعت  از  ی رسیدن برا نورتریا یبرا ازیمورد ن t1زمان  یبه معن افزاینده زمان شتاب
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 است. 0Hz( تا P0.25از فرکانس مرجع ) کاهش یبرا نورتریا یبرا ازیمورد ن t2زمان  یمعن شتاب کاهنده به زمان

 نشان داده شده است: 1در شکل  افزاینده و کاهنده زمان شتاب شرح

 

 یورود نالیترم قیاز طر دیتوان یدهد، شما م یانتخاب را ارائه م یبرا کاهنده/  افزاینده شتابگروه از زمان  4به طور کامل  اینورتر

 :، انتخاب نماییدشود یداده م شینما ریبه صورت زرا که گروه از آنها  DI ،4 تالیجید

 ؛P0.17 ،P0.18: 1 گروه

 ؛P8.03 ،P8.04: 2 گروه

 ؛P8.05 ،P8.06: 3 گروه

 P8.07 ،P.8.08 : 4گروه 

 ACC/DCC 19.P0واحد شتاب  ثانیه 1 0 1 ★

 ثانیه 0.1 1

 ثانیه 0.01 2

 ه،یثان 1 ی. به طور خاص براها استفاده می شودازین تمام به ییپاسخگو یبرا که  دهد یارائه مزمان شتاب نوع واحد  3اینورتر 

 .هیثان 0.01و  هیثان 0.1

در  دیبا که ،کنند رییمتر تغپارا نیممکن است هنگام اصلاح ا پارامترها گروه 4زمان شتاب مربوط به  نیو همچن اعشار: اطیاحت

 .ردیقرار گ ژهیکاربرد مورد توجه و ندیفرآ

☆ 
0.00Hz 

0.00Hz تا فرکانس حداکثر P0.10   منبع فرکانس  آفستفرکانس

 یکمک

21.P0 

Actual deceleration time

Output frequency 

Hz

t1 t2 Setting deceleration time

t

Acceleraion/deceleration

reference frequency

Setting frequency

Actual acceleration time

Setting acceleration time
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 شود. یانتخاب م ی/ کمک یاصل اتیعمل ی معتبر است کهفقط زمان نیا

فرکانس را با فرکانس  تنظیم  توان ی(، مآفستبه عنوان فرکانس  P0.21است ) ی/ کمک یاصل اتیکه منبع فرکانس عمل یهنگام

 .انعطاف پذیرتر نمود ،فرکانس  میتنظ ییبه عنوان مقدار نها یو کمک یاصل اتیدر عمل آفست

★ 2 0.01Hz 22 دقت فرمان فرکانس.P0 

 .شود یمربوط به فرکانس است استفاده م تمام مقادیری که دقت  نییتع یپارامتر برا نیا

 خواهد کرد.  رییتغ P0.22اصلاح  قیو مقدار فرکانس مربوطه از طر یرقم دهده ،پارامتر )مربوط به فرکانس(مقدار : اطیاحت

 میانتخاب حافظه فرکانس تنظ با حافظه 0 0 ☆

 در حالت توقف تالیجید

23.P0 

 بدون حافظه 1

 باشد. "تالیجید میتنظ "معتبر است که منبع فرکانس یتنها زمان پارامتر نیا

 : بدون حافظه0

و در واقع . می کند می( تنظP0.08شده" ) نییتع شیپاز مقدار فرکانس را به مقدار "فرکانس  نورتر،یتوقف ا ای قطع برقاز  پس

 .و ذخیره نمی گردد شود یپاک م انجام شده بود UP ،DOWN نالیترم ای" ∨" ،"∧" هایدیکل قیاصلاح فرکانس که از طر

 ظهحاف با :1

، UP نالیترم ای" ∨" ،"∧" هایدیشود. کل یم ینگهدار بوده است، توقف لحظه نیکه در آخر  "تالیجید میتنظنهایی " فرکانس

DOWN ذخیره می گرددفرکانس استفاده می شوند و در لحظه قطع برق یا توقف موتور، فرکانس نهایی  اصلاح یبرا. 

 P0.24 انتخاب موتور 1موتور  0 0 ★

 2رموتو 1

 4موتور را بصورت اشتراک زمانی استفاده می کنند، پشتیبانی می نماید.  4این اینورتر از کاربردهایی که همزمان می توانند تا 

ه یات را بکاربرد و عملمرتبط با  یپارامتر مستقل، حالت کنترل، پارامترها میموتور، تنظ یپارامترها مید تنظنتوان یممختلف موتور 

 نمایند.  انتخاب بیترت

مربوطه به پارامترهای گروه  4، موتور 3، موتور 2موتور  برای هستند. P2و گروه  P1گروه  1مربوط به موتور  پارامترهای گروه

 است. A4و  A2 ،A3 بیترت

 رامتر یا باپا با کنند. هنگام انتخاب یانتخاب م DI تالیجید یورود نالیترم یاو  P0.24 پارامتر قیرا از طرفعال موتور  کاربران

 دارد.  تیاولو DI نالی، انتخاب ترمDI نالیانتخاب ترم
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فرکانس مرجع شتاب افزاینده و  P0.10فرکانس حداکثر  0 0 ★

 کاهنده

25.P0 

 فرکانس تنظیمی 1

2 100Hz 

 می باشد. P0.25تا فرکانس   0Hzاز  برای رسیدن  نورتریا یبرا ازیزمان مورد ن یزمان شتاب به معن

شود. اگر فرکانس  یم مرتبط یمیبا فرکانس تنظ ACC/DECشود، زمان شتاب  یانتخاب م 1 برابر P0.25که  یهنگام 

 کاربردها باید به این نکته توجه گردد. خواهد کرد، در  رییتغ نیزکند، شتاب موتور رییتغ یمیتنظ

 UP / DOWNفرکانس  فرکانس در حال کار 0 0 ★

 کارمرجع در حال 

26.P0 

 فرکانس تنظیمی 1

 باشد. "تالیجید میتنظ "معتبر است که منبع فرکانس یپارامتر تنها زمان نیا

افرایش یا  روش اصلاح فرکانس تنظیمی، برای مثال،( UP / DOWN نالیترم ای ∨ و ∧ هایدیکل قیانتخاب )از طر یبرا

 ه، انجام می شود. کاهش  فرکانس مرجع بر اساس فرکانس در حال کار یا فرکانس تنظیم شد

 شود. یظاهر م نورتریاافزاینده و کاهنده  شتاب ندیدر فرآ میدو تنظ نیا نیب تفاوت

☆  

 

 کنترل برایدستورالعمل پانل 

 فرکانس منبع یکربندیپ

1bit  اتصال منبع فرمان و منبع

 فرکانس 

27.P0 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8
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  ارتباط سریال 9

 کنترل ترمینالهایدستورالعمل 

 فرکانس منبع یکربندیپ برای

10b

it 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

 ارتباط سریال برایدستورالعمل 

 فرکانس منبع یکربندیپ

100

bit 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میظتن"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6
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7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

ه ب یابیدست یآسان برا روشی کهکند  یم فیفرکانس را تعر میکانال تنظ 9و  کارکانال فرمان در حال  3 نیب یبیترک پارامتر نیا

 همزمان است. چیسوئ

به  شتریب اتیجزئ ی، لطفا براهستند " X ی"انتخاب منبع فرکانس اصل P0.03با  یمشابه فیتعر فوق  فرکانس میتنظ یکانال ها

P0.03 یعنی  ارامتر فوقی پ. هنگاممشابه داشته باشندفرکانس  میتوانند کانال تنظ یمختلف فرمان م ی. کانال هادیمراجعه کن

 .غیر فعال خواهد بود P0.03 ~ P0.07 یاست، منبع فرکانس فعال اتصال منبع فرمان و منبع فرکانس

 P0.28 کارت توسعه ارتباط سریال Modbusکارت ارتباط مدباس  0  ☆

کارت ارتباط پروفی باس  1

Profibus 

 هم زمان استفاده شوند. توانندیدارند و نم اضافی یبه کارت ارتباط ازین 3هر است.  سریال نوع ارتباط 3 یدارا این اینورتر

P0.28 کند،  یم نیگزیرا جا یکه کاربر کارت ارتباط یشود. هنگام یاستفاده م ی نوع کارت ارتباط میتنظ یبراP0.28 به  دیبا

 شود. میتنظ یدرست

 

   P1.00 – P1.37 : 1پارامترهای موتور  3-5

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 ولیه ا

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 انتخاب نوع موتور  موتور القایی)آسنکرون( عمومی 0 0 ★

P1.00 

 رتور القایی)آسنکرون( فرکانس متغیمو 1

★  1000.0kW~0.1kW توان نامی موتور P1.01 

★  2000V~1V ولتاژ نامی موتور P1.02 

★  655.35A~0.01A   اینورتر کمتر یا(Kw55 ) 

 6553.5A~0.1A  اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 جریان نامی موتور

P1.03 
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★  0.01Hz~ فرکانس نامی موتور فرکانس ماکزیمم P1.04 

★  1rpm~65535 rpm سرعت نامی موتور P1.05 

، باشد یل بردارکنتر ای VFکنترل  موتور،فرقی نمی کند  مد کنترل  پلاک موتور هستند. نامی یپارامترها پارامترهای فوق 

 کنند. میپلاک موتور تنظارامتر مربوطه را با توجه به با دقت پ دیکاربران با

در تنظیمات پارامترهای نامی کنند. دقت وارد پارامتر موتور را  دی، کاربران بایکنترل بردار ای VF بهتر در حالت عملکرد یبرا

اد می نماید و پارامترهای حفاظتی اینورتر عملکرد بهتری خواهند موتور نتایج دقیقتری در کنترل سرعت و گشتاور موتور ایج

 داشت. 

★  65.535Ω~0.001Ω   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

6.5535Ω~0.0001Ω اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 آسنکرون موتور مقاومت استاتور

P1.06 

★  65.535Ω~0.001Ω   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

6.5535Ω~0.0001Ω اینورتر(55از  شتربیKw ) 

 آسنکرون موتورروتور مقاومت 

P1.07 

★  655.35mH~0.1mH   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

65.535mH~0.01mH اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتوراندوکتانس نشتی 

 P1.08 آسنکرون

★  6553.5mH~0.1mH   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

655.35mH~0.01mH اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتورانس متقابل اندوکت

 P1.09 آسنکرون

★  P1.03~0.01A  اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

P1.03~0.1A اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 آسنکرون موتورجریان بی باری 

P1.10 

P1.06 ~ P1.10 ی، کاربران مهایی را نداردپارامتر نیپلاک موتور چن ،معمول. به طورمی باشند آسنکرونموتور  یپارامترها 

پارامتر  3آنها،  انی. در مانجام اتوتیونینگ توسط اینورتر بصورت خودکار پارامترهای فوق را برای موتور شناسایی کنند با ندتوان

(P1.06 ~ P1.08م )پارامتر و  5تمام   کهیحال ر، دبدست آیند اتوتیونینگ استاتیک)بدون چرخش موتور( قیتوانند از طر ی

 ریی. هنگام تغبدست آیند اتوتیونینگ دینامیک)با چرخش موتور( قیتوانند از طر یم رهیو غ PI انی، حلقه جرز انکودرفا نیهمچن

داده و آنها  رییرا تغ P1.06 ~ P1.10 هایبه طور خودکار مقدار پارامتر نورتری(، اP1.02ولتاژ موتور ) ای( P1.01موتور ) توان

 .رمی آوردد Yبصورت موتور  های معمول از پارامتر ستانداردا کیرا به 

 .فاده نماینداست کارخانه یشنهادیمقدار پ فوق از یپارامترها برایتوانند  ی، کاربران ماتوتیونینگ نباشدقادر به  آسنکرونموتور  اگر
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★ 250

0 
1~65535 

 تعداد پالس انکودر

P1.27 

 شود. دور استفاده میدر هر  UVW ای ABZ ندهیافزا انکودرتعداد پالس  میتنظ یبرااین پارامتر 

موتور به طور در غیر اینصورت شود.  میتنظ قایدق دیبا P1.27، و بصورت حلقه بسته سنسور سرعت ی با حالت کنترل بردار در

 .نخواهد کردکار  نرمال

 نوع انکودر  ABZانکودر افرایشی  0 0 ★

P1.28 

 رزرو  1

 ترانسفورماتور انکودر روتاری 2

 رزرو 3

 رزرو 4

مشخصات  ی. براشوندمجهز  سازگار PGبا کارت  دیمختلف با یاانکودره. ی می کندبانیپشتانکودر انواع مختلف  این اینورتر از

و  ABZ یشیافزا انکودرکه تنها  یهستند، در حال سنکرونموتور  یمناسب برا انکودر 5. تمام دیمراجعه کن 4 وستیلطفا به پ

 مناسب هستند. ون سنکرآموتور  یبرا یترانسفورماتور چرخش

 است. تنظیم شده یواقع طیبا توجه به شرا P1.28که  دیحاصل کن نانی، اطمPGاز نصب کارت  پس

  ABZجهت انکودر افزایشی  راستگرد 0 0 ★

P1.30 

 چپگرد 1

 شود. یاستفاده م نکودرا گنالیفاز س یتوال میتنظ ی(. براP1.28 = 0معتبر است ) ABZ یشیافزا انکودر یفقط برا پارامتر نیا

کرون یا آسنکامل موتور اتوتیونینگ   قیتوانند از طر یمعتبر است. کاربران م سنکرون و موتور  آسنکرونموتور  یبراپارامتر  نیا

 کنند. مشخصرا  ABZانکودر   AB، فاز سنکرونموتور  اتوتیونینگ بی باری 

★ 1 
1~65535 

 انکودر روتاری جفت قطب

 ترانسفورماتور 
P1.34 

 میتنظ  دیبا حیصح ی، پارامترهااین نوع انکودرمجهز شده است. هنگام استفاده از  یقطب یترانسفورماتور با جفت ها یروتارانکودر 

 شود.

★ 0.0s 0.0s  زمان خطای قطع انکودر  بدون واکنش خطاPG P1.36 
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10.0s~0.1s  

قطع اتصال  خطای، می باشد 0.0مقدار که  یشود. هنگام یتفاده ماس انکودرقطع اتصال خطای زمان  نییتع یبرااین پارامتر 

 .انکودر فعال نخواهد بود

باشد خطای انکودر فعال خواهد شد و پس از این  0.0از  شیب P1.36 پارامترو مقدار  دهد صیتشخقطعی انکودر را  نورتریا اگر

 می باشد.  E.PG1=  20شماره  قطعی انکودر ی. خطازمان خطا می دهد

 انتخاب اتوتیونینگ  غیر فعال 0 0 ★

P1.37 

 1اتوتیونینگ درجا موتور آسنکرون  1

 اتوتیونینگ کامل موتور آسنکرون  2

 2اتوتیونینگ درجا موتور آسنکرون  3

 دیکن میموتور را تنظ مقادیر نامی پلاک دیبا می: قبل از تنظاطیاحت

 غیر فعال: 0

 1آسنکرون موتور  کیاستات می: تنظ1

 میشود، که ممکن است منجر به تنظ ینم جدا ی از باربه راحت آسنکرون شود که موتور  یاستفاده م یموارد یبرا حالت نیا

قبل از  دیبا P1.00 ~ P1.05موتور  ی پلاکموتور و پارامترها نوع یشود. پارامترهانادرست در حالت اتوتیونینگ کامل 

 .اتوتیونینگ بدست آورد قیاز طر را P1.06 ~ P1.08 مقادیر تواند یکاربر م شوند. میتنظ کیاستاتاتوتیونینگ 

موتور را  کیاستاتاتوتیونینگ  نورتریا د،یرا فشار ده RUNو سپس دکمه  کنید میتنظ 1 را P1.37 مقدار پارامتر: اتیعمل شرح

    .انجام خواهد داد

 اتوتیونینگ کامل موتور آسنکرون: 2

بتوان این تا  قطع شود دیکند. موتور و بار با نیرا تضم نورتریا کینامیتواند عملکرد کنترل د یمر آسنکرون اتوتیونینگ کامل موتو

 .اتوتیونینگ را انجام داد

درصد از  80به سرعت موتور  سپس شود. یآسنکرون انجام ماتوتیونینگ کامل موتور ، ابتدا اتوتیونینگ کامل موتور  ندیفرآ در

سرعت موتور با  ،یدوره زمان کی یبرا سرعتنگه داشتن  ثابت . پس ازمی رسد P0.17 مقدار شتاب  اساس موتور بر سرعت نامی

 .می شود توقفکاهش می یابد و موتور م P0.18 مقدار شتاب توجه به

و  P1.00 ~ P1.05پلاک موتور  ینام ینوع موتور و پارامترها یپارامترها دیآسنکرون ، کاربران بااتوتیونینگ کامل موتور  قبل

 کنند. میرا تنظ P1.27 ،P1.28 انکودرپالس  تعداد و انکودرنوع  نیهمچن
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 PI انیجر مقدار، AB P1.30فاز  یتوال نیو همچن P1.06 ~ P1.10پارامتر موتور  5تواند  یم نورتریابا این اتوتیونینگ 

 .را تنظیم نماید P2.13 ~ P2.16 های پارامترو  یکنترل بردار

اتوتیونینگ کامل موتور را  نورتریا د،یرا فشار ده RUNو سپس دکمه  کنید میتنظ 2 را P1.37 قدار پارامترم: اتیعمل شرح

 .انجام خواهد داد

 2آسنکرون موتور  کیاستات می: تنظ3  

 این اتوتیونینگ برای موتور بدون انکودر استفاده می شود. 

 

 گروه پارامترهای کنترل برداری 4-5

 اثر ندارند. V/Fتنها برای مد کنترل برداری کاربرد دارند و در حالت کنترل  P2پارامترهای گروه 

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 ☆ 30 100~1 
 کنترل سرعت  P1بهره تناسبی

P2.00 

 ☆ 0.50s 10.00s~0.01s 
 کنترل سرعت I1 ادغامزمان 

P2.01 

 ☆ 5.00Hz P2.05~0.00 
 1رکانس سوئیچینگ ف

P2.02 

 ☆ 20 100~0 
 کنترل سرعت  P2بهره تناسبی 

P2.03 

 ☆ 1.00s 10.00s~0.01s 
 کنترل سرعت I2 ادغامزمان 

P2.04 

 ☆ 10.00Hz فرکانس ماکزیمم ~P2.02  2فرکانس سوئیچینگ 
P2.05 

کمتر از فرکانس  کارکه فرکانس در حال  ینگاممختلف انتخاب کنند. ه هایرا با فرکانس PIمختلف  یتوانند پارامترها یکاربران م

 کارکه فرکانس در حال  یاست. هنگام P2.01و  P2.00برابر  PIحلقه سرعت  یپارامترها می( است، تنظP2.02) نگیچیسوئ

 یاست. پارامترها P2.04و  P2.03 برابر PI  حلقه سرعت یپارامترها می( است، تنظP2.02) نگیچیاز فرکانس سوئ شتریب

هستند. همانطور که در شکل  یخط نگیچی، دو گروه از سوئ2 نگیچیسوئو فرکانس  1 نگیچیفرکانس سوئ نیب PI سرعت حلقه

 نشان داده شده است: 5
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 کنند. میتنظ یکنترل بردار موتور را در حالت  سرعت، سرعت ادغامو زمان  بهره تناسبی توانند با استفاده از یکاربران م

بهره  شی. اما افزامی شود کنترل برداریحلقه در  سرعتپاسخ دینامیکی  باعث افزایش ادغامزمان کاهش  و یتناسببهره  شیافزا 

 منجر شود. ستمیممکن است به نوسان س ادغاممقدار بسیار کم زمان  ایو  یتناسب

 : PIمقادیر  میتنظ یبرا شنهاداتیپ

 یمترهاپارا مقادیر توانند با توجه به یرا برآورده کنند، کاربران م کاربردی توانند الزامات یکارخانه نم پیش فرض یپارامترها اگر

 د،یده شیزااف ستمیس اتمحدود کردن نوسان یرا برا بهره تناسبیکنند. ابتدا  میتنظ بصورت دقیقتری را هاکارخانه، آن پیش فرض

 .سریعتر گردد ستمیسپاسخ تا  دیرا کاهش ده ادغاممقدار زمان سپس 

 از اندازه سرعت شیب افزایش نوسان سرعت و بالا رفتن ممکن است منجر به  PI  هایپارامتریر خارج از محدوده مقاد می: تنظتوجه

 شود. سرعت موتور از حد شیولتاژ در هنگام افت ب اضافه یخطا یحتو 

 

100% 200%~50% 

ضریب لغزش سرعت کنترل 

 P2.06 برداری

ود. لطفا ش یسنسور سرعت استفاده مبا  یحالت کنترل بردار در سرعت صفر برای موتور ثابت سرعت دقت میتنظ یپارامتر برا نیا

با  و که موتور با بار  ی، هنگامدرغیر اینصورت. افزایش دهید، کار می کندت کم در سرع ر وکه موتور با با یمقدار پارامتر را هنگام

 .کاهش دهید رافوق مقدار پارامتر کند،  یسرعت بالا کار م

 .شود یسنسور سرعت استفاده م ی با کنترل بردار در حالتبا همان بار  یخروج انیمقدار جر میتنظ یبرا پارامتر نیاهمچنین 

 ☆ 0.015s 0.100s~0.000s 
 زمان فیلتر حلقه سرعت 

P2.07 

کردن  لتریف یبرا P2.07 پارامتر کند. یدستورات گشتاور را صادر م یخروج ،کننده حلقه سرعت می، تنظیدر حالت کنترل بردار

 شود. یدستور گشتاور استفاده م

زیاد بتا نوسانات سرعت نس که دهند شیرا افزا نگیلتریتوانند زمان ف یمهنگامی به اصلاح ندارد. کاربران  ازیپارامتر ن ،یطور کل به

 .ابدیکاهش  زمان فیلتر مقدارباید افتد،  یکه نوسان موتور اتفاق م یاست و وقت

P2.02 P2.05

P2.04
P2.03

P2.01

P2.00

Frequency command

PI parameter
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 خواهد بود. عیاما سرعت پاسخ سر ،کندممکن است به شدت نوسان  نورتریا یباشد، گشتاور خروج کوچک لتریزمان ف اگر

 ☆ 0 0 P2.10  منبع حد بالای گشتاور در کنترل

 برداری

P2.09 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 
Max(AI1,AI2) 

 ☆ 

150.0% 200.0%~0.0% 
تنظیم دیجیتال حد بالای گشتاور 

 P2.10 در کنترل برداری

 شود. یگشتاور کنترل م ییبا حد بالا نورتریا یخروج در حالت کنترل سرعت، حداکثر گشتاور

 Pاست. P2.10 ماتیدامنه تنظ متناسب با P2.09 یبرا 7-1انتخاب 

P2.09 که  یشود. هنگام یاستفاده می گشتاور حد بالاانتخاب منبع  یبراP2.09 ارتباط تنظیم پالس یاآنالوگ ،  قیاز طر 

 است. نورتریا یگشتاور نامبرابر با  P2.10 مقدار ٪100است.  P2.10مربوط به مقدار  ٪100شود   یم میتنظسریال 

 ☆  1 AI1  منبع حد بالای گشتاور در کنترل

 ()حالت انرژی برگشتی برداری

P2.11 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 Max(AI1,AI2) 
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 ☆ 

150.0% 200.0%~0.0% 

اور گشتتنظیم دیجیتال حد بالای 

در کنترل برداری)حالت انرژی 

 (برگشتی

P2.12 

 تنظیم تحریک  Kp بهره تناسبی 20000~0 2000 ☆ 
P2.13 

 تنظیم تحریک Ki زمان ادغام 20000~0 1300 ☆ 
P2.14 

 تنظیم گشتاور  Kpبهره تناسبی  20000~0 2000 ☆ 
P2.15 

 تنظیم گشتاور Kiزمان ادغام  20000~0 1300 ☆ 
P2.16 

 سنگرون، موتور ای آسنکرون کامل موتور اتوتیونینگ ، که به طور خودکار پس از حلقه جریان در مد کنترل برداری  PIتنظیم 

 به اصلاح ندارد. یازین یبه طور کل بدست می آید، 

 کل مدار حلقه کنترل شود. درنوسان  باعث ایجاد ممکن است PIحلقه  انیاز حد جر شیب شیافزا : اطیاحت

 د.اکاهش د را افزایش داد یا اینکه مقدار زمان ادغام را  PI مقدار بهره  یتوان به صورت دست یباشد، م ا زیادنوسان  نسبت اگر

 ادغام حلقه سرعت جداگانهانتخاب  غیر فعال 0 0 ☆ 

P2.17 
 فعال 1

 ☆ 

100% 50~200% 
ناحیه حداکثر گشتاور  بیضر

 P2.21  دانیمتضعیف 

در انرژی  حد توان انتخاب غیر فعال 0 0 ☆ 

 P2.22 بازگشتی
 فعال 1

وابسته  ☆ 

 به مد
0.0~200.0% 

 انرژی بازگشتی حد توان

P2.23 

 

   V/Fپارامترهای کنترل  5-5

 معتبر است. V / Fحالت کنترل  یتنها برا پارارمترهاگروه  نیا

 رترا بصواینورتر چند موتور  کیکه  یموارد یبرا همچنینپمپ است.  وفن  لیاز قب کاربردهایی عمومی  یمناسب برا V / F کنترل

  وجود دارد. تفاوت زیادی قدرت موتورو  نورتریا اینکه بین توان  ایکند  یمهمزمان کنترل 



 بخش پنجم. جدول پارامترها

66 

 

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

  V/Fانتخاب منحنی  V/Fمنحنی خطی  0 0 ★

P3.00 

  منحنی چند نقطه ای 1

 VFکاملا مستقل  حالت 10

 VFنیمه مستقل  حالت 11

 مختلف را برآورده کند.ز بارها با ویژگیهای  اینتمامی کند که  یم میتنظ یه گونه ارا ب V / Fحالت منحنی پارامتر  نیا

 V / F منحنی خطی:0

 است.ی گشتاور ثابت معمول هایبار یبرا مناسب

 V / Fچند نقطه منحنی : 1

 اتیزئج یشود. برا فیتعر متناسب با کاربرد تواند یم. می باشد از مرکز زیگر نیخاص مانند خشک کن و ماش یبارها یبرا مناسب

 .دیمراجعه کن F1-12تا  F1-07گروه  یعملکرد پارامترهای  حیتوضبه 

 : رزرو شده9تا  2

 VFحالت کاملا مستقل : 10

شود، در  یم نییتوسط منبع فرکانس تع یبه طور متقابل مستقل هستند. فرکانس خروج یو ولتاژ خروج نورتریا یخروج فرکانس

 شود. یم نیی( تعVF مستقل)منبع ولتاژ  P3.13 توسط یکه ولتاژ خروج یحال

 ود.ش یماستفاده  رهیکنترل موتور گشتاور و غ ،ینورتریا هیتغذابع من ،ییالقا شیدر گرما یبه طور کل VFحالت کاملا مستقل 

 VFحالت نیمه مستقل : 11

 P1با گروه  V Fشود. رابطه  میتنظ P3.13تواند توسط منبع ولتاژ  یمنسبت تناسب . می باشد F متناسب با  Vمورد،  نیا در

 ( ارتباط دارد.موتورنامی  فرکانس و نامی )ولتاژ

 برابر است با: V ،Fنسبت  در اینصورت( ٪100~  0از  X) می باشد Xولتاژ  که منبع  دیکن فرض

V/F=2*X*(Motor rated voltage)/(Motor rated frequency) 

 (تمقدار گشتاور تقویتی)بوس 0.0%~30% - ★
P3.01 
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★ 50.00

Hz 

 فرکانس برش گشتاور تقویتی تا فرکانس ماکزیمم 0.0

P3.02 

 

 گشتاور  یدست افزایش اگرامینمودار د 3-5شکل 

 .، افزایش یابدنورتریا نییپا هایفرکانس در یولتاژ خروج دیبا ،V / Fکنترل  نییپا هایفرکانس در گشتاور کمبودجبران  یبرا

 شیزااف مربوط به تنظیمات حاتیتوض ریخواهد شد. در ز میتنظ نورتریبه ا یورود نامی به درصد ولتاژگشتاور: با توجه  افزایش

 شده است: داده گشتاور

 افزایش می دهد. کیاتومات را بصورت گشتاور نورتریشود، ا یم متنظی ٪0.0 تقویتی  روی گشتاور مقدارکه  ی( هنگام1

باید با دقت بزرگ؛ پارامتر  هایموتور یکه برا ی، در حالبه راحتی افزایش داد کوچک هایموتور یتوان برا یپارامتر را م نی( ا2

 .ابدیکاهش  افزایش یا 

 .بکشد انیاز حد جر شیممکن است ب نورتریاز حد گرم شود و ا شیباشد موتور ممکن است ب بالااز حد  شی( اگر گشتاور ب3

  خروجیکه فرکانس  اعمال می شود یگشتاور زمان افزایش ده شده است، نشان دا 5.3برش گشتاور: همانطور که در شکل  فرکانس

 .افزایش نخواهد داشت صورت، گشتاور نیا ری. در غمقدار باشد نیا کمتر از

★ 0.00 

Hz 
P3.05~0.00Hz 

 V/Fمنحنی  1فرکانس 
P3.03 

 V/F P3.04منحنی  1ولتاژ  0.0%~100.0% 0.0% ★

★ 0.00 

Hz 
P3.07~P3.03 

 V/Fمنحنی  2فرکانس 

P3.05 

 V/F P3.06منحنی  2ولتاژ  0.0%~100.0% 0.0% ★

f1 Output frequencyfb

V1

Vb

Output voltage

V1:Manual torque boost voltage Vb:Maximum output voltage

f1:Cutt-off frequency of torque boost fb:Rated running frequency
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★ 0.00 

Hz 

P3.04 – فرکانس نامی موتور(P1.05)   منحنی  3فرکانسV/F 

P3.07 

 V/F P3.08منحنی  3ولتاژ  0.0%~100.0% 0.0% ★

 د.نکن یم فیرا تعر ای چند نقطه V / F یمنحن P3.08تا  P3.03شش پارامتر 

 شود. یمانجام بار موتور  یها یژگیبر اساس و یبه طور کل ای چند نقطه V / F ینحنم میتنظ مقدار

 :اطیاحت

چند  V / F یمختصات منحن ذیل نمودار V1 <V2 <V3 ،F1 <F2 <F3شود:  میتنظ ریبه صورت ز دیبا پارامترها نی( ا1

 .ای می باشدنقطه 

تور و آسیب به مو موتورحرارات زیاد در  جادیه باشد، ممکن است باعث اشد میتنظ خیلی بالا نییفرکانس پا ولتاژ درمقدار ( اگر 2

 یا باعث اضافه جریان در اینورتر و خطای جریان شود. و  شود

 

 VFضریب جبران لغزش در مد  0%~200.0% 0.0% ☆
P3.09 

 معتبر است. القاییموتور  یپارامتر فقط برا نیا

تواند در حالت  یسرعت چرخش موتور م ب،یترت نیرا جبران کند، به االقایی موتور  در تواند انحراف سرعت یم VFلغزش  جبران

موتور، نامی است. لغزش  نامی  موتور با بار نامی لغزش به مربوط ٪100مقدار  ،یبار حفظ شود. به طور کل اترییدر طول تغ داریپا

 .انی نامی و فرکانس نامی موتور، محاسبه گرددیعنی سرعت دور P1 از مقادیر نامی موتور در کیتوماتابصورت  دتوان یم

 انجام شود:  ریممکن است با توجه به اصل ز موتور لغزش درصد میتنظ

باید شود، سرعت چرخش موتور به سرعت مرجع  یم متنظی ٪100جبران لغزش  بیو ضر موتور بار نامی می باشدکه بار  یهنگام

 امتر باید این مقادیر به هم نزدیک شوند. در غیر اینصورت با تنظیم این پار .باشد کینزد

F1 Frequency %

Voltage %

Vb

V3
V2

V1

F2 F3 Fb
V1-V3：MS speed V/F 1~3 segment 

              voltage proportion

F1-F3：MS speed V/F 1~3 segment 

             frequency proportion

Vb：Rated motor frequency Fb：Rated motor running frequency
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 VFضریب فوق تحریک  0~200 64 
P3.10 

است، در  نورتریا )کاهش سرعت(شتاب منفی ندیدر طول فرآ DCباس ولتاژ  شیاز افزا یریجلوگ  VFضریب فوق تحریک نقش 

مقادیر بالای ضریب فوق تحریک باعث . وداینورتر می ش حداز  شیولتاژ به علت ولتاژ بز خطای  اضافه اباعث جلوگیری  جهینت

 است: ریبه شرح ز این پارامتر می. تنظکاهش بیشتر ولتاژ اضافی می شود

منجر   بضری از حد شیب شیاست. افزا کیتحراصلاح ضریب فوق به  ازیافتد، ن یاتفاق م یولتاژ به راحت اضافهکه  یهایکاربرد در

 برای تنظیم بین جریان بالای اینورتر و ولتاژ بالا تعادل ایجاد کرد.  دیاب شود. یم اینورتر یخروج انیجر شیبه افزا

 که  هاییکاربردهمچنین در شود،  یم میتنظ 0  کیتحر ضریب فوقکم است،  اریبس بار ینرسیکه در آن مقدار ا یهایکاربرد در

 . شود یم میتنظ 0  کیتحر ضریب فوقمقاومت ترمز وجود دارد، 

☆ - 100~0 
 VFش نوسان ضریب کاه

P3.11 

کار نوسان است و به طور معمول  یکه موتور دارا ی. تنها زماندیانتخاب کن 0را پارامتر  نیندارد، ا ینوسان چیکه موتور ه یهنگام 

 مقدار بالاتر این پارامتر می تواند به کاهش بیشتر نوسان منجر گردد. . ابدی شیتواند افزا یماین مقدار ، نمی کند

جلوگیری  VFتر فوق تا حدی که نوسانات را برطرف نماید، باید کوچک انتخاب گردد تا از تاثیرات نامطبوب بر کنترل مقدار پارام

 گردد. 

تنظیم شوند تا پارامتر ضریب کاهش نوسان بدرستی عمل  قیدق موتور باید بصورت ری با بی جریان نامی و جریان یپارامترها

 عملکرد مطلوبی نخواهد داشت. در غیر اینصورت این پارامتر  .نماید

 )14P3.(تنظیم دیجیتال   0 0 ☆
 VFمنبع مستقل ولتاژ 

P3.13 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 DI5تنظیم ورودی پالس   4

پله   MSورودیهای دیجیتال  5

 ای

6 PLC  ساده 

7 PID 

 ارتباط سریال  8



 بخش پنجم. جدول پارامترها

70 

 

، P1.02 ،A4.02 ،A5.02) ، پارامترهای:ولتاژ موتور مربوط به100%

A5.02) 

  

☆ 0V  0 –  تنظیم دیجیتال ولتاژ مستقل  ولتاژ نامی موتور

VF P3.14 

اعمال  رهیو کنترل گشتاور موتور و غ ینورتریا هیتغذابع کنترل من ،ییالقا شیکنترل گرما یبرا یبه طور کل VF کنترل مستقل

 شود. یم

 ای MS ،PLC ،PID، مقدار آنالوگ، دستور P3.14 پارامتر  قیتوان از طر یرا م ی، ولتاژ خروجVF مستقل حالت کنترل در

 کرد. کنترل سریال ارتباط میتنظ

 عدد ماتیکه درصد تنظ یاست. هنگامنامی موتور ولتاژ  متناسب با از ٪100است، هر  یعدد ریغ مقداری P3.13که  یهنگام

 معتبر است. میتنظمطلق  قدر است، مقدار یمنف

 (P.3.14) تالیجید می: تنظ0

 شود. یم میتنظ P.3.14 قیاز طر میبه طور مستق ولتاژ

1 :AI1 

2 :AI2 

3 :AI3 (ومتری)پتانس 

 شود. یم میآنالوگ تنظ یورود ترمینال قیاز طر ولتاژ

 کند. یم میتنظ ورودی پالس نالیترم قیرا از طر (DI5)ورودی : ولتاژ 4

 .100KHz – 0.0حدوده فرکانس م 30V-9پالس: محدوده ولتاژ  میظتن گنالیس مشخصات

 ، ورودیهای دیجیتال پله ای هستند. MS: منبع ولتاژ فرمان 5

 و شود یم نییتع PCو گروه  P4 گروهپارامترهای  قیاز طر یمیو ولتاژ تنظ های ورودیگنالیس نیب متناسب رابطه

6 :PLC ساده 

 شود. یم میتنظ PCگروه  یپارامترها قیاز طر یست، ولتاژ خروجساده ا PLCکه منبع ولتاژ  یهنگام

7 :PID 
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 PIDمفصل  حاتیتوض جهت PAمشخصات لطفا به گروه  یبرا تنظیم می شود.  PIDحلقه بسته سیستم  قیاز طر یخروج ولتاژ

 .دیمراجعه کن

 سریال : ارتباط8

 سریال انجام می شود.  شده توسط ارتباط نییولتاژ تع میتنظ

 یولتاژ نام ولت تا 0برابر با مقدار  خروجی ولتاژ به مربوط ٪100~  0است،  8~  1 یکی از مقادیر که انتخاب منبع ولتاژ  یمهنگا

 موتور است.

☆ 0.0s 0s.1000~0s.0 
 VFزمان افرایش ولتاژ مستقل 

P3.15 

☆ 0.0s 0s.1000~0s.0 
 VFزمان کاهش ولتاژ مستقل 

P3.16 

P.3.15 5-5موتور اشاره دارد. همانطور که در شکل  نامیبه ولتاژ  ولت 0از  ریمتغ یولتاژ خروجافزایش  یبرا زایبه زمان مورد ن 

 نشان داده شده است.

 

☆ 

0 

0 
ه ب فرکانس و ولتاژ به طور مستقل

 کاهش می یابند 0

انتخاب مد توقف برای ولتاژ 

 VFمستقل 
P3.17 

1 
کاهش  0فرکانس پس از ولتاژ به 

 می یابد

★ 150% 200%~50 
 P3.18 سطح محدودیت جریان 

★ 
0 

 P3.19 انتخاب محدودیت جریان فعال  0

 غیر فعال 1

☆ 20 100~0 
 ضریب محدودیت جریان

P3.20 

Actual voltage fall time

Output voltage V

Setting voltage fall time

t

Rated motor voltage

Output voltage target value

Actual voltage rise time

Setting voltage rise time
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★ 

50% 200%~50 

ضریب جبران سرعت محدودیت 

 P3.21 جریان

★ 770.0 800.0v~650.0 
 محدودیت ولتاژ

P3.22 

★ 
1 

 تاژانتخاب محدودیت ول فعال  0

P3.23 
 غیر فعال 1

☆ 

30 100~0 

ضریب فرکانس برای محدودیت 

 P3.24 ولتاژ

☆ 

30 100~0 

ضریب ولتاژ برای محدودیت 

 P3.25 ولتاژ

★ 

5 zH50-0 

 زمان فرکانس در شیآستانه افزا

 P3.26 محدودیت ولتاژ

 

 : P4.00-P4.40یورود هاینالیترم ۵-۶

پالس با سرعت  یورود نالیتواند به عنوان ترم یم DI5( است که  DI7تا  DI1چند منظوره ) تالیجید یورود نالیترم 7 یدارا  نورتریا 

 یاشد، مداشته ب یشتریب ی/ خروج یورود نالیبه ترم ازین ستمیآنالوگ است. اگر س یورود نالیدو ترم یدارا نیبالا استفاده شود و همچن

 د.بیشتری اضافه نمو ی/ خروج یورود آپشنتوان با کارت 

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

★ 1 59~0 
 DI1 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.00 

★ 4 59~0 
 DI2 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.01 

★ 9 59~0 
 DI3 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.02 

★ 12 59~0 
 DI4 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.03 

★ 13 59~0 
 DI5 نالیترم دعملکرانتخاب 

P4.04 

★ 2 59~0 
 DI6 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.05 
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★ 12 59~0 
 DI7 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.06 

★ 13 59~0 
 DI8 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.07 

★ 14 59~0 
 DI9 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.08 

★ 15 59~0 
 DI10 نالیترم عملکردانتخاب 

P4.09 

 نشان داده شده است: ریشود، که در جدول ز یچند منظوره استفاده م تالیجید یورود مینظت یپارامترها برا نیا

 توضیحات  عملکرد تنظیم

 تنظیم کنید تا تداخل ایجاد نشود.  0ترمینالهایی که استفاده نمی شوند را  بدون عملکرد 0

 ی انجام می شود. فرمان راستگرد و چپگرد موتور توسط ترمینالهای خارج FWDدستور راستگرد  1

 REVدستور چپگرد 2

 رپارامتلطفا به  اتیجزئ ی. برادر حالت "کنترل سه سیمه" نورتریا کنترل کنترل سه سیمه  3

P4.11 دی( مراجعه کنهانالی)حالت فرمان ترم. 

سرعت جاگ راستگرد  4

FJOG 

FJOG  دارد،  سرعت جاگ راستگرداشاره بهRJOG  سرعت جاگ اشاره به

به . لطفا acc./dec کار جاگ و  فرکانس در حال یرد. برادا چپگرد

 .دیمراجعه کن P8.00 ،P8.01 ،P8.02 پارامترهای 

سرعت جاگ چپگرد  5

RJOG 

  UPفرمان  6

 افزایش سرعت

 شیشود، افزا یم انتخاب" تالیجید میکه منبع فرمان به عنوان "تنظ یهنگام

 شود. یاجرا م یخارج یهانالیترم قیشده از طر میکاهش فرکانس تنظ ای

  DOWNفرمان  7

 کاهش سرعت

 نورتریکه ا ی استمعن نیاست، به ا فعالفرمان  نالیترم نیکه ا یهنگام توقف آزاد  8

ود. ش یمتوقف م یکیمکان اینرسی، بار بر اساس از موتور برمی دارد  را یخروج

 مشابه است P6.10 پارامتر روش با نیا
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 ریستتواند  یم نورتریا یاست، خطا فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام ریست خطا 9

 نی. ااست دیدر صفحه کل RESET دیبا کل فرمان مشابه نیشود. ا)پاک ( 

 از راه دور انجام دهد.را  ریست اینورترتواند  یعملکرد م

با شتاب منفی موتور را متوقف می  نورتریاوقتی این ورودی فعال می شود  توقف اتیعمل 10

، PLCشوند. به عنوان مثال: پارامتر  یحفظ م ی، اما تمام پارامترهایدنما

، برداشته شود گنالیس نیکه ا ی. هنگامPIDپارامتر فرکانس نوسان، پارامتر 

 استارت میشودبه حالت قبل  نورتریا

 خطای خارجی 11

 NOترمینال باز 

، خارجی فعال شده است گنالیدهد که س یم صیتشخ نورتریکه ا یهنگام

 P9.47به  شتریاطلاعات ب یدهد.)برا ی" را گزارش مErr15=  15" یخطا

 (.دیمراجعه کن

سرعت پله  1ترمینال  12

 ای

 یامهنگ هانالیترم تیاز وضع یبیتوان با ترک یرا م پله ای 16سرعت  ماتیتنظ

 اتیجزئ ی. براایجاد نمود" است، MS"سرعت  بر روی  که منبع فرکانس

 .دیراجعه کنم 1به برنامه  شتریب

 سرعت پله ای 2ترمینال  13

 سرعت پله ای 3ترمینال  14

 سرعت پله ای 4ترمینال  15

شتاب  1ترمینال   16

 افزاینده و کاهنده

ACC/DEC 

با ترکیب باینری . ایجاد نمودرا  acc./decنوع  4توان  یم با این دو ترمینال 

انتخاب می شود. برای  نوع شتاب افزاینده و کاهنده مختلف 4ترمینالها 

 مراجعه نمایید.  2جزئیات به برنامه 

شتاب   2ترمینال  17

 افزاینده و کاهنده

ACC/DEC 

نوع  2 نیب انتخاب  نیشود. ا یاستفاده م منابع مختلف فرکانسانتخاب  یبرا انتخاب منبع فرکانس 18

 شود.  یانجام م P0.07پارامتر میمنبع فرکانس با توجه به تنظ

 )ریست(مجدد میتنظ 19

UP / DOWN 

 (دیو صفحه کل نالی)ترم

 فعال نالیترم اینو  است" تالیجید می"تنظ بر رویکه منبع فرکانس  یهنگام

 / UP یها انهیپا ای دیصفحه کل قیفرکانس را از طر راتواند مقد ی، ممی باشد

DOWN شی"فرکانس از پ میداده و فرکانس مرجع را به مقدار تنظ رییتغ 

 ( P0.08) . پارامترشده" بازگرداند نییتع
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ترمینال انتخاب محل  20

 فرمان 

 = P0.02شود ) یم میتنظ نالیکنترل ترم بر روی که منبع فرمان  یهنگام

ه و کنترل صفح نالیکنترل ترم نیب محل فرمان را تواند یم نالیترماین (، 1

 .، انتخاب نمایددیکل

 می( تنظP0.02 = 2) سریال باطکنترل ارت بر روی که منبع فرمان  یهنگام

رل و کنت سریال کنترل ارتباط نیبفرمان را تواند  یم نالیترماین شود،  یم

 .انتخاب نمایدرا  دیصفحه کل

غیر فعال کردن  21

Acc./dec  

غیر فعال می  Acc./decشتاب است،  فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام

 حفظ کند.توقف موتور  تالرا در حفعلی  یخروج تواند فرکانس یمشود و 

 را حفظ یفرکانس کنون یخروج نورتری، امی شود غیرفعالبه طور موقت  PID PIDتوقف  22

 کند. ینم پیروی PIDفرکانس  میاز تنظ گریکند و د یم

 یم پاکرا  PLC زماناست، فاز اجرا و  فعال نالیفرمان ترم نیکه ا یهنگام PLCریست وضعیت  23

 .می نماید فعالرا  PLC هیاول تیکند و وضع

 با ی را برابرفرکانس خروج نورتریاست، ا فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام توقف فرکانس نوسان 24

 شود. یکند و فرکانس نوسان متوقف م یحفظ م  نوسان فرکانس

 شود. یاستفاده م رندهپالس شما یورود نالیبه عنوان ترم ورودی شمارنده 25

 پاک شده واست، مقدار شمارش شمارنده  فعال نالیدستور ترم نیکه ا یهنگام ریست شمارنده 26

 برابر با صفر می گردد. 

 شود یپالس شمارش طول استفاده م یورود نالیبه عنوان ترم  شمارش طول یورود 27

 .می شوداست، شمارش طول صفر  فعال نالیترم نیکه ا یهنگام شمارش طول ریست 28

کنترل  غیر فعال کردن 29

 گشتاور

. دغیرفعال می شو نورتریاست کنترل گشتاور ا فعال نالیترم نیکه ا یهنگام

 شود. یوارد حالت کنترل سرعت م نورتریا

 پالس فرکانس یورود 30

معتبر  DI5 ی)فقط برا

 است(

DI5 شود. یپالس استفاده م یورود نالیبه عنوان ترم 

 رزرو رزرو 31
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ترمز  تیبه وضع میبه طور مستق نورتریاست، ا فعال نالیترم نیکه ا یهنگام DC سریعترمز  32

DC می رود. 

 ترمینال یخارج خطای 33

 (NC) بسته

" را Err15" یدهد ، خطا یم صیتشخ خارجی را گنالیس نورتریکه ا یهنگام

ترمینال بصورت نرمال بسته است و اگر باز  .ی شوددهد و توقف م یگزارش م

 شود فعال خواهد شد. 

 یاصلاح فرکانس فعال م 34

 شود

 یوروددهد تا  یفرکانس پاسخ نم رییبه تغ نورتریباشد، ا ورودی فعالاگر 

 دوباره غیر فعال شود. 

جابجا می  PA.03و  PID ماتیاست، مقدار تنظ فعال نالیکه ترم یهنگام  PIDجهت  رهیذخ 35

 شوند

و ود. ش فعالاست  دیصفحه کل بر روی  کنترل که یتواند زمان یم ترمینال نیا توقف خارجی 1ترمینال  36

 .می باشد دیدر صفحه کل STOP دیمعادل با عملکرد کل

انتخاب محل  2ترمینال  37

 فرمان

ستفاده اسریال و ارتباط  نالیترم نیکنترل ب تیوضع رییتغ یبراترمینال  نیا

 شود. یم

 کپارچهی توقف تابع 38

PID 

متوقف می  PID کپارچهی میتابع تنظاست،  فعال این ترمینال که یهنگام

 هستند. فعالهنوز  لیفرانسید زمانو  PID نسبت گین که  ی، در حالشود

منبع انتخاب بین  39

و فرکانس از  Xفرکانس 

 شده نییتع شیپ

 فیتعر شیبا فرکانس از پ Xاست، منبع فرکانس  این ترمینال فعالکه  یهنگام

 شود. یم نیگزیجا P0.08شده 

منبع بین  انتخاب 40

و فرکانس از  Yفرکانس 

 شده نییتع شیپ

 فیتعر شیبا فرکانس از پ Yاست، منبع فرکانس  این ترمینال فعالکه  یهنگام

 شود. یم نیگزیجا P0.08شده 

 اتیجزئ یبراموتور مختلف انتخاب نمود.  4ورودی  2می توان با ترکیب این   انتخاب موتور 1ترمینال  41

 .دیجعه کنمرا 3برنامه لطفا به 

 انتخاب موتور 2ترمینال  42

 ~ PA.05از  PIDاست، پارامتر  غیرفعال، پارامتر PA.18 = 1اگر  PIDانتخاب پارامترهای  43

PA.07 در غیر اینصورتکند یاستفاده م . ،PA.15 ~ PA.17 یاستفاده م 

 شود.
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تعریف شده  1خطای 44

 کاربر

 یخطا نورتری، افعال باشدبر شده توسط کار فیتعر 2و  1 یکه خطا یهنگام

مربوط به  یخطا نورتری. امی دهد. Err28=  28و  Err27=  27 شماره

تعریف شده  2خطای 45 کند. یرا کنترل م P9.49حالت انتخاب شده توسط 

 کاربر

انتخاب کنترل  46

 سرعت/گشتاور

 هد.د رییو کنترل سرعت را تغ نورتریکنترل گشتاور ا با این ورودی می توان

 A0.00 مد تعریف شده توسطدر  نورتریاست ا غیرفعال نالیکه ترم یهنگام

 می رود.  یگرید مدبه کار می کند و زمانیکه ترمینال فعال شود 

. ودش یمتوقف محالت  نیعتریسردر  نورتری، اشود فعال نالیکه ترم یهنگام توقف اضطراری  47

 یتابع برا نی. ای مانددر طی توقف در حد جریان محدودکننده باقی م انیجر

ت حالتوقف را در به  ازیتواند ن یشود که م یاستفاده م نورتریا عیتوقف سر

 کند. نیتام ستمیس اضطراری 

ز ا)کنترل  یطیدر هر شرا نورتریمتوقف کردن ا یتواند برا یم نالیترم نیا توقف خارجی 2ترمینال  48

وقف در حالت ت( استفاده شود. از ارتباط سریالو کنترل  نالیترم از ، کنترلپانل

 استفاده می شود.  4از شتاب کاهنده 

فرکانس خروجی را به  نورتری، ابتدا افعال شود این ترمینال که یدر صورت DCتوقف با ترمز  49

 .را فعال می کند DCو سپس  حالت ترمز  کاهش داده  DCفرکانس تزریق 

 از کار با استفاده نی. امی شود پاک نورتریا استارتان زم فعال شود نالیاگر ترم ریست زمان استارت 50

 کند. یعمل م P8.53و  P8.42 پارامترهای 

 2انتخاب بین کنترل  51

 سیمه 3سیمه /

 سیمه انتخاب می شود.  3سیمه یا  2با این ترمینال کنترل 

غیر فعال کردن فرکانس  52

 رزرو شده

 درا فعال نمایرزرو  خروجی کانستواند فر ینم نورترید، افعال شوکه  یدر صورت

53-

59 

 رزرو رزرو 

 MSتابع دستورالعمل  حاتیتوض :1برنامه 

مراجعه  به صورت ذیل 1متناظر، لطفا به برنامه  ریمقاد 16 ی. براایجاد نمایدحالت  16تواند  ی، که مMSفرمان  نالیترم 4

 :دیکن
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K4 K3 K2 K1 پارامتر متناظر تنظیم فرمان 

OFF OFF OFF OFF MS command 0 PC.00 

OFF OFF OFF ON MS command 1 PC.01 

OFF OFF ON OFF MS command 2 PC.02 

OFF OFF ON ON MS command 3 PC.03 

OFF ON OFF OFF MS command 4 PC.04 

OFF ON OFF ON MS command 5 PC.05 

OFF ON ON OFF MS command 6 PC.06 

OFF ON ON ON MS command 7 PC.07 

ON OFF OFF OFF MS command 8 PC.08 

ON OFF OFF ON MS command 9 PC.09 

ON OFF ON OFF MS command 10 PC.10 

ON OFF ON ON MS command 11 PC.11 

ON ON OFF OFF MS command 12 PC.12 

ON ON OFF ON MS command 13 PC.13 

ON ON ON OFF MS command 14 PC.14 

ON ON ON ON MS command 15 PC.15 

 PC.00 ~ PC.15 مقدار پارامترهای از ٪100.0شود،  یم میتنظ پله ایکه منبع فرکانس به حالت سرعت چند  یهنگام

 یا عملکرد چند مرحله یتواند نه تنها برا یم MSفرمان  ،هاازیبه ن ییپاسخگو یاست. برا P0.10مربوط به حداکثر فرکانس 

 .ردیز مورد استفاده قرار گین VF مستقلمنبع ولتاژ  ای PID یع راه اندازمنببرای سرعت، بلکه 

 : ACC/DEC : جدول انتخاب شتابهای افزاینده و کاهنده  2برنامه 

 پارامتر متناظر انتخاب .Acc./dec ترمینال 1 ترمینال2

OFF OFF Acc./dec. time 1 P0.17、P0.18 

OFF ON Acc./dec. time 2 P8.03、P8.04 

ON OFF Acc./dec. time 3 P8.05、P8.06 

ON ON Acc./dec. time 4 P8.07、P8.08 
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 توضیح ترمینالهای انتخاب موتورها :3برنامه 

 پارامتر متناظر انتخاب موتور ترمینال 1 ترمینال2

OFF OFF Motor 1 P1、P2 group 

OFF ON Motor 2 A2 group 

ON OFF Motor 3 A3 group 

ON ON Motor 4 A4 group 

 

☆ 

0.010s 0.000s~1.000s 
زمان فیلتر ترمینالهای ورودی 

DI 

P4.10 

دهند تا  شیرا افزا زمان فیلتر توانند مقدار پارامتر یباشد، کاربران م ریپذ بیتداخل آس لیبه دل تالیجید یورود نالیاگر ترم

 شود. DI های ورودینالیترم تیحساس عمل ممکن است باعث کاهش نیحال، ا نی. با اابدی شیافزا ورودیها  یمنیا

 مد فرمان ترمینال 1bit مد فرمان ترمینال 0 ★

 

 

P4.11 

 ۱دو خط مد  0

 ۲دو خط مد  1

 ۱سه خط  مد  2

 ۲سه خط  مد  3

 ۳دو خط مد  4

 ۳سه خط  مد  5

 bit01 یت ترمینال ورودیومد اول

رای راستگرد و اولویت با سرعت جاگ ب 0

 چپگرد

اولویت با سرعت راستگرد و چپگرد نرمال  1

 نسبت به جاگ 
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 :تیب 0

 کند. یم فیتعر های دیجیتالنالیترم قیاز طرراستگرد و چپگرد موتور را حالت مختلف کنترل  6پارامتر  نیا

به  DI1 ،DI2 ،DI3دلخواه سه ترمینال  می توان به چند منظوره یورود هاینالیترم DI1 ~ DI10 از ح،یتوض برای:  توجه

. DI1 ،DI2 ،DI3 ترمینالهای انتخاب یبرا P4.00 ~ P4.02 قادیرم میبا تنظ یعنی ،ی انتخاب نمودخارجترمینالهای عنوان 

 جزئیات دقیق را تعریف می کند. P4.00 ~ P4.09 پارامترهای میمحدوده تنظ

 

 

 

 

 : 1: دو خط مد 0

 یم نییتع DI1 ،DI2 نالیتوسط دستورات ترمراستگرد/ چپگرد موتور . تگرد/ چپگرد موتور می باشدراس نرمال حالت کنترل نیا

  نشان داده شده است: ریدر ز نالیشود. شرح دستورالعمل ترم

 

 

 

 

 فعال هستند. DI1-DI10از بین ترمینالهای  DI2و  DI1ترمینالهای 

 باشد فعال خواهد بود.  1باشد ترمینال غیرفعال و اگر  0اگر مقدار 

 

 

 

 

 

 توضیح مقدار تنظیمی ترمینال

DI1 1  راستگردFWD 

DI2 2  چپگردREV 

K1 K2  دستور 

 توقف 0 0

 REVچپگرد  1 0

  FWD راستگرد 0 1

 توقف 1 1

K2 

K1 

DIx (FWD) 

DIy (REV) 

COM  

Inverter 
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 2: دو خطه مد 1

جهت حرکت است.  نییعت  DI2 نالیکه عملکرد ترم یاست، در حال اتیفعال کردن عمل DI1 نالیعملکرد ترم ،حالت نیدر ا

 :نشان داده شده است ریدر شکل ز نالیشرح دستورالعمل ترم

 

 

 

 

 

 فعال هستند. DI1-DI10از بین ترمینالهای  DI2و  DI1ترمینالهای 

 باشد فعال خواهد بود.  1باشد ترمینال غیرفعال و اگر  0اگر مقدار 

 

 

 

 

 

 

 

 توضیح مقدار تنظیمی ترمینال

DI1 1  راستگردFWD 

DI2 2  چپگردREV 

K1 K2  دستور 

 توقف 0 0

 توقف 1 0

  FWD راستگرد 0 1

 REVچپگرد  1 1

K2 

K1 

DIx (FWD) 

DIy (REV) 

COM  

Inverter 
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 1سه خطه مد -2

. شرح تعیین می شود DI2و  DI1چرخش موتور توسط ترمینالهای فعال است، جهت  نالیترم DI3 نالیترم ،حالت نیدر ا

 نشان داده شده است: ریدر ز هانالیدستورالعمل ترم

 

 

 

 

 

 افزاینده  لبه قیاز طر راستگرد و چپگرد موتورکنند.  فعالرا  DI3 نالیترم دیباشد، کاربران ابتدا با استارت موتوربه  ازیکه ن یهنگام

DI1 ای DI2 ابدی یتحقق م. 

 را قطع کند.  DI3 نالیترم دی، کاربر باوتور باشدم به توقف ازیکه در ن یهنگام

می  فعالپالس  با  DI1 ،DI2. می باشند DI1 ~ DI10 از بین چند منظوه یورود های نالیترم DI1 ،DI2 ،DI3 ترمینالهای

 با سطح فعال خواهد شد.  DI3که  ی، در حالشوند

 اختیاری می باشد: Xفعال و  1غیر فعال   0

 SB3 SB2 SB1 دستور

 X X 0 توقف

 FWD 0 1 1راستگرد 

 REV 1 0 1چپگرد 

 REV 0->1 1 1چپگرد 

 FWD 1 0->1 1راستگرد 

 توضیح ار تنظیمیمقد ترمینال

DI1 1  راستگردFWD 

DI2 2  چپگردREV 

DI3 3 کنترل سه خطه 
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 توضیحات:

SB1 :توقف کلید 

SB2 :راستگرد موتورچرخش  کلید 

SB3 :چپگرد موتورچرخش  کلید 

 2خطه مد  3: حالت 3

که  یدر حال ،تعیین می شود DI2ترمینال  ط حالت توس چرخش است، جهت سازی فعال نالیترم DI3 نالیترم ،حالت نیدر ا

 نشان داده شده است: ریدر ز نالی. شرح دستورالعمل ترمتعیین می کند چرخش موتور را  جهت DI1 نالیعملکرد ترم

 

 

 

 

 

 گنالیشود که س یباعث م DI1پالس  شیرا وصل کنند. لبه افزا DI3 نالیترم دیباشد، کاربران ابتدا با ارتاستبه  ازیکه ن یهنگام

 .مشخص می نمایدجهت حرکت را   DI2 ترمینال تیکه وضع ی، در حالاجرا شود فرمان

چند  یورود ترمینال DI1، DI2 ،DI3 ترمینالهایقطع کند.  یرا برا DI3 نالیترم دی، کاربر باباشد به توقف ازیکه در ن یهنگام

 .فعال  می شوندسطح با  DI2 ،DI3که  ی، در حالفعال می شود پالسبا  DI1است.  DI1 ~ DI7منظوره 

 دلخواه: X فعال  1 غیر فعال 0

 K SB2 SB1 دستور

 توضیح مقدار تنظیمی ترمینال

DI1 1  راستگردFWD 

DI2 2  چپگردREV 

DI3 3 کنترل سه خطه 

Inverter 

DI2  (REV) 

COM 

DI1  (FWD) 

DI3  مد کنترل سه خطه 

SB2 

SB1 

SB3 
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 X X 0 توقف

 FWD 0 1 1راستگرد 

 REV 1 0 1چپگرد 

 

 

 

 

 

 

 توضیحات:

SB1 :توقف کلید 

SB2 :رتکلید استا 

 3کنترل دو خطه مد  -4

. انجام می شود DI1 ،DI2 نالیموتور توسط دستورات ترم راستگرد و چپگرداست. چرخش  تیاولو با یخطکنترل دو حالت  نیا

 نشان داده شده است: ریدر ز نالیشرح دستورالعمل ترم

 

 

 

 

 فعال هستند. DI1-DI10از بین ترمینالهای  DI2و  DI1های ترمینال

 باشد فعال خواهد بود.  1باشد ترمینال غیرفعال و اگر  0اگر مقدار 

K1 K2 دستور 

 توضیح مقدار تنظیمی ترمینال

DI1 1  راستگردFWD 

DI2 2  چپگردREV 

Inverter 

DI2  (REV) 

COM 

DI1  (FWD) 

DI3  مد کنترل سه خطه 

SB2 

SB1 
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 توقف 0 0

 REVچپگرد  1 0

  FWD راستگرد 0 1

  FWD راستگرد 1<-0 1

 REVچپگرد  1 1<-0

 3کنترل سه خطه مد  -5

مشخص می  DI2 و DI1 ترمینالهای  توسطچرخش موتور  ، جهت سازی می باشد فعال نالیترم DI3 نالیترم ،حالت نیدر ا

 :نشان داده شده است ریدر شکل ز نالی. شرح دستورالعمل ترمشود

 

 

 

 

 

 

بالا رونده لبه  قیاز طرچرخش راستگرد و چپگرد موتور را وصل کنند.  DI3 نالیترم دیبران ابتدا با، کاراستارتبه  ازیکه ن یهنگام

DI1 ای DI2 ابدی یتحقق م. 

است، لبه پالس  فعال DI2 وقتی کهاست،  غیر فعال DI2باشد، لبه پالس  فعال DI1، هنگامي که با اولویت اولکنترل  جهت

DI1 ه توقف، کاربر باید ترمینال است. در هنگام نیاز ب غیرفعالDI3  ترمینالهایکند.  قطعرا DI1 ،DI2 ،DIn یورود نالیترم 

 .با سطح فعال می شود DI3که  یدر حال با پالس فعال  می شود DI1 ،DI2. هستند DI1 ~ DI7 از بین چند منظوره

 اختیاری Xفعال  1غیر فعال  0

 SB3 SB2 SB1 دستور

 X X 0 توقف

 FWD 0 1 1راستگرد 

 توضیح مقدار تنظیمی ترمینال

DI1 1  راستگردFWD 

DI2 2  چپگردREV 

DI3 3 کنترل سه خطه 
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 REV 1 0 1چپگرد 

 FWD 0->1 1 1راستگرد 

 REV 1 0->1 1چپگرد 

 

 

 

 

 

 

 توضیحات:

SB1 :توقف کلید 

SB2 : راستگردچرخش  کلید 

SB3 : چپگرچرخش  کلید 

☆ 

1.00Hz/s 0.01Hz/s~65.535Hz/s 

رنج تغییرات ترمینال 

UP/DOWN 

P4.12 

 یاستفاده م UP / DOWN با ترمینالهای فرکانس می( هنگام تنظهیانفرکانس در ث راتییفرکانس )تغ راتیینرخ تغ میتنظ یبرا

 شود.

 ~ 0.001Hz / sدر محدوده   P4.12 شود، مقدار یم میتنظ 2فرکانس( به  ی)نقطه اعشار P0.22که  یهنگام

65.535Hz / s باشد. یم 

 ~ 0.01Hz / sده محدودر   P4.12 مقدار شود، یم میتنظ 1فرکانس( به  ی)نقطه اعشار P0.22که  یهنگام

655.35Hz / s می باشد. 

☆ 0.00V P4.15~0.00V 
  AI1حداقل ورودی منحنی 

P4.13 

Inverter 

DI2  (REV) 

COM 

DI1  (FWD) 

DI3  مد کنترل سه خطه 

SB2 

SB1 

SB3 
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☆ 

0.0% 100.0%~100.00%- 

 AI1حداقل ورودی منحنی 

 P4.14 متناظر با درصد

☆ 10.00V 10.00V~P4.13 
 AI1حداکثر ورودی منحنی 

P4.15 

☆ 

100.0% 100.0%~100.00%- 

 AI1حداکثر ورودی منحنی 

 P4.16 متناظر با درصد

☆ 0.10s 10.00s~0.00s 
 AI1 P4.17زمان فیلتر 

 

 

 میآنالوگ و مقدار تنظ یرابطه ورود 10-5شکل 

 کنند. یم فیآنالوگ را تعر یورود میآنالوگ و مقدار تنظ یولتاژ ورود نیذکر شده در بالا ارتباط ب یپارامترها

100%

  Corresponding setting

(frequency,torque)

0V(0mA) 10V(20mA)

A1

100%

0V(0mA) 10V(20mA)

A1

-100%

  Corresponding setting

(frequency,torque)
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" محاسبه ی"حداکثر ورود برابرکند، ولتاژ آنالوگ  ی" عبور می"حداکثر ورود میآنالوگ از حد مجاز تنظ یکه ولتاژ ورود یهنگام

شود، ولتاژ آنالوگ به عنوان حداقل  یم می" تنظیآنالوگ کوچکتر از "حداقل ورود یکه ورود یهنگام ب،یترت نیشود. به هم یم

 در نظر گرفته می شود. P4.34یا مقدار تنظیمی پارامتر  ٪0.0 یورود

  AI 1 انیشود: جر یاستفاده م جریان یورود نالیوان ترمبه عنmA  0.5برابر با ولتاژV .است 

، لطفا زمان نوسان داشته باشدمقدار آنالوگ  یشود. وقت یاستفاده م AI1 ینرم افزار لتریزمان ف میتنظ یبرا AI یورود لتریف زمان

آنالوگ  مقدار صیبه تشخ آهستهاز حد منجر به زمان پاسخ  شیب رلتی. اما زمان فشود داریتا مقدار آنالوگ پا دیده شیرا افزا رلتیف

 تعادل کند.م یآن را با توجه به موارد کاربرد عمل دیبا ربرشود. کا یم

 ادیرمق یخاص برا هایکاربرد اتحتوضی به. بود خواهد متفاوت آنالوگ مرجع ٪100مربوط به  یمختلف، مقدار اسمهای کاربرد در

 .دیخاص مراجعه کن

 دهد. یرا نشان م یمعمول یراه انداز ینمونه ها 5.10 شکل

☆ 0.00V P4.20~0.00V 
  AI2حداقل ورودی منحنی 

P4.18 

☆ 

0.0% 100.0%~100.00%- 

 AI2حداقل ورودی منحنی 

 P4.19 متناظر با درصد

☆ 10.00V 10.00V~P4.18 
 AI2حداکثر ورودی منحنی 

P4.20 

☆ 

100.0% 100.0%~100.00%- 

 AI2ی منحنی حداکثر ورود

 P4.21 متناظر با درصد

☆ 0.10s 10.00s~0.00s 
 AI2زمان فیلتر 

P4.22 

 .دیمراجعه کن AI1 ی، لطفا به شرح منحنAI2 یعملکرد و استفاده از منحن یبرا

 0.00V P4.20~0.00V 
  AI3حداقل ورودی منحنی 

P4.23 

☆ 

0.0% 100.0%~100.00%- 

 AI3حداقل ورودی منحنی 

 P4.24 دمتناظر با درص

☆ 10.00V 10.00V~P4.18 
 AI3حداکثر ورودی منحنی 

P4.25 

☆ 

100.0% 100.0%~100.00%- 

 AI3حداکثر ورودی منحنی 

 P4.26 متناظر با درصد

☆ 0.10s 10.00s~0.00s 
 AI3زمان فیلتر 

P4.27 
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 .دیمراجعه کن AI1 ی، لطفا به شرح منحنAI3 یعملکرد و استفاده از منحن یبرا

☆ 0.00kHz P4.30~0.00kHz 
 حداقل ورودی پالس

P4.28 

☆ 

0.0% 100.0%~100.00%- 

حداقل ورودی پالس متناظر با 

 P4.29 درصد

☆ 50.00 

kHz 
50.00kHz~P4.28 

 حداکثر ورودی پالس
P4.30 

☆ 

100.0% 100.0%~100.00%- 

حداکثر ورودی پالس متناظر با 

 P4.31 درصد

☆ 0.10s 10.00s~0.00s 
 زمان فیلتر پالس

P4.32 

 شود. یمربوطه استفاده ممتناظر  ماتیو تنظ DI5فرکانس پالس  نیرابطه ب میتنظ یگروه از پارامترها برا نیا

هستند،  AI1 یمنحن پارامترهای  به هیشب تنظیمات نیوارد شود. ا نورتریبه ا DI5 ترمینال قیتواند تنها از طر یپالس م فرکانس

 .دیکن مراجعه AI1 یمنحن تنظیمات لطفا به شرح

 AI  P4.33انتخاب منحنی  AI1   1bitانتخاب منحنی  321 ☆

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.16~P4.13) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.21~P4.18) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.26~P4.23) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

.076A~.006A) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

.156A~.086A) 

 AI2  10bitانتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.16~P4.13) 



 بخش پنجم. جدول پارامترها

90 

 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.21~P4.18) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.26~P4.23) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

.076A~.006A) 

نقطه، پارامترهای  4)5نیمنح 5

.156A~.086A) 

 AI3  100bitانتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.16~P4.13) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.21~P4.18) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.26~P4.23) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

.076A~.006A) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

.156A~.086A) 

 شود. یاستفاده م AI1 ،AI2 ،AI3آنالوگ  یورود میتنظ یانتخاب منحن یبرا bit1 ،10bit ،100bitکد تابع 

 د.نرا انتخاب کن یمنحننوع  5تواند هر  یآنالوگ م یورود 3

که  ید، در حالنشو یم میتنظ P4تابع گروه  کد قیکه از طر هستند نقطه 2 ی هایمنحن 3 یمنحنو  2 ی، منحن1 یمنحن

 .اندشده  میتنظ A8عملکرد گروه  یکد ها قینقطه است که از طر 4 ی های، منحن5 یمنحنو  4 یمنحن

 AI3xاستفاده از  یچند منظوره برا I / Oکاناله است. کارت  3آنالوگ  یورود یها ترمینالهای یستاندارد داراااینورت بصورت 

 است. ازیمورد ن
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☆  

 

000 

وقتی کمتر از حداقل  AI1انتخاب مقدار 

 ورودی است 
1bit 

وقتی کمتر از  AIانتخاب مقدار 

 حداقل ورودی است 

P4.34 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

وقتی کمتر از حداقل  AI2انتخاب مقدار 

 ورودی است 
10bit 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

وقتی کمتر از  AI3مقدار انتخاب 

 حداقل ورودی است 
100bit 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

 ی می باشد. حداقل ورود کمتر ازآنالوگ  یکه ولتاژ ورود یزمان تنظیمی است،  مقدار آنالوگ نییتع یبرا پارامتر نیا

کمتر از  AIو یم شود تنظ 0به  تیباشد. اگر ب یم AI1 ،AI2 ،AI3آنالوگ  یمربوط به ورود bit1 ،10bit ،100bitکد تابع 

 0به  تی. اگر بخواهد بود( P4.14 ،P4.19 ،P4.24" )یحداقل ورود مقدار"برابر با آنالوگ  یورود میباشد، تنظ میحداقل تنظ

 .است ٪0.0 برابر با مقدار آنالوگ میتنظ د،باش میکمتر از حداقل تنظ AIو ود ش میتنظ

★ 0.0s 0s3600.~0.0s 
 DI1زمان تاخیر 

P4.35 

★ 0.0s 3600.0s~0.0s 
 DI2زمان تاخیر 

P4.36 

★ 0.0s 3600.0s~0.0s 
 DI3زمان تاخیر 

P4.37 

 .هستند ریزمان تاخ میقادر به تنظ  DI1 ،DI2 ،DI3  فقط

 .شوند یاستفاده م DI نالیحالت ترم رییتغ یبرا ریزمان تاخ میتنظ یبراکه 

ترمینال  1انتخاب حالت موثر  DI1 1bitل تنظیم حالت فعال ترمینا  ★

DI 

P4.38 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1
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 DI2 10bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI3 100bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI4 1000bتنظیم حالت فعال ترمینال 

it 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI5 10000تنظیم حالت فعال ترمینال 

bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)لت پایین فعال در حا 1

ترمینال  1انتخاب حالت موثر  DI6 1bitتنظیم حالت فعال ترمینال   ★

DI 

P4.39 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI7 10bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI8 100bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0
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 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI9 1000bتنظیم حالت فعال ترمینال 

it 

 (High)فعال در حالت بالا  0

فعال در حالت پایین  1

(Low) 

DI10 10000تنظیم حالت فعال ترمینال 

bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 شود. یاستفاده م تالیجید یورود نالیترمفعال شدن حالت  میتنظ یبرا پارامتر نیا

 .غیر فعال می شودقطع اتصال با ، می شود فعالمربوطه  DIو  COM نیاتصال ببا بالا:  سطح

 فعال می شود.قطع اتصال با ، می شود فعال غیر طهمربو DIو  COM نیاتصال ببا : نییپا سطح

 

 P5.00-P5.22: یخروجهای  نالیترم 5-7

 FM) می باشد DO خروجی دیجیتال نالیرله چند منظوره، دو ترم یخروج نالیآنالوگ چند منظوره، دو ترم یدو خروج یدارا نورتریا

 استفاده شود(.باز چیسوئ یپالس با سرعت بالا و خروج یخروج نالیتواند به عنوان ترم یم

محدودیت 

 تنظیم

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 FM P5.00انتخاب ترمینال خروجی   (FMP)خروجی پالس 0 1 ☆

  (FMR)خروجی سوئیچ  1

Y1 پالس با سرعت  یخروج نالیتواند به عنوان ترم یاست که م یزیقابل برنامه ر منظوره چند نالیترم( بالاFMP )نالیترم ای 

   ( استفاده شود.FMRباز ) چیسوئ یخروج
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در  P5.06 پارامتر ، لطفا بهخواهد بود لوهرتزیک 10حداکثر  یشود، فرکانس خروج یم میتنظ 0 بر روی  P5.00که  یهنگام

 .دیمراجعه کن ارتباط با آن

☆ 

0 14-0 
)ترمینال کلکتور  FMRانتخاب 

 P5.01 باز(

☆ 

2 0-41 
ب خروجی انتخا

 P5.02 (TA1.TB1.TC1)رله

☆ 

0 0-41 
انتخاب خروجی 

 TC2.TB2(TA   P5.03.2(رله

☆ 

0 0-41 
)ترمینال  DO1انتخاب خروجی 

 P5.04 کلکتور باز(

 DO2انتخاب خروجی  0-41 4 ☆
P5.05 

رله های  TA2.TB2.TC2و  TA1.TB1.TC1. می شودفوق استفاده  پارامتراز تالیجید یعملکرد خروج 5انتخاب  یبرا

 خروجی می باشند. 

 است: ریعملکرد به شرح ز انتخاب

 توضیحات  عملکرد مقدار

 ترمینال خروجی هیچ عملکردی ندارد بدون عملکرد 0

 ON یخروج گنالیاست، س کاردر حال  نورتریکه ا یهنگام اینورتر در حال کار 1

 است.

 افتد و به علت خطا یاق ماتف نورتریا خطا درکه  یهنگام خروجی خطا )خطای توقف( 2

 شود یم ON یخروج گنالیشود، س یمتوقف م اینورتر

 صیتشخ FDT1 یخروج 3

 سطح فرکانس

مراجعه  P8.20و  P8.19 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یبرا

 دیکن

 رجوع شود P8.21جزئیات به پارامتر برای  به فرکانس خاص رسیدن  4

)توقف بدون  0 سرعتکارکرد  5

 (یخروج

می  0Hz یاست و خروج کاردر حال  نورتریکه ا یهنگام

 است. ON یوجخر گنالی، سباشد
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 یخروج گنالیدر حالت توقف است، س نورتریکه ا یهنگام

OFF .است 

 این فعال شود، بر اساس موتور یحرارت خطای نکهیقبل از ا پیش خطای اضافه بار موتور 6

خواهد شد. اگر  خطای اصلی  فعالقبل از خروجی پارامتر 

 یخروج گنالی، سپیش خطا باشداز مقدار پارامتر  شیبمقدار 

ON خطای حرارتی از  شیب حاتیتوض یخواهد شد. برا 

 .دیمراجعه کن P9.02تا  P9.00پارامترهای  موتور، به

 ل ازقب گنالی، سجریان بکشد از حد شیب نورتریکه  ا یهنگام پیش خطای اضافه بار اینورتر 7

 .می شود ON، فعال اتفاق افتد این که خطای اضافه بار اینورتر

ر تنظیمی شمارنده به مقدا 8

 برسد

رسد،  یم PB.08به مقدار  ندهکه مقدار شمار یهنگام

 کند. یرا صادر م ON گنالیس

شمارنده به مقدار تعیین شده  9

 برسد

 رسد،ی م PB.09 مقدار به  ندهکه مقدار شمار یهنگام

به پارامترهای  اتیجزئ یکند.برا یرا صادر م ON گنالیس

 توجه کنید. PBگروه 

تنظیم شده  طول به مقدار 10

 برسد

 PB.05در  میاز مقدار تنظ شیب یکه طول واقع یهنگام

 .می شود ON گنالیس ی، خروجباشد

 انیرا به پا سیکل کو یشود  یساده اجرا م PLCکه  یهنگام کامل شود PLCیک سیکل  11

 دیتول هیثان یلیم 250پالس با عرض  گنالیس کیرساند،  یم

 کند. یم

 میاز زمان تنظ شیب نورتریا کارکردکه مدت زمان  یهنگام یمی مدت زمان کارکرد تنظ 12

(P8.17) ی را خروج گنالی، سباشدON کند یم. 

 انسفرک ای بالا حد شده از فرکانس میکه فرکانس تنظ یهنگام فرکانس حد  13

 .می شود ON یخروج گنالیس بیشتر شود، یک نییپا حد

به گشتاور حد  یاور خروجدر حالت کنترل سرعت، اگر گشت گشتاور حد 14

 یو خروجی قرار می گیرد حفاظت تیدر وضع نورتریبرسد، ا

 می شود.  ON گنالیس

به طور  DCباس و ولتاژ  ستیخطا ن یدارا نورتریکه ا یهنگام اینورتر آماده بکار 15

 الگنیآماده است، س استارت یبرا نورتریکند و ا یمعمول کار م



 بخش پنجم. جدول پارامترها

96 

 

را  یخروج ،یعاد یه اندازدهد. پس از را یرا م ON یخروج

 .می بندد

16 
AI1>AI2 

 یبزرگتر از ورود AI1آنالوگ  یکه مقدار ولتاژ ورود یهنگام

 کند. یم روشنرا  ON گنالیاست، س AI2آنالوگ 

 فرکانس بالایبه حد  نورتریا کارکه فرکانس در حال  یهنگام رسیدن به فرکانس حد بالا 17

 د.کن یم روشنرا  ON گنالیرسد، س یم

رسیدن به فرکانس حد  18

 پایین)توقف بدون خروجی(

س فرکان نییبه حد پا نورتریا کارکه فرکانس در حال  یهنگام

موتور در وضعیت کند و  یم روشنرا  ON گنالیرسد، س یم

 توقف قرار می گیرد

 الگنیولتاژ قرار دارد، س کاهش تیدر وضع نورتریکه ا یهنگام حالت کاهش ولتاژ خروجی  19

ON  کند. یم روشنرا 

 لطفا به تنظیمات ارتباط سریال مراجعه نمایید تنظیم ارتباط سریال 20

 رزرو رزرو 21

  رزرو رزرو 22

)توقف  2کار بدون سرعت  23

 بدون خروجی(

 شود. یم ON یخروج گنالیس ،است 0نورتریا یخروج یوقت

 یخروج گنالیدر حالت توقف است، س نورتریکه ا یهنگام

ON .است 

از مقدار  شی( بP7.13) روشن بودن اینورترکه زمان  یهنگام زمان روشن بودن اینورتر 24

 .می شود ON یخروج گنالی، سباشد P8.16شده  نییتع

 P8.28 ،P.8.29 پارامترهای به  شتریب اتیجزئ یلطفا برا FDT2سطح  فرکانس  25

 .دیمراجعه کن

 P8.30 ،P8.31 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا  1رسیدن به فرکانس خروجی  26

 .دیمراجعه کن

 P8.32 ،P8.33 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا  2رسیدن به فرکانس خروجی  27

 .دیمراجعه کن
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 P8.38 ،P8.39  پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا 1رسیدن به جریان خروجی  28

 .دیمراجعه کن

 P8.40 ،P8.41  پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا 2ی رسیدن به جریان خروج 29

 .دیمراجعه کن

رسیدن به زمان درحال کار  30

 خاص

  یمیتنظ یبه زمان بند نورتریا در حال کارکه زمان  یهنگام

 شود. یم ON گنالیس ی(، خروجفعال P8.42رسد ) یم

 ایو P8.46 بزرگتر از AI1 آنالوگ یکه مقدار ورود یهنگام AI1 خارج از رنج یورود 31

می  ON خروجی  گنالیس باشد.  P8.45       کوچکتر از

 شود. 

می  ONزمانی که اینورتر بدون بار شود سیگنال خروجی  بدون بار 32

 شود. 

زمانی که اینورتر در حالت کار چپگرد باشد سیگنال خروجی  حالت چپگرد 33

ON .می شود 

 P8.28 ،P.8.29 پارامترهایبه  شتریب اتیجزئ یرالطفا ب حالت جریان خروجی صفر 34

 .دیمراجعه کن

 نیی( به مقدار تعP7.07ماژول ) اتوریراد یکه دما یهنگام رسیدن به دمای ماژول 35

 کند. یم روشنرا  ON گنالیرسد، س یم P8.47شده 

 P8.36 ،P8.37 پارمترهایبه  شتریب اتیجزئ یلطفا برا از حد شینرم افزار ب انیجر 36

 .دیمراجعه کن

رسیدن به فرکانس حد  37

 پایین)توقف بدون خروجی(

 ،ی رسدم نییپا حد فرکانسخروجی به که فرکانس  یهنگام

 ،توقف  تیدهد. هنگام وضع یرا نشان م ON گنالیس یخروج

 .همچنین روشن می ماند ON گنالیس

هشدار  الگنیس ،در حال کار آلارم می دهد نورتریا که یهنگام خروجی آلارم 38

 .شود یم ONی خروج

حد از  شیب یهشدار دما 39

 موتور

رسد،  یم P9.58موتور به مقدار مشخص  یکه دما یهنگام

توان از  یدهد )درجه حرارت را م یرا م ON یخروج گنالیس

 مشاهده کرد( U0.34 قیطر
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شده  میاز مقدار تنظ کار اینورترکه زمان در حال  یهنگام رسیدن به زمان در حال کار 40

P8.53 گنالیرود، س یفراتر م ON  کند. یم روشنرا 

هشدار  گنالیس ،در حال کار آلارم می دهد نورتریا که یهنگام خروجی آلارم 41

 .شود یم ONی خروج

 

 

 0 

16 -0  

 FMPتابع خروجی انتخاب 

 پالس( یخروج نالی)ترم

P5.06 

 0 16 -0  
 AO1تابع خروجی انتخاب 

P5.07 

 1 16 -0  
 AO2تابع خروجی نتخاب ا

P5.08 

 KHz0.01تواند از  یم P5.09(، FMPحداکثر فرکانس  ی)خروج FMP: 0.01kHz ~ P5.09 ی پالسفرکانس خروج

 باشد. ریمتغ KHz  100.00تا

 است.  20mAتا   0mAای  10Vتا  0Vاز  AO1 ،AO2 یخروج

 نشان داده شده است: ریمقدار مربوطه در جدول ز محدوده

 رنج تغییرات عملکرد یمیقدار تنظم

 فرکانس حداکثر – 0 فرکانس خروجی 0

 فرکانس حداکثر – 0 فرکانس رفرنس 1

 درصد جریان نامی اینورتر 200 – 0 جریان خروجی 2

 درصد گشتاور نامی اینورتر 200 – 0 گشتاور خروجی 3

 درصد توان نامی اینورتر 200 – 0 توان خروجی 4

 رصد ولتاژ نامی اینورترد 120 – 0 ولتاژ خروجی 5

 100.00kHz~0.01kHz پالس ورودی 6
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7 AI1 10V~0V 

8 AI2 20mA)~10V(Or 0~0V 

9 AI3 0V~10V 

 طول حداکثر – 0 طول 10

 حد اکثر شمارنده – 0 مقدار شمارنده 11

 %0.0~%100.0 تنظیم ارتباط سریال 12

 فرکانس خروجی حداکثز متناظر – 0 سرعت موتور 13

 0.0A~1000.0A یان خروجیجر 14

 0.0V~1000.0V خروجی ولتاژ 15

 نسبت متناظر با گشتاور موتور –مقدار واقعی  خروجی گشتاور 16

 50.00kHz 0.01kHz~100.00kHz 
 FMP P5.09حداکثر خروجی 

حداکثر مقدار فرکانس  توان یم با این پارامتر،شود یرا انتخاب م FMPپالس  یچند منظوره خروج نالیکه عملکرد ترم یهنگام

 .ردک میرا تنظ یپالس خروج

 AO1صفر  آفست -100.0%~100.0%+ 0.0% 
P5.10 

 AO1ضریب گین  -10.00~10.00+ 1.00 
P5.11 

 0.00% 100.0%~+100.0%- 
 )کارت آپشن( AO2صفر  آفست

P5.12 

 )کارت آپشن( AO2ضریب گین  -10.00~10.00+ 1.00 ☆
P5.13 

مورد استفاده قرار  AO یخروج یمنحن فیتعر یبرا نیآنالوگ و همچن یصفر خروج آفست رییتغ یبرا یطور کلبالا به پارامترهای 

 .رندیگ یم

 ینشان دهنده خروج Xاست، و  یواقع ینشان دهنده خروج Yاست،  گیننشان دهنده  kصفر باشد،  آفست نشان دهنده b اگر

 Y = kX + bشود:  یمحاسبه م ریبه صورت ز یواقع یاستاندارد است، خروج

AO1 ،AO2 10متناظر است با  ٪100صفر  آفست بیضرV  20 یاmA .است 
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 0که فرکانس  یهنگام 8V (16mA) یرود خروج یآنالوگ فرکانس در حال اجرا است، انتظار م یعنوان مثال، اگر خروج به

. همانطور 3V یاصلاح شود خروج 8Vبه  دیبا 10Vتا  0Vاستاندارد  یدر فرکانس حداکثر، خروج 3V (6mA) یاست و خروج

 شود. میتنظ 0.50-به  دیبا gain A0که  یشود، در حال متنظی ٪80به  دیبا AOجبران صفر  بیکه در فرمول بالا، ضر

☆ 0.0s 3600.0s~0.0s  زمان تاخیر خروجیFMR 
P5.17 

☆ 0.0s 3600.0s~0.0s  1زمان تاخیر خروجی رله 
P5.18 

☆ 0.0s 3600.0s~0.0s 2ن تاخیر خروجی رله زما 
P5.19 

☆ 0.0s 3600.0s~0.0s زمان تاخیر خروجی DO1  
P5.20 

☆ 0.0s 3600.0s~0.0s زمان تاخیر خروجی DO2  
P5.21 

 شود. یشروع م یواقع رییبه تغ تیوضع رییکه از تغ DO2و  DO1، 2، رله 1، رله FMR یخروج نالیترم یزمان ریتاخ میتنظ

انتخاب حالت فعال ترمینال  FMR 1bitانتخاب حالت فعال   ☆

 DOخروجی 

P5.22 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 10bit 1انتخاب حالت فعال رله 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 100bit 2انتخاب حالت فعال رله 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 DO1 1000bitانتخاب حالت فعال 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 DO2 1000bitانتخاب حالت فعال 
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 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 .DO2 یو خروج DO1، 2، رله 1، رله FMR نالیترم یخروجحالت فعال  فیتعر

 مثبت (منطقلاجیک ): 0

 شوند. یم الت قطع اتصال غیر فعالو در ح، در حالت اتصال فعال می باشند  تالیجید یخروج یها انهیپا

 یمنف (منطقلاجیک ): 1

 شوند. یم و در حالت قطع اتصال فعال، در حالت اتصال غیر فعال می باشند  تالیجید یخروج یها انهیپا

 

 P6.00-P6.25: توقف/  راه اندازیکنترل پارامترهای  5-8

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 امترپار نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 0 

 

 P6.00 مد استارت راه اندازی بصورت مستقیم 0

راه اندازی با شناسایی سرعت فعلی  1

 موتور

راه اندازی با پیش تحریک )موتورهای  2

 آسنکرون(

 )کنترل برداری( SVCراه اندازی سریع  3

 :میمستق ی: راه انداز0

 شود. یماستارت  یراه اندازبا فرکانس  موتورصفر است،  DCترمز  تزریق که زمان یهنگام

 یبراکار  نیا در موتور تزریق می شود. DC راه اندازی جریان صفر است، قبل از شروع ریغ DCترمز تزریق که زمان  یهنگام

برد کار موتور بخاطر اینرسی زیاد بار در جهت برعکس حرکت کند، مانندممکن است  راه اندازیاست که در زمان  هایی مناسب کاربرد

 .جرثقیل یا آسانسور

 :موتور سرعت چرخش یابیرد ی با: راه انداز1
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است، راه چرخش  موتور در حال  ی کهفرکانس با کند و سپس یموتور را محاسبه م چرخش در درجه اول سرعت و جهت نورتریا

 خاموش لیکه در آن به دل هایی است بردکار ی. مناسب برا. اینکار باعث راه اندازی بدون ضربه موتور می شودشود یشروع م اندازی

به دلیل اینرسی چرخشی بالا، موتور همچنان به چرخش خود ادامه می دهد. مانند فن ها یا آسیاب های  گذرا  بصورت برقشدن 

 شود. میتنظ یبه درست دی( باP1موتور )گروه  یپارامترهابزرگ. 

 راه اندازی با پیش تحریک: 2

 یراشود. ب یموتور استفاده ماستارت قبل از  یسیمغناط دانیم جادیا یمعتبر است و برا ایی آسنکرونهای القموتو یفقط برا نیا

  .دیمراجعه کن P6.06و  P6.05 پارامترهایلطفا به  آن زمانو  کیتحر پیش انیجرتنظیم مقدار 

شود. اگر زمان  یم راه اندازی استارتفرکانس موتور با لغو خواهد شد و  کیتحر پیش ندیشود، فرآ میتنظ 0 کیتحر پیش زمان اگر

 ب،یترت نیکند. به ا یم به راه اندازیسپس شروع موتور انجام می شود و  هیاول کیتحرپیش  نشده باشد، ابتدا میتنظ 0 تحریک شیپ

 .می یابدموتور ارتقا  یکینامیعملکرد پاسخ د

 SVC عیسر راه اندازی  -3

 را کاهش دهد. راه اندازی تواند زمان یم کهشود.  یاستفاده م القاییموتور   برداری()کنترل  SVCکنترل حالت حالت فقط در  نیا

★  

0 

 P6.01 مد ردیابی سرعت چرخش موتور راه اندازی با فرکانس استپ 0

 راه اندازی از سرعت صفر 1

 راه اندازی با فرکانس حداکثر 2

 :ردسرعت چرخش موتور را انتخاب ک یابیرد ن مدتوا ی، مزمان نیکوتاهتر درموتور  سرعت چرخش یابیروند رد لیبه منظور تکم

 شود. یتوقف، که معمولا در ابتدا انتخاب م در زمان فرکانس ردیابی از بالا به پایین با: 0

 کند یبه کار م خاموش شدن برق مجددا شروع یپس از مدت زمان طولان نورتریکه ا یاز فرکانس صفر، زمان ردیابی از پایین به بالا: 1

 شود. یبرق استفاده مکننده دیتول هایبار یکه معمولا برا ، به پایین از فرکانس حداکثرردیابی از بالا به پایین : 2

 P6.02 سرعت ردیابی سرعت چرخش موتور 100~1 20 ☆

تر  عیسررا  یابیپارامتر ، سرعت ردشود. مقدار بالاتر  یاستفاده م یابیانتخاب سرعت رد ی، براموتور سرعت چرخش یابیدر حالت  رد

 شود. نانیقابل اطم ریغ یابیممکن است باعث رد بالا خیلی، اما مقدار می کند

☆ 0.00H
z 

0.0s~100.0s فرکانس راه اندازی P6.03 

★ 0.0s 0.0s~100.0s زمان توقف در فرکانس راه اندازی P6.04 
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شار  میتنظ یبرا ن،یشود. علاوه بر ا میتنظ دیمناسب با یفرکانس راه انداز ،وتوری مدر هنگام راه انداز کافیاز گشتاور نانیاطم یبرا

اید بگیرد ب شتاب  این که موتور از زمان قبل از ینیدوره مع کی یبرا یموتور، فرکانس راه انداز یدر هنگام راه انداز ی لازمسیمغناط

 .ثابت بماند

تر از  نیی. اگر مقدار فرکانس مرجع )منبع فرکانس( پاحدود نمی شودم نییپا حد توسط فرکانس P6.03 راه اندازی فرکانس

 .می ماندو در حالت آماده به کار  راه اندازی نماید موتور را  تواند ینم نورتریا ،ی باشدفرکانس راه انداز

شامل زمان  راه اندازیفرکانس  یکند. زمان نگهدار یکار نم یفرکانس راه انداز یزمان نگهدار ،یمثبت و منف ضیتعو ندیفرآ در

 شود. یساده شامل م PLC یدر زمان اجرا ولیشود،  ینمنیز شتاب 

 :1 مثال

P0.03 = 0 است. "تالیجیمرجع د"منبع فرکانس  یعنی  

P0.08 = 2.00Hz تالیجید میاست که فرکانس تنظ یمعن نیبه ا Hz2.00 .است 

P6.03 = 5.00Hz یاست که فرکانس راه انداز یمعن نیبه اHz  5.00 .است 

P6.04 = 2.0s است. هیثان 2.0 یفرکانس راه انداز نگهداریاست که زمان  نیا یبه معنا 

 .خواهد بود 0Hzآن  یدر حالت آماده به کار قرار خواهد گرفت و فرکانس خروج نورتریحالت، ا نیا در

 :2 مثال

P0.03 = 0 است. "تالیجیمرجع د"منبع فرکانس  یعنی 

P0.08 = 10.00Hz تالیجید میفرکانس تنظ ی این کهعنبه مHz 10.00 ست.ا 

P6.03 = 5.00Hz یفرکانس راه انداز ی این کهبه معن Hz5.00 .است 

P6.04 = 2.0s است. هیثان 2.0 یاست که زمان استقرار فرکانس راه انداز نیا یبه معنا 

 10Hz میفرکانس تنظ تاماند و سپس  یم یباق انسدر این فرک هیثان 2 یو برا می گیردهرتز شتاب  5.00 اب نورتریمورد، ا نیا در

 .ردیگ یسرعت م

★ 

0% 100%~0% 

  DCجریان تزریق 

 جریان پیش تحریک

P6.05 

★ 

0.0s 100.0s~0.0s 

  DCزمان تزریق جریان 

 زمان پیش تحریک 

P6.06 
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 یهبود مبدینامیکی موتور را رعت پاسخ شود که س یاستفاده م یقبل از راه انداز ی در موتورسیمغناط دانیم جادیا یبرا کیتحر پیش

 بخشد.

به موتور  DC جریان میرا با توجه به تنظ DCابتدا ترمز  نورتریاست. افعال  میمستق یفقط هنگام راه انداز DC تزریق جریان ترمز

 و پس از آن راه اندازی موتور انجام می شود.  عمل کند. DC که باعث می شود ترمزکند  یمتزریق 

 DCترمز  انی. جرموتور را راه اندازی می کند DCبدون ترمز  میبه طور مستق نورتریشده باشد، ا میتنظ 0 روی  DCترمز  زمان اگر

 .ایجاد می نماید یشتریترمز ب یرویبزرگتر، ن

 یکپیش تحر نایجر میتنظ قیرا از طر یسیمغناط دانی، ابتدا مروی مد راه اندازی پیش تحریک آسنکرون باشدموتور  راه اندازی اگر

به طور  نورتریشود، ا میتنظ 0 کیکند. اگر زمان قبل از تحر یم راه اندازی شروع به کیتحرپیش کند، سپس بعد از زمان  یم جادیا

 .ی کندم راه اندازی کیتحر شیپ ندیفرآبدون  میمستق

 است. نامی موتور انیجراز  یدرصد نسب کیتحر پیش  DC انیجر راه اندازی و DC انیجر

 ACC/DEC P6.07مد شتاب  شتاب خطی 0 0 ★

 Aمد  Sشتاب بر اساس منحنی  1

 شود. یدر هنگام شروع و توقف استفاده م موتور فرکانس رییتغ روش انتخاب یبرا

 ACC/DEC خطی : شتاب0

 دیتوان یاشد. مب یم ACC/DEC نوع شتاب 4 یدارا نورتری. اابدی یکاهش م ای شیافزا میخط مستقیک در طول  یخروج فرکانس

 .دیچند منظوره انتخاب کن تالیجید یورود یهاترمینال  قیزمان شتاب را از طر

 Aمد  Sشتاب بر اساس منحنی : 1

که در آن شروع و  هاییکاربرد ی دربه طور کل S ی. منحنابدی یکاهش م ای شیافزاشکل  Sیک منحنی در طول  یخروج فرکانس

سازگار است.  موتور سرعت باشود. زمان شتاب  یمانند آسانسور و تسمه نقاله استفاده م ،باشد مینسبتا ملا باید موتور توقف

 .تنظیم شوند S ی سرعتمنحن بر روی  شتابو اتمام  شتابزمان شروع  برای بیتواند به ترت یم P6.09و  P6.08 پارامترهای

★ 30.0
% 

)100.0%.P6.09~(0.0%  زمان بخش اول منحنیS 
P6.08 

★ 30.0
% 

)100.0%.P6.08~(0%0. 
 Sزمان بخش پایانی منحنی 

P6.09 

شتاب  را تعریف نمایند. Sی منحن ین بخش اول وبخش پایانینسبت زمان ب بید به ترتنتوان یم P6.09 و P6.08 پارامترهای

ابقت داشته مط.P6.08 P6.09≤100.0٪ با استانداردکه پارامترهای باید طوری تنظیم شوند این منحصر به فرد است.  S یمنحن

 باشد. 

 t1  شده توسط نییپارامترتع 11-5در شکل P6.08 یبزرگتر و بزرگتر م یفرکانس خروج ریمتغ بیش  یدوره زمان نیاست، در ا 
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 ریمتغ بیکند. ش یم رییبه صفر تغ یفرکانس خروج رییتغ بیش یدوره زمان نیشده است، در ا فیتعر P6.09 توسط پارامتر T2ود. ش

 باشد.  یثابت م t2 و t1 ر زماند یفرکانس خروج

 

 

 

 Sشتاب بر حسب منحنی نمودار  11-5شکل 

 

☆ 

0 

 P6.10 مد توقف موتور DECتوقف با شتاب منفی  0

 ( DECتوقف آزاد )بدون شتاب  1

 به صفرکاهش سرعت توقف با : 0

 .ا کاهش داده و سپس متوقف می نمایدسرعت موتور ر DECبا شتاب تعریف شده  نورتری، اشود فعالکه دستور توقف  یهنگام

 آزاد بدون کاهش سرعت: توقف 1

 یرسنیبا توجه به اموتور و  قطع می کندرا بلافاصله  ی فرکانس موتورخروج نورتری، افعال می شودکه دستور توقف  یهنگام

 .شود یمتوقف م  ،ی بارکیمکان

☆ 0.00H
z 

 توقف در DCفرکانس تزریق جریان  ~0.00Hzفرکانس حداکثر 
P6.11 

☆ 0.0s 36.0s~0.0s  زمان تاخیر تزریق جریانDC در توقف 
P6.12 

 در توقف DCمقدار ترریق جریان  0%~100% 0% ☆
P6.13 

☆ 0.0s 100.0s~0.0s  زمان تزریق جریانDC در توقف 
P6.14 

 نیا بهکه فرکانس در حال توقف  ی، هنگامموتور متوقف کردن یکاهش سرعت برا ندی: در فراتوقف در DCفرکانس تزریق جریان 

 .شود یآغاز م DCرسد، روند ترمز  یفرکانس م

 DCترمز  ر،یزمان تاخ نی، و پس از انگه می داردرا  یخروج نورتریدر توقف، ا DC: قبل از شروع ترمز در توقف DCانتظار ترمز  زمان

 شود. یشود، استفاده م یکه در سرعت بالاتر شروع م DCترمز  لیبه دل انیجر یاز خطا یریجلوگ یبرا این کار .می کندرا شروع 

 یترمز بالاتر ، اثر ترمز قو انی. جررا فعال نماید DCکه به موتور تزریق می شود تا ترمز  DCجریان : مقدار در توقف DCترمز  انیجر

 دارد. تر 

t1 t2 t2t1

t

 Output frequency Hz

Setting frequency f
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 DCترمز  چیدهد که ه یده باشد، نشان مش میتنظ 0زمان  نیاگر ا به موتور DCمدت زمان اعمال ترمز  در توقف: DCترمز  زمان

 .موتور را متوف می نمایدکاهش سرعت  میبا توجه به روند تنظ نورتریوجود ندارد و ا

 

 نشان داده شده است. ریدر شکل ز در توقف DCترمز  روند

 

 

 در زمان  توقف DCنمودار تزریق جریان  13-5شکل 

 DC P6.15  نسبت استفاده از ترمز 100%~0% 100% 

 .مجهز هستند می باشدواحد ترمز  هب هایی کهنورتریا یفقط برا پارامتر نیا

بالا  ، نسبت عملکرد واحد ترمزباشدترمز بالا واحد که نسبت استفاده از  یهنگام می باشد.واحد ترمز استفاده از نسبت  میتنظ یبرا که

 .خواهد داشت وجود نورتریا DCاس بدر ولتاژ  یادیز ی. اما نوسان هادارد ی تریاثر ترمز قوو است، 

بستگی  ★

 به مدل
30%~200% 

 گرفتن محدودیت جریان چرخشی موتور

P6.18 

بستگی  ☆

 به مدل
0.00-5.00s 

زمان غیر مغناطیس کردن موتور در 

SVC 
P6.21 

☆ 

0 

 اضافه کیانتخاب تحر غیر فعال 0

P6.23 
فعال در زمان شتاب  1

 t

 Output frequency

 Hz

P6.11

t

 Output voltage effective value

     

DC brake quantity at stop

Running command

P6.12

P6.14
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 منفی)کاهش سرعت(

 کل پروسه فعال در 2

بستگی  ☆

 به مدل
0-150% 

 بهره جریان کاهنده اضافه تحریک

P6.24 

 بهره اضافه تحریک  1.00-2.50 1.25 ☆
P6.25 

 

 

 P7.00-P7.14: شیو صفحه نما دیصفحه کلپارامترهای  5-9

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

★  

0 

 

انتخاب عملکرد کلید  لغیر فعا MF/REVکلید  0

MF/REV 

P7.01 

 محل کنترل نیب ضیتعو 1

 یا از راه دور  از پانل کنترل فرمان 

 (الیسر پورت ای کنترل نالی)ترم

 سوئیچ بین راستگرد و چپگرد 2

 فرمان سرعت کند راستگرد 3

 فرمان سرعت کند چپگرد 4

 شود. یچند منظوره استفاده م MF / REV یدعملکرد کل میتنظ یبرااین پارامتر

 غیر فعال: عملکرد 0

 کنترل از راه دور کنترل یا : کانال فرمان پانل 1

کنترل از راه دور می تواند از طریق (. یمحل کنترلد )ارا انجام د دیو کنترل صفحه کل یمنبع فرمان فعل نیب ضیتوان تعو یم 

 ترمینالهای دیجیتال یا پورت سریال باشد. 

 راستگرد و چپگرد موتورچرخش  نیب ضیتعو: 2
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 انجام می شود.  دیدر صفحه کل MF / REV دیکل قیجهت چرخش موتور از طرتغییر 

 فرمان سرعت کند راستگرد)سرعت جاگ(: 3

 د.اانجام د دیصفحه کل یبر رو MF / REV دیکل قی( را از طرFJOG) ن فرمان سرعت کند راستگردتوا یم

 رد)سرعت جاگ(فرمان سرعت کند چپگ: 4

 د.اانجام د دیصفحه کل یبر رو MF / REV دیکل قی( را از طرFJOG) ن فرمان سرعت کند چپگردتوا یم

فقط در  STOP / RES دیکل 0 1 ☆

 فعال دیصفحه کلاز حالت کنترل 

 است.

کلید توقف و ریست  

Stop/Reset 

P7.02 

در هر  STOP / RES دیکل 1

 است. ی فعالحالت کنترل

☆ 0 
0000~FFFF 

نمایش پارامترهای در حال  

 1کار

P7.03 

 

کنند  میتنظ 1مربوطه را به  یها تیتوانند موقع ید، کاربران منداده شو شینما اتیدر طول عملنیاز می باشد که بالا  یاگر پارامترها

 نند. ک میتنظ P7.03 اکرده و آن را ب لیتبد یرا به عدد دهده باینری عد نیو سپس ا

☆ 0 
0000~FFFF 

نمایش پارامترهای در حال  

 2کار

P7.04 

7 6 5 4 3 2 1 0

PID feedback

Surplus running time

PLC stage

Input pulse frequency (kHz)

Running frequency 2(Hz)

AI1 voltage before correction(V)

AI2 voltage before correction(V)

AI3 voltage before correction(V)

15 14 13 12 11 10 9 8

Linear speed

Communication setting

Encoder feedback speed

Present power-on time(Hour)

Present running time(Min)

Input pulse frequency(Hz)

Main frequency X display

Auxiliary frequency Y display
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کنند  میتنظ 1مربوطه را به  یها تیتوانند موقع ید، کاربران منداده شو شینما اتیدر طول عملنیاز می باشد که بالا  یاگر پارامترها

 نند. ک میتنظ P7.04 اکرده و آن را ب لیتبد یرا به عدد دهده باینری عد نیو سپس ا

 .نمایش داده شوند نورتریا کارد در حالت نتوان یکه م یی استپارامترها میتنظ یبرای در حال کار شینما هایپارامتر

 ،باینری تنظیم کنیدرقم بصورت  P7.03 ،P7.04 قیرا از طر ازیپارامتر مورد ن دیتوان یکرد، شما م یبررستر پارام 32می توان تا 

 .بودخواهد  P7.03رقم  نیتر نییاز پا شینما بیترت

☆ 33 0000~FFFF نمایش پارامترها در حالت توقف P7.05 

 

 

 1مربوطه خود را به  یها تیتوانند موقع ید، کاربران منداده شو شینما توقف موتوردر طول نیاز می باشد که بالا  یاگر پارامترها

 نند. ک میظتن P7.05 اکرده و آن را ب لیتبد یرا به عدد دهده باینری عد نیکنند و سپس ا میتنظ

 P7.06 سرعت بار بیضر 6.5000~0.0001 1.0000 ☆

و سرعت بار  نورتریفرکانس ا یخروج نیرابطه متناظر ب میتنظ یبرا P7.06 پارامتر ،باشد یبار ضرورسرعت  شیکه نما یهنگام

 .دیمراجعه کن P7.12لطفا به  اتیجزئ یشود. برا یاستفاده م

 P7.07 نورتریژول اما ی هیت سینکدما 0.0℃~100.0℃ - ● 

 شود. یاستفاده م IGBT ینشان دادن دما یبرا 

7 6 5 4 3 2 1 0

PID feedback

Surplus running time

PLC stage

Input pulse frequency (kHz)

Running frequency 2(Hz)

AI1 voltage before correction(V)

AI2 voltage before correction(V)

AI3 voltage before correction(V)

15 14 13 12 11 10 9 8

Linear speed

Communication setting

Encoder feedback speed

Present power-on time(Hour)

Present running time(Min)

Input pulse frequency(Hz)

Main frequency X display

Auxiliary frequency Y display

7 6 5 4 3 2 1 0

DI input status

Setting frequency(Hz)

Bus voltage(V)

DO output status

AI1 (V)

AI2 (V)

AI3 (V)

Counter

15 14 13 12 11 10 9 8

Length value

Reserved

Reserved

Reserved

PLC stage

Load speed

PID setting

Input pulse frequency(Hz)
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 دارند. متفاوت  IGBT یمقدار حفاظت ،متفاوت هاینورتریا ماژول

 P7.08 محصول IDکد    ● 

 نمایش کد محصول

 ● - 65535h~0h جمع زمان کارکرد اینورتر P7.09 

 نالیرسد، ترم یم P8.17 تنظیمیبه زمان  کارکردکه زمان  یشود. هنگام یاستفاده م نورتریا کارکردزمان جمع نشان دادن  یبرا 

 خواهد شد ON( 12چند منظوره ) تالیجید یخروج

 شماره نسخه عملکرد شماره نسخه عملکرد شینما  ● 
P7.10 

 نسخه نرم افزار نمایش نسخه نرم افزار  ● 
P7.11 

سرعت نمایش رقم های اعشار  بدون رقم اعشار 0 1 ☆

 ر با

P7.12 

 یک رقم اعشار

 دو رقم اعشار 2

 سه رقم اعشار 3

 شود. یسرعت بار استفاده م یاعشارارقام تعداد  نییتع ی: برارقم اعشار

 کارکه فرکانس در حال  ی، زماندارد دو رقم اعشار شیباشد، رقم نما 2.000برابر  P7.06سرعت بار  شینما بیمثال، اگر ضر یبرا

40.00Hz  :(رقم اعشار 2) 80.00=  2000*  40.00است، سرعت بار خواهد شد 

وقتی ,. به عنوان مثال،، نمایش داده می شودشده میدر حالت متوقف باشد، سرعت بار به صورت متناظر با فرکانس تنظ نورتریا اگر

 اعشار( ی)دو رقم 100.00 = 2.000*  50.00: برابر است با حالت توقفدر سرعت بار  می باشد، 50.00Hzفرکانس مرجع 

 ● - 65535h~0h جمع زمان روشن بودن اینورتر P7.13 

 .دهد یپس از خروج از کارخانه،  نشان م را روشن بودن اینورترزمان 

 شود. یم  ON( 24چند منظوره ) تالیجید ی، خروجبرسد(P.8.17) یمیتنظ بودن به زمان روشن مقدار این پارامتر که یهنگام

 P7.14 مجموع توان مصرفی اینورتر 0~53565 - ● 

 دهد. یرا نشان م نورتریا یمصرف انرژپارامترمجموع توان  نیا
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 P8.00-P8.53: یکمک پارامترهای  10-5

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 2.00Hz 
 (Jog)فرکانس سرعت کند  0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.00 

☆ 20.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهAcc سرعت کند 
P8.01 

☆ 20.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDec سرعت کند 
P8.02 

 د. نکن یم فیرا تعر Jogانورتر برای سرعت کند  شتاب مثبت و منفیفرکانس مرجع و  پارامترهای فوق 

موتور بصورت کاهش سرعت با شتاب منفی می  ( و توقفP6.00 = 0) میمستق یراه انداز راه اندازی موتور در سرعت کند بصورت 

 (.P6.10 = 0) باشد

☆ 10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهACC2 
P8.03 

☆ 10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDEC2 
P8.04 

☆ 10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهACC3 
P8.05 

☆ 10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDEC3 
P8.06 

☆ 10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب افزایندهACC4 
P8.07 

☆ 10.0s 6500.0s~0.0s  شتاب کاهندهDEC4 
P8.08 

 .می باشددر پارامترهای بالا  گروه  3و  P0.17 / P0.18 شتاب افزاینده و کاهنده در پارامترهای گروه  4 شامل اینورتر

از  یبیترک قیگروه را از طر 4 می توانباشند.  یم P0.18 و P0.17با  یمشابه فیتعار یدارا P8.08تا  P8.03 یپارامترها

 P4.01 ~ P4.05 پارامترهای خاص، لطفا به  هایاستفاده از روش ی. برادیانتخاب کن DIچند منظوره  تالیجیدهای  یورود

 .دیمراجعه کن

☆ 0.00Hz 
 1فرکانس جهش   0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.09 

☆ 0.00Hz 
 2فرکانس جهش   0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.10 

☆ 0.00Hz 
 دامنه فرکانس جهش   0.00Hz~فرکانس حداکثر

P8.11 
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 جهشفرکانس  نمودار 14-5شکل 

اجرا  جهشبه فرکانس  کینزد کاردر حال  ی، فرکانس واقعمی گیردقرار  جهششده در محدوده فرکانس  میکه فرکانس تنظ یهنگام

 کند. یریبار جلوگ یکیس پرش از رزونانس مکانفرکان میتواند با تنظ یم نورتریشود. ا یم

 و پرش شود. فرکانس یلغو م پرش یتابع فرکانس شوند، میتنظ 0کند، اگر هر دو آنها  میرا تنظ پرشفرکانس  نوع 2تواند  یماینورتر 

 نشان داده شده است. 14-5در شکل  پرشدامنه فرکانس 

☆ 

0.0s 3000.0s~0.00s 
 زمان تاخیر بین تغییر چرخش

 راستگرد و چپگرد موتور

P8.12 

 15-5. همانطور که در شکل را مشخص می نماید  0Hzدر فرکانس تغییر جهت راستگرد و چپگرد موتور در تاخیر زمانپارامتر  نیا

 نشان داده شده است.

 

 تغییر جهت چرخش موتورنمودار  15-5شکل 

 P8.13 کنترل چپگرد موتور چپگرد فعال 0 0 ☆

 Hopping frequency 1

 Hopping frequency 2

 Output frequency 

Hz

 Hopping frequency amplitude

  t

 Hopping frequency amplitude

 Hopping frequency amplitude

 Hopping frequency amplitude

 Output frequency 

Hz

Forward

Reverse

Dead zone time

  t
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 ر فعالچپگرد غی 1

 شود. اگر چرخش یاستفاده م موتور را راه اندازی نماید، ،چپگردتواند در حالت چرخش  یم نورتریا ایآ نکهیا نییتع یبراپارامتر  نیا

 شود. میتنظ 1به  دیبا P8.13مقدار پارامترمجاز نباشد،  چپگرد

فرکانس تنظیمی کمتر از حد  کار با فرکانس حد پایین 0 0 ☆

 س باشدپایین فرکان

P8.14 

 توقف موتور 1

 0Hzکار در فرکانس  2

شود.  یده ماستفا، فرکانس است نییتر از حد پا نییشده پا میکه فرکانس تنظ یزمان نورتریا ادامه کارانتخاب حالت  یبرا پارامتر نیا

 دهد. یارائه م اجرای مختلف برای پاسخ به انواع کاربردها،حالت  نوع 3 اینورتر

☆ 0.00Hz 10.00Hz~0.00Hz فرکانس کنترل بار  P8.15 

 .شود یاستفاده م بار یکسانی را راه اندازی می کنند،موتور  چند که یبار زمان یکسان عیتوز یبرا این پارامتر

ا بار ب موتورفرکانس خروجی  ب،یترت نیبه ا در زمانی که بار اضافه می شود ، کاهش می دهد. را نورتریا یفرکانس خروجاین پارامتر 

 .را بصورت یکنواخت بین موتورها توزیع نماید تواند بار یکه م ابد،ی یکاهش م شتریب  سنگین تر

 .موتور می باشد یبا بار خروج ی متناسب پارامتر مقدار کاهش فرکانس خروج نیا

☆ 0h 65000h~0h مجموع زمان روشن بودن اینورتر P8.16 

 نورتریا چند منظوره تالیجیدخروجی رسد،  یم P8.16 تنظیم شده( به مقدار P.7.13) نورترروشن بودن ای زمان که جمع یهنگام

 .می شود ON گنالیس فعال می شود و 

 :می دهد و خروجی تنظیم شده فعال می شودهشدار  روشن بودنساعت  100پس از  نورتریعنوان مثال: ا به

 ؛A1.00 = 44شده توسط کاربر:  فیتعرخطای : DI1 یمجاز نالیترم

 ؛DO1  :A1.05 = 0000ترمینال خروجی : از فعال حالت DI1 یمجاز نالیترم

 ؛A1.11 = 24: زمان روشن بودن سیستم: DO1 یمجاز نالیترم

 .P8.16 = 100ساعت:  100تا  روشن بودنزمان  میتنظ

 دهد.می  E.ArA=  26 خطای شماره نورتریرسد، ا یساعت م 100 روشن بودن بهکه مدت زمان  یهنگام
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☆ 

0h 65000h~0h 
مجموع زمان استارت بودن 

 اینورتر

P8.17 

فعال  DO تالیجید یخروج نالیرسد، ترم یم تنظیمی در پارامتر بالا زمان  نی( به اP.7.09) کار اینورترکه زمان در حال  یهنگام

 .می شود ONمی شود و خروجی آن 

 P8.18 انتخاب حفاظت راه اندازی غیر معتبر 0 0 ☆

 معتبر 1

 شود. یاستفاده م ی اینورترمنیحفاظت ا بیبهبود ضر یپارامتر برا نیا

 دو عمل است: ی، دارایم کنیدتنظ 1آن را  اگر

بودن ترمینال دیجیتال ورودی فرمان راه )به عنوان مثال: حالت بسته  قبل از برق دار شدن اینورتر فعال باشد راه اندازی فرمان اگر.1

فرمان استارت لغو شود و ترمینال غیر فعال گردد، سپس دوباره فعال  دی. ابتدا باخواهد دادپاسخ ن راه اندازی به فرمان نورتری(، ااندازی

 شود تا اینورتر راه اندازی گردد. 

ود ستارت لغو شفرمان ا دیپاسخ نخواهد داد. ابتدا با راه اندازیبه فرمان  نورتری، اپس از ریست خطا فعال باشد راه اندازی . اگر فرمان2

 و ترمینال غیر فعال گردد، سپس دوباره فعال شود تا اینورتر راه اندازی گردد. 

 کند. یریمنتظره جلوگ ریغ طیاز کارکرد خودکار موتور تحت شرا یتواند از خطرات ناش یمحفاظت  نیا

☆ 

50.00Hz 
0.00Hz~فرکانس حداکثر 

فرکانس  سطح صیمقدار تشخ

(FDT1) 

P8.19 

☆ 

5.0% 
 FDT1(100.0%~0.0%طح )س

 صیتشخ سیسترزیمقدار ه

 (FDT1فرکانس )

P8.20 
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 FDT فرکانس سطح تشخیص  نمودار 16-5شکل 

فعال می  یخروج دیجیتال  نالیترم باشد، FDT (P8.19) فرکانس صیبالاتر از مقدار تشخ خروجی اینورترکه فرکانس  یهنگام

 ترمینال خروجی دیجیتال غیر فعال می شود. باشد، FDTفرکانس  زمانی که فرکانس خروجی کمتر از سطح. برعکس، شود

جهت غیر فعال کردن  هیسترزیس جی به یک مقدار خاص می باشد. مقدار فرکانسفرکانس خرو تشخیص رسیدن  یبرا پارامتر نیا

 می باشد.  P8.19 فرکانس صیمربوط به مقدار تشخ هیسترزیسدرصد فرکانس  P8.20. دوباره خروجی دیجیتال استفاده می شود

☆ 

0.0% 
0.00Hz~فرکانس حداکثر 

به  رسیدن صیدامنه تشخ

 مرجع فرکانس

P8.21 

 .می گردد ONفعال می شود وسیگنال  DO خروجی نالیخاص است، ترم مرجعفرکانس  برابر با خروجیکه فرکانس  یهنگام

P8.21 مقدار ، مرجع می باشد فرکانس رسیدن به صیدامنه تشخ نییتع یبراP8.21  درصد حداکثر فرکانس است. نمودار برابر با

 نشان داده شده است. 17-5در شکل  نشخیصفرکانس 

Output frequency

 Hz

  t

 Frequency arrival 

detection signal       

(DO,relay)

  t

FDT  hysteresis value

=P8.19*P8.20

FDT level

      

ON
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 فرکانس صینمودار دامنه تشخ 7-5شکل 

فرکانس پرش در زمان شتاب  غیرفعال 0 0 ☆

Acc/Dec 

P8.22 

 فعال 1

 شود. یاستفاده م باشد،موثر ا منفی مثبت یفرکانس پرش در طول روند شتاب  ایآ نکهیا نییتع یبراپارامتر  نیا

باشد، فرکانس پرش در طول زمان شتاب فعال خواهد بود و فرکانس خروجی وقتی به فرکانس پرش  1برابر با  P8.22اگر پارامتر 

 برسد، از آن پرش  می کند.

 

 Acc./decاجرای فرکانس پرش در طی زمان نمودار  18-5شکل 

 Output frequency 

            Hz

  t

  t

 Set frequency

     Detection amplitude

    

ON

      

ON

      

 Frequency arrival 

detection signal       

 Output frequency

 Hz

  t

Hopping frequency 1

Hopping frequency 2
 Hopping frequency amplitude

 Hopping frequency amplitude

 Hopping frequency amplitude

 Hopping frequency amplitude
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☆ 
0.00 

Hz 

0.00Hz~ رفرکانس حداکث  
فرکانس سوئیچ شتاب 

Acc1/Acc2 

P8.25 

☆ 
0.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس سوئیچ شتاب 

Dec1/Dec2 

P8.26 

 انتخاب شده باشد. DI های ورودینالیترم قیاز طر Acc/Decشتاب  رییبدون تغ 1معتبر است که موتور  یزمانپارامتر نیا

، خروجیبا توجه به دامنه فرکانس  P8.26و  P8.25 استفاده از پارامترهای  با،راه اندازی و تغییر فرکانس خروجی  ندیدر فرا 

 انتخاب می شود.متفاوت  Acc/Decشتاب 

 نشان داده شده است: 19-5در شکل  نحوه کارکرد

 . اگر فرکانس در حالمی شودانتخاب  Acc2 شتاب باشد، P8.25کمتر از  کار ، اگر فرکانس در حالمثبت شتاب ندیطول فرا در

 . می شودانتخاب   Acc1شتاب  باشد، P8.25از  شتریب کار

. اگر فرکانس در حال می شودانتخاب  Dec2 شتاب باشد، P8.26کمتر از  کار ، اگر فرکانس در حالمنفی شتاب ندیطول فرا در

 . می شودانتخاب   Dec1شتاب  باشد، P8.26از  شتریب کار

 

 .Acc./decشتاب  نگیچینمودار سوئ 19-5شکل 

اولویت ترمینال سرعت کند  غیر فعال 0 0 ☆

Jog 

P8.27 

 فعال 1

 شود. یاستفاده م ،است تیاولو نیبالاتر یدارا سرعت کند نالیعملکرد ترم ایآ نکهیا نییتع یبرا پارامتر نیا

 عت کند می رود.سربه حالت  نورتری، اصادر شود کار اینورتر نیدر ح سرعت کنداست، اگر فرمان  فعال P8.27که  یهنگام

 Output frequency

Hz

 Acc. time2

 Acc. time1  Dec. time1
 Dec. time2

  t

 Setting frequency

      
P8.25

P8.26
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☆ 
50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس  سطح صیمقدار تشخ

(FDT2) P8.28 

☆ 

5.0% 
 FDT1(100.0%~0.0%)سطح 

 صیتشخ سیسترزیمقدار ه

 P8.29 (FDT2فرکانس )

 یعنی د،یمراجعه کن FDT1لطفا به  اتیجزئ یاست، برا کسانی FDT1 با قایدقآن  فرکانس و عملکرد صیتشخ پارامتر نیا

 .P8.20 و P8.19 توضیحات پارامر

☆ 
50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
 رسیدن به  صیتشخ مقدار

 P8.30 1 تصادفی فرکانس

☆ 

0.0% 
0.00Hz~100%(فرکانس حداکثر) 

 رسیدن به  صیدامنه تشخ

 P8.31 1 تصادفی فرکانس

☆ 
50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
 رسیدن به  صیتشخ مقدار

 P8.32 2 دفیتصا فرکانس

☆ 

0.0% 
0.00Hz~100%(فرکانس حداکثر) 

 رسیدن به  صیدامنه تشخ

 P8.33 2 تصادفی فرکانس

 

 یفرکانس تصادف صینمودار تشخ 20-5شکل 

خروجی  نالی، ترمباشد یفرکانس تصادف صیاز مقدار تشخ یمنف یامثبت  صیدر محدوده تشخ نورتریا یکه فرکانس خروج یهنگام

DO  سیگنالفعال می شود و ON می شود. 

  %0.0~%300.0))جریان نامی موتور 5.0% ☆
 سطح تشخیص جریان صفر

P8.34 

Running frequency

  t

Random frequency arrival

Random frequency arrival 

detection signal  or relay

ON

      
ON

      
OFF

      
OFF

      

OFF

      

Frequency detection range

Frequency detection range
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☆ 

0.10s 600.00s~0.00s 

زمان تاخیر سطح تشخیص 

 P8.35 جریان صفر

 ریانج صیتشخ ریاز زمان تاخ شیب آنو زمان  باشدصفر  جریان صیبرابر با سطح تشخ ایکمتر  نورتریا یخروج انیکه جر یهنگام

 .را نشان می دهدصفر  انیجر صینمودار تشخ 21-5. شکل فعال می شود DO نورتریا خروجی نالی، ترمباشد صفر

 

 صفرجریان  صینمودار تشخ 21-5شکل 

☆ 

200.0% 

 غیر فعال 0.0%

 %300.0~%0.1)جریان نامی موتور (

 شده محدود جریان یخروج

P8.36 

☆ 

0.00s 0.00s~600.00s 
  جریان یخروجتاخیر در 

 P8.37 شده محدود

 

 Output current

Zero current 

detection signal

 t

 t

ON

      

          P8.34

P8.35
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 شده فیاز حد تعر شیب جریان ینمودار خروج 22-5شکل 

 ریاز حد تاخ شیبآن ، و مدت زمان باشد( P8.36) شده محدود جریان یاز خروج شیب نورتریا یخروج انیکه جر یهنگام

(P8.37) آن  گنالیس فعال می شود و نورتریچند منظوره ا یخروج نالی، ترمباشدON  ینمودار خروج 22-5شکل  ،می شود 

 تعیین شده را نشان می دهد.  از حد شیب جریان خروجی  صیتشخ

☆ 100.0% 
 1جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.38 

☆ 0.0% 
 1دامنه جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.39 

☆ 100.0% 
 2جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.40 

☆ 0.0% 
 2دامنه جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور (

P8.41 

 DO منظوره چندخروجی  نالی، ترمباشد یتصادف جریان یمثبت و منف صیدر محدوده تشخ نورتریا یخروج انیکه جر یهنگام

 .فعال می شود

 نشان داده شده است.  23-5 که در شکل ،ی می باشدتصادف جریاندامنه  صیتشخ یدو گروه از پارامترها شامل اینورتر

 Output current

Output current overlimit

detection signal

  t

 t

 P8.36

ON

      

P8.37
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 یتصادف جریان صینمودار تشخ 23-5شکل 

کارکرد زمان  مدتانتخاب  غیر فعال  0 0 ☆

 P8.42 اینورتر
 فعال 1

زمان  انتخاب نوع اجرا در مدت  P8.44تنظیم  0 0 ☆

 کارکرد

P8.43 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 پتانسیومتر 

 .است P8.44 متناسی با ٪100آنالوگ  یدمحدوده ورو

☆ 0.0Min 6500.0Min~0.0Min مدت زمان کارکرد اینورتر P8.44 

 .شود یاستفاده م نورتریا کارکردزمان  ی تعریف مدتگروه پارامتر برا نیا

شده  میتنظ زمانبه  دنیبه طور خودکار پس از رس نورتریشود. ا یشروع م نورتریاکار  است، زمان  فعال P8.42 که یهنگام

P8.44 چند منظوره یخروج نالی، ترم DO  را فعال می کند وسیگنال آنON  .می شود 

مشاهده کرد.  U0.20 قیتوان از طر یرا م کارکرد اینورترشود، زمان  یشروع م 0 راه اندازی می شود زمان از نورتریزمان که ا هر

 می شود.  میتنظ قهیقدبر حسب واحد ، P.4.44 وP.8.43  قیطرکارکرد از زمان 

☆ 

3.10V P8.46~0.00V 
مقدار حد پایین حفاظت ورودی 

 AI1 P8.45آنالوگ 

 Output current

 t

 Random current arrival

ON

      

ON

      

ON

      

OFF

      

OFF

      
OFF

      

 Random current arrival range

 Random current arrival range

Random current arrival

detection signal or relay



 بخش پنجم. جدول پارامترها

122 

 

☆ 

6.80V 10.00V~P8.45 
مقدار حد پایین حفاظت ورودی 

 AI1 P8.46آنالوگ 

فعال می  DOخروجی چند منظوره ، باشد P8.47کمتر از  ای P8.46 مقدار تنظیم شده دراز  شتریب AI1آنالوگ  یکه ورود یهنگام

 می گردد. این پارامتر برای مشخص نمودن ورودی آنالوگ در محدوده تعریف شده می باشد. ONشود و سیگنال 

 P8.47 دمای تنظیم ماژول اینورتر 0.00℃100~℃ ℃75 ☆

یگنال آن می رسد، خروجی دیجیتال چند منظوره فعال می شود و س P8.47وقتی که دمای ماژول اینورتر به مقدار تنظیم شده در 

ON  .می گردد 

☆ 

0 

0 
با استارت موتور فن خنک کننده 

 روشن می شود

 P8.48 کنترل فن خنک کننده 

1 
با برق دار شدن فن خنک کننده 

 اینورتر روشن می شود

 .شود یفن خنک کننده استفاده مروشن شدن  انتخاب حالت یبراپارامتر   نیا

 P8.48 = 0 :باشد، روشن می   40℃از  شیب اتوریراد یدما ای راه اندازی موتور  تیدر وضع نورتریکه ا یفن خنک کننده هنگام

 باشد، فن خاموش می شود.  ℃ 40 ریز اتوریراد یکه دما یهنگام موتور و توقف حالت درشود. 

P8.48 = 1  :شود یماینورتر)برق دار شدن(، روشن پس از روشن شدن  شهیفن خنک کننده هم. 

☆ 

0.00Hz 

تا فرکانس  (P8.51)س خواب فرکان

 (P0.10)حداکثر

 شدن داریفرکانس ب

P8.49 

☆ 0.0s .0s0s~65000. شدن داریب ریزمان تاخ 
P8.50 

☆ 0.00Hz 
 فرکانس خواب 0.00Hz~ (P8.49)فرکانس بیداری 

P8.51 

☆ 0.0s 0.0s~6500.0s خواب ریزمان تأخ 
P8.52 

 شود. یاستفاده م اینورتر شدن داریب خواب و تنظیم زمان یبرا پارامترهاگروه از  نیا

رود و پس  یخواب م تیبه وضع نورتری، اباشد (P.8.51برابر فرکانس خواب ) ایشده کمتر  میکه فرکانس تنظ ی: هنگاماتیطول عمل در

 شود. ی( متوقف مP8.52خواب )تاخیر از اتمام زمان 

شدن  داریفرکانس ب بیشتر ازشده  میفرکانس تنظ یباشد، وقت ازی فعال راه انددر وضعیت خواب قرار داشته باشد و فرمان  نورتریا اگر

P8.49 ریپس از زمان تاخ نورتریباشد، ا P8.50 کند. یشروع به کار م 

ت که هر معتبر اس یزمان شدن داری. عملکرد خواب و عملکرد بشود میتنظ کمتر از فرکانس خواب نبایدشدن  داریفرکانس ب ،یطور کل به

 شود. یم میهرتز تنظ 0.00شدن و فرکانس خواب به  داریبدو فرکانس 

 ریدر حالت خواب تحت تأث PID ات انتخاب محاسبباشد،  PID بر روی منبع فرکانسزمانی که فعال کردن عملکرد خواب  هنگام

 .ردیگ یقرار م PA.28 (PA.28 = 1) پارامتر
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☆ 0.0Min 6500.0Min~0.0Min رسیدن به زمان کارکرد P8.53 

می  ONفعال می شود و سیگنال  DOترمینال خروجی چند منظوره  ،برسد P8.53شده  میمقدار تنظ کار اینورتر که زمان ینگامه

 گردد. 

 P8.54 قدرت بیاصلاح ضر 00.0~0%00.02 100.0% ☆

 

 P9.00-P9.70اضافه بار و حفاظت: پارامترهای  5-11

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر توضیح نام و  محدوده تنظیم

 اضافه بار انتخاب حفاظت غیر فعال 0 1 ☆

 P9.00 موتور 
 فعال 1

☆ 

1.00 10.00~0.20 
 اضافه بار حفاظت ضریب

 P9.01 موتور 

P9.00 = 0 نصب شود. نورتریموتور و ا نیب یرله حرارت کیشود که  یم هیموتور. توص اضافه بار: بدون عملکرد حفاظت 

P9.00 = 1حفاظت از اضافه بار  معکوس زمان تیمحدود یموتور با توجه به منحن یعملکرد حفاظت از اضافه بار برا یدارا نورتری: ا

 موتور است.

 کیموتور پس از آن که اضافه بار  یگزارش خطاکه موتور،  یجار انیجر( × P9.01) × ٪220زمان معکوس:  تیمحدود یمنحن

موتور  یجار انیجر با  ( برابرP9.01) × ٪150 مقدارموتور به  یاتیعمل انیکه جر ی. هنگام، داده خواهد شدکشد یطول م قهیدق

 .شدموتور گزارش خواهد اضافه بار  قه،یدق 60بعد از  رسد،یم

اشد، شده ب میاز حد تنظ شیکنند. اگر پارامتر ب میموتور تنظ یاضافه بار واقع ییرا با توجه به توانا P9.01توانند مقدار  یم کاربران

 وارد شود.   بیآسر موتوبه  ،نورتریا یکن است بدون گزارش خطامم

☆ 

80% 100%~50% 
ضریب پیش هشدار اضافه 

 P9.02 بار موتور

 یبرا بیضر نی. اهشدار می دهد DOچند منظوره  خروجی نالیترم قیاز طرر، موتو اضافه بار ی اصلیقبل از خطاپارامتر  نیا

 شود. هرچه مقدار بالاتر باشد، زمان هشدار کوتاه تر خواهد بود. یم ر، تنظیم موتو ه باراضافزمان هشدار قبل از حفاظت  نییتع

چند  خروجی نالیشود، ترم یم P9.02معکوس با  یزمان تیمحدود یمنحن مقداراز  شیب نورتریا یخروج انیکه جر یهنگام

 .فعال می کند را " پیش هشدار اضافه بار موتور " یخروج DO منظوره

☆ 30 
 ضریب اضافه ولتاژ بدون حفاظت اضافه ولتاژ 0

P9.03 



 بخش پنجم. جدول پارامترها

124 

 

0-100 

☆ 

770 800v~650 
مقدار ولتاژ حفاظتی اضافه 

 P9.04 ولتاژ

 با شتاب نورتری، اگر ابرسد( P9.04) به مقدار تنظیمی ولتاژ حفاظتی اضافه ولتاژ نورتریا یکه ولتاژ خروج یولتاژ: هنگاماضافه 

را  یکند، فرکانس خروج یبا سرعت ثابت کار م نورتریکه ا یکند. هنگام یشد، شتاب را متوقف مباراه اندازی موتور در حال  مثبت

به  خروجیرا متوقف خواهد کرد و فرکانس  شتاب، می دهدکاهش را سرعت شتاب منفی با  نورتریاکه  یدهد. هنگام یکاهش م

 (.P9.04) باشد یفعل یحفاظت جریانکمتر از  زمانیکه جریانتا  افتینخواهد  تغییرطور معمول 

ظیم ولتاژ از حد تنکه مقدار  یکند. هنگام یرا انتخاب م اضافه جریان موتورعملکرد  ی: نقطه حفاظت براولتاژ حفاظتی اضافه ولتاژ

 است. موتور یمقدار مربوط به درصد ولتاژ نام نیکند. ا یولتاژ بالا م اضافهتابع حفاظت  یشروع به اجرا نورتری، انمایدتجاوز شده 

 تید، ظرفباش شتریآن ب مقدارکند. هرچه  یم میولتاژ تنظ کاهش اضافهرا در  نورتریا تیظرف پارامتر نیبالا: ا ضریب ولتاژ شیافزا

آهسته  مستیس یکینامیصورت، پاسخ د نیا ریکوچک باشد. در غ دیبا آن ، مقداراینرسی کم با  هایبار یتر است. برا یقو اینورتر

خواهد بود و ممکن  کاهش ولتاژ جزئی  جهیصورت، نت نیا ریباشد. در غ بالا دی، مقدار بااینرسی بزرگبا  هایارب یخواهد بود. برا

 ولتاژ شود. یخطا جادیاست باعث ا

 کند. یم اضافه ولتاژتابع حفاظت از  یشروع به اجرا نورتریشود، ا یم میتنظ 0 ضریب اضافه ولتاژکه  یهنگام

اتصال کوتاه حفاظت از  غیر فعال 0 1 ☆

 P9.7 در هنگام روشن شدن نیزم
 فعال 1

باشد،  عالفعملکرد  نیکوتاه است. اگر ا اتصال نیمدار زم هیموتور در هنگام روشن شدن منبع تغذ ایکند که آ یم نییتعپارامتر نیا

 دهد. یم شینما برای مدت زمانی محدود UVWترمینالهای خروجی ولتاژ را در  نورتریا

☆ 
760V 650-800v 

ولتاژ اعمال شده توسط 

 P9.08 واحد ترمز

 کند. یکار م نورتریا یاست، ترمز داخل P9.08از  شتریب DCکه ولتاژ باس  یهنگام

 تعداد ریست شدن خطاها 0~20 0 ☆
P9.09 

 گر. اخص می نمایداین پارامتر تعداد ریست خودکار اینورتر را مش، می شودانتخاب  برای اینورتر خودکار خطا ریستکه  یهنگام

 خواهد داد. خطا نورتریباشد، ااین مقدار از  شیبتعداد ریست  

 انتخاب ریست خودکار خطا غیر فعال 0 0 ☆
P9.10 
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 فعال 1

. زمانیکه اینورتر خطا می دهد، بصورت خودکار ریست شود ی، استفاده مر نورتیخودکار ا ریست  عملکرداین پارامتر برای تنظیم 

 می شود. 

☆ 1.0s 100.0s~0.1s ریست خطا یفاصله زمان 
P9.11 

 خودکار. تا ریستخطا  بروز از نورتریزمان انتظار ا

فاز  قطعی انتخاب حفاظت 1bit   یفاز ورود قطعی انتخاب حفاظت  ☆

   یورود

P9.12 

 ممنوع  0

 مجاز 1

 10bit حفاظت جذب کنتاکتور

 ممنوع  0

 مجاز 1

1bitی، استفاده می شود. فاز ورود ز قطعی انتخاب محافظت ا ی: برا 

10bit :حفاظت جذب کنتاکتور 

 معتبر می باشد. است یفاز ورود قطعیعملکرد حفاظت از  یدارا که (Gوات )نوع  لویک 132بالاتر از  هاینورتریادر 

فاز  قطعی انتخاب حفاظت غیر فعال 0 1 ☆

 P9.13   خروجی
 فعال 1

 شود. یاستفاده ماینورتر  یخروجقطعی فاز انتخاب محافظت از  یبرا پارامتر نیا

 خطای نوع اول 0-99 - ●
P9.14 

 خطای نوع دوم 0-99 - ●
P9.15 

 خطای نوع سوم 0-99 - ●
P9.16 

 است. اتیجزئ و  6فصل مربوط به  99تا  1عدم خطا و  یبه معنا 0کند:  یثبت م نورتریا یرا برا ی آخرنوع خطا 3 پارامترها نیا

 :طاهاخ جدول
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 نوع خطا نمایش کد خطا شماره

 بدون خطا رزرو 0

1 1=Err01 رزرو 

2 2= Err02 اضافه جریان در شتاب افزاینده 

3 3= Err03 اضافه جریان در شتاب کاهنده 

4 4=Err04  در سرعت ثابتاضافه جریان 

5 5=Err05 اضافه ولتاژ در شتاب افزاینده 

6 6= Err06 اضافه ولتاژ در شتاب کاهنده 

7 7=Err07  در سرعت ثابتاضافه ولتاژ 

8 8=Err08 خطای منبع تغذیه کنترلی 

9 9=Err09 خطای ولتاژ پایین 

10 10=Err10 اضافه بار اینورتر 

11 11= Err11 اضافه بار موتور 

12 12= Err12 قطعی فاز ورودی 

13 13= Err13 قطعی فاز خروجی 

14 14= Err14 اضافه دمای ماژول 

15 15= Err15 خطای تجهیزات خارجی 

16 16= Err16 خطای ارتباط سریال 

17 17=Err17 خطای کنتاکتور 

18 18= Err18  خطای تشخیص جریان 

19 19= Err19 خطای شناسایی موتور 
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20 20= Err20 خطای کارت انکودر 

21 21= Err21 خطای خواندن و نوشتن در حافظه 

22 22= Err22 خطای سخت افزاری اینورتر 

23 23= Err23 خطای اتصال کوتاه زمین 

 رزرو رزرو 24

 رزرو رزرو 25

26 26= Err26 خطای رسیدن به مجموع زمان کارکرد 

27 27= Err27  1خطای تعریف شده توسط کاربر 

28 28=Err28  2خطای تعریف شده توسط کاربر 

29 29=Err29 مجموع زمان روشن بودن خطای رسیدن به 

30 30= Err30 خطای بی باری اینورتر 

31 31= Err31  خطای قطعی فیدبکPID 

40 40= Err40 خطای محدود هر موج جریان 

41 41=Err41 خطای سوئیچ موتور 

42 42= Err42 حد سرعت از  شیانحراف ب یخطا 

43 43= Err43 خطای اضافه سرعت موتور 

45 45=Err45 ضافه دمای موتورخطای ا 

51 51= Err51 هیاول تیموقع خطای 

 

 فرکانس در خطای سوم  آخرین فرکانس هنگام  خطا ●
P9.17 

 جریان در خطای سوم آخرین جریان هنگام خطا ●
P9.18 

 ولتاژ باس در خطای سوم آخرین ولتاژ هنگام خطا ●
P9.19 
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 :ریز رتبصوخطا،  هنگام تالیجید یورود نالیترم تیوضع نیآخر ●

 

مربوطه  ینریبا است،  رقم ON یورود نالیترم تیکه وضع یهنگام

 باشد رقم باینری OFF اگر وضعیت ترمینال ورودی .است 1 برابر با

 یم لیتبد یده صورت ده به DI تی. تمام وضعمی باشد 0 همربوط

 شود.

وضعیت ترمینال ورودی در 

 خطای سوم

P9.20 

بصورت ذیل خطا،  هنگام تالیجید یخروج نالیترم تیوضع نیآخر ●

 می باشد:

 

مربوطه  ینریبا است،  رقم ON خروجی نالیترم تیکه وضع یهنگام

 باشد رقم باینری OFF اگر وضعیت ترمینال خروجی .است 1 برابر با

 یم لیتبد یده صورت ده به DO تی. تمام وضعمی باشد 0 همربوط

 شود.

وضعیت ترمینال خروجی در 

 خطای سوم

P9.21 

 رزرو رزرو ●
P9.22 

زمان روشن شدن در خطای  زمان روشن شدن در آخرین خطا ●

 P9.23 سوم

زمان  راه اندازی در خطای  زمان  راه اندازی در آخرین خطا  ●

 P9.24 سوم

 فرکانس در خطای دوم آخرین فرکانس هنگام  خطا ●
P9.27 

 جریان در خطای دوم آخرین جریان هنگام خطا ●
P9.28 

 ولتاژ باس در خطای دوم ین ولتاژ هنگام خطاآخر ●
P9.29 

 :ریز بصورتخطا،  هنگام تالیجید یورود نالیترم تیوضع نیآخر ●

 

وضعیت ترمینال ورودی در 

 خطای دوم
P9.30 

BIT9      BIT8      BIT7     BIT6      BIT5      BIT4      BIT3     BIT2      BIT1      BIT0      

DI1      DI2      DI3      DI4      DI5      DI6      DI7      DI8      DI9      DI0      

BIT4      BIT3     BIT2      BIT1      BIT0      

FMP      REL1      REL2      DO1      DO2      

BIT9      BIT8      BIT7     BIT6      BIT5      BIT4      BIT3     BIT2      BIT1      BIT0      

DI1      DI2      DI3      DI4      DI5      DI6      DI7      DI8      DI9      DI0      
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مربوطه  ینریبا است،  رقم ON یورود نالیترم تیکه وضع یهنگام

 باشد رقم باینری OFF اگر وضعیت ترمینال ورودی .است 1 برابر با

 یم لیتبد یده صورت ده به DI تی. تمام وضعمی باشد 0 همربوط

 شود.

بصورت ذیل خطا،  هنگام تالیجید یخروج نالیترم تیوضع نیآخر ●

 می باشد:

 

مربوطه  ینریبا است،  رقم ON خروجی نالیترم تیکه وضع یهنگام

 باشد رقم باینری OFF اگر وضعیت ترمینال خروجی .است 1 برابر با

 یم لیتبد یده صورت ده به DO تی. تمام وضعمی باشد 0 هبوطمر

 شود.

وضعیت ترمینال خروجی در 

 خطای دوم

P9.31 

 رزرو رزرو ●
P9.32 

زمان روشن شدن در خطای  زمان روشن شدن در آخرین خطا ●

 P9.33 دوم

زمان  راه اندازی در خطای  زمان  راه اندازی در آخرین خطا  ●

 P9.34 دوم

 فرکانس در خطای اول فرکانس هنگام  خطاآخرین  ●
P9.37 

 جریان در خطای اول آخرین جریان هنگام خطا ●
P9.38 

 ولتاژ باس در خطای اول آخرین ولتاژ هنگام خطا ●
P9.39 

 :ریز بصورتخطا،  هنگام تالیجید یورود نالیترم تیوضع نیآخر ●

 

مربوطه  ینریبا است،  رقم ON یورود نالیترم تیکه وضع یهنگام

 باشد رقم باینری OFF اگر وضعیت ترمینال ورودی .است 1 برابر با

 یم لیتبد یده صورت ده به DI تی. تمام وضعمی باشد 0 همربوط

 شود.

وضعیت ترمینال ورودی در 

 خطای اول

P9.40 

BIT4      BIT3     BIT2      BIT1      BIT0      

FMP      REL1      REL2      DO1      DO2      

BIT9      BIT8      BIT7     BIT6      BIT5      BIT4      BIT3     BIT2      BIT1      BIT0      

DI1      DI2      DI3      DI4      DI5      DI6      DI7      DI8      DI9      DI0      
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بصورت ذیل خطا،  هنگام تالیجید یخروج نالیترم تیوضع نیآخر ●

 می باشد:

 

مربوطه  ینریبا است،  رقم ON خروجی النیترم تیکه وضع یهنگام

 باشد رقم باینری OFF اگر وضعیت ترمینال خروجی .است 1 برابر با

 یم لیتبد یده صورت ده به DO تی. تمام وضعمی باشد 0 همربوط

 شود.

وضعیت ترمینال خروجی در 

 خطای اول

P9.41 

 رزرو رزرو ●
P9.42 

ن در خطای زمان روشن شد زمان روشن شدن در آخرین خطا ●

 P9.43 اول

زمان  راه اندازی در خطای  زمان  راه اندازی در آخرین خطا  

 P9.44 اول

اضافه بار موتور )خطای شماره  00000 ●

1rr1E11= ) 

1bit  انتخاب عملکرد حفاظت

 1خطا 

P9.47 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

 توقف با شتاب منفی 1

 ادامه کار 2

ودی )خطای قطعی فاز ور

 (rr1212=Eشماره

10bit 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

 توقف با شتاب منفی 1

قطعی فاز ورودی )خطای 

 (3rr113=Eشماره

100bit 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

BIT4      BIT3     BIT2      BIT1      BIT0      

FMP      REL1      REL2      DO1      DO2      
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 توقف با شتاب منفی 1

خطای خارجی )خطای شماره 

rr1515=E) 

1000bit 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

 توقف با شتاب منفی 1

خطای ارتباط سریال )خطای 

 (rr1616=Eشماره 

10000bit 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

 توقف با شتاب منفی 1

خطای انکودر)خطای شماره  00000 ☆

rr2020=E) 

1bit  انتخاب عملکرد حفاظت

 2خطا 

P9.48 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

و توقف با شتاب  VFسوئیچ به  1

 منفی

 و ادامه کار VFسوئیچ به  2

 10bit 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

 توقف با شتاب منفی 1

 100bit رزرو

اضافه دمای موتور )خطای شماره 

rr4545= E مانند )P9.47 1 

bit 

1000bit 
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رسیدن به زمان مدت تنظیم شده 

 =26ه در حال کار)خطای شمار

rr26E مانند )P9.47 1 bit 

10000bit 

☆ 

00000 

تعریف شده توسط کاربر  1خطای 

rr2727= E  مانندP9.47 1 

bit 

1bit 

انتخاب عملکرد حفاظت 

 3خطا 

P9.49 

خطای 2 تعریف شده توسط کاربر 

28= Err28 مانند P9.47 1 

bit 

10bit 

خطای 3 تعریف شده توسط کاربر 

29= Err29 مانند P9.47 1 

bit 

100bit  

 خطای بی باری

 rr3030= E 

1000 

bit 

 توقف آزاد بدون شتاب 0

 توقف با شتاب منفی 1

2 

موتور. نامی  فرکانس ٪7کاهش تا 

به طور دوباره اعمال شود اگر  بار 

ی می میتنظ خودکار به فرکانس 

 رود. 

خطای شماره  PIDقطع فیدبک 

rr3131= E  مانندP9.47 1 bit  

10000 

bit 

☆ 

00000 

انحراف بیش از حد سرعت )شماره 

 P9.47( مانند rr4242= Eخطا 

1 bit 

1bit 

انتخاب عملکرد حفاظت 

 4خطا 
P9.50 



 بخش پنجم. جدول پارامترها

133 

 

نوسان سرعت موتور)خطای شماره 

rr4343= E)  مانندP9.47 1 

bit 

10bit 

خطای موقعیت اولیه )شماره خطا 

rr5151= E)  مانندP9.47 1 

bit 

100bit 

 1000 رزرو

bit 

 10000 رزرو

bit 

 .کند یمتوقف م میبه طور مستق موتور را دهد و ی**** را نشان م E نورتری، اودش می"توقف آزاد" تنظ بر روی اگر 

موتور را متوقف می لت توقف حا میدهد و مطابق با تنظ ی**** را نشان م A نورتری، ا بر روی توقف با توجه به مد توقف باشد اگر

 دهد. ی**** را پس از متوقف شدن نشان م E نورتری. اکند 

از کار . فرکانس در حال به کار ادامه می دهددهد و همچنان  ی**** را نشان م A نورتریا بر روی ادامه کار تنظیم شده باشد، اگر

 می شود.  میتنظ P9.54 قیطر

☆  

 

 

 

0 

ادامه به کار هنگام انتخاب  لیادامه کار با فرکانس فع 0

 فرکانس خطا

P9.54 

 ادامه کار با فرکانس مرجع تنظیم شده 1

 ادامه کار با فرکانس حد بالا 2

 ادامه کار با فرکانس حد پایین 3

4 
 ریغ بانیبا فرکانس پشتادام هبه کار 

 P9.55ی عیطب

☆ 

100.0% 100.0%~60.0% 
 ریغ بانیفرکانس پشت

 P9.55 یعیبط

 ی** را نشان م A نورتریشود، ا یمتنظیم ادامه کار  یپردازش خطا برا  افتد و یاتفاق م نورتریکارکرد ا زمان که خطا در  یهنگام

 .کار می کند P9.54 میدهد و با فرکانس تنظ



 بخش پنجم. جدول پارامترها

134 

 

از حداکثر فرکانس  یرصدد P9.55 میمقدار تنظ ،یعیطب ریغ بانیبه عنوان فرکانس پشت کارانتخاب فرکانس در حال  هنگام

 است.

 رزرو   ☆
P9.56 

 رزرو   ☆
P9.57 

 رزرو   ☆
P9.58 

 انتخاب توقف گذرا غیر فعال 0  ☆

P9.59 
 شتاب کاهنده 1

 شتاب کاهنده تا توقف 2

 حفاظت ولتاژ در توقف گذرا 100.0%~80.0% 90.0% ☆
P9.60 

☆ 

0.50s 100.00s~0.00s 
وقف زمان اصلاح ولتاژ در ت

 P9.61 گذرا

☆ 80.0% 
 مقدار ولتاژ در توقف گذرا DC  (100.0%~60.0%ولتاژ استاندارد باس(

P9.62 
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نمودارتوقف گذرا 24 -5شکل   

بازخورد  یروین با نورتریجبران توسط ا DC، ولتاژ مدار اتفاق می افتد بکار می رودولتاژ  یافت ناگهان ایقطع برق  کهیزمان پارامتر نیا

 .موتور و انتقال انرژی موتور به اینورتر انجام می شودکاهش سرعت چرخش  جبران می شود که از طریقار ب

P9.59 = 1دده یکاهش م با شتاب منفی سرعت موتور را نورتری، ااتفاق می افتد ولتاژی افت ناگهان ایکه قطع برق  ی: هنگام .

 رمالن بر اساس زمان باس . ولتاژ شده برمی گردد میور معمول به فرکانس تنظبه ط نورتریا برسد یکه ولتاژ باس به حالت عاد یزمان

 است. یعیولتاژ طب میتنظشود   P9.61 زا شی. اگر زمان بباز می گردد یطول ولتاژ به حالت عاد

P9.59 = 2شود. یمتوقف مبا شتاب منفی  نورتری، ااتفاق می افتد ولتاژی افت ناگهان ایکه قطع برق  ی: هنگام 

انتخاب حفاظت قطع بار  غیر فعال 0 0 ☆

 P9.63 موتور
 فعال 1

☆ 10.0% 
 سطح تشخیص قطعی بار %0.0~%10))جریان نامی موتور

P9.64 

Bus voltage

 t

 t

 t

P9.62

P9.60 (P9.59=1:Deceleration)

P9.60

(P9.59=2 : Deceleration to stop)

P9.61

Deceleration time3

Deceleration time4

Recovery acceleration time

Deceleration time3 Deceleration time4
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☆ 1.0s 60.0s~0.0s زمان تشخیص قطعی بار 
P9.65 

)مدت  P9.64راستقطعی با صیکمتر از سطح تشخ نورتریا یخروج انیاست و جر قطعی بار فعالکه عملکرد حفاظت  یهنگام

بار، قطعی حفاظت از  زمان. در می یابدکاهش  نامی فرکانس از ٪7به طور خودکار به  نورتریا ی(، فرکانس خروجP9.65زمان< 

 شود. یم میتنظ قبلیبه طور خودکار به فرکانس  نورتریبازگردانده شود، ا موتور اگر بار

☆ 
 %0.0~)%50.0)فرکانس حداکثر 20.0%

افه مقدار تشخیص اض

 P9.67 سرعت

☆ 1.0s 60.0s~0.0s زمان تشخیص اضافه سرعت 
P9.68 

 سنسور سرعت معتبر است.ی با کنترل بردار حالتتنها در پارامتر نیا

، P9.67< سرعت اضافه)مقدار  باشد شده میموتور فراتر از فرکانس تنظ یکه سرعت چرخش واقع یهنگام نورتریا یخطا هشدار

 .Err43=  43شماره  ی(. خطاP9.68مدت زمان< 

☆ 
 %0.0~)%50.0)فرکانس حداکثر 20.0%

 انحراف صیمقدار تشخ

 P9.69 از حد سرعت  شیب

☆ 
5.0s 60.0s~0.0s 

 انحراف صیتشخ زمان 

 P9.70 از حد سرعت  شیب

 سنسور سرعت معتبر است.ی با کنترل بردار حالتتنها در پارامتر نیا

( P9.70، مدت زمان< P9.69شده )انحراف<  نییچرخش موتور و فرکانس تعسرعت  نیکه انحراف ب یهنگام نورتریا یخطا

 .Err42=  42شماره  خطای شود.  یداده م صیتشخ

P9.70 = 0.0 :  می شود غیر فعالاز حد سرعت  شیب انحراف صیتشخخطای. 

☆ 
40 100-0 

کاهش توان از طریق گین 

Kp P9.71 

☆ 
30 100-0 

  کاهش توان از طریق

 Ki P9.72 ادغامضریب 

☆ 20.0s 300.0s-0 زمان کاهش توان 
P9.73 
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  PA.00-PA.28 :PIDپارامترهای گروه  5-12

بر  D لیفرانسید مقدار و  I ادغامضریب مقدار ، Pگین تناسبیمحاسبه  قیاست. از طر ندیروش معمول در کنترل فرآ کی PIDکنترل 

 میرا تنظ نورتریا یفرکانس خروج PID، کنترل   (Refrence)عمرج گنالیو س (Feedback))بازخورد گنالیسدو تفاوت  اساس

 ان،یکنترل جر رینظ ندیآبه چند کنترل کننده فر PIDکنترل  که با مقایسه مقدار رفرنس با مقدار فیدبک بدست می آید. کند  یم

 ه است.نشان داده شد 25-5کنترل در شکل  یبرا گنالیشود. نمودار س یکنترل فشار و کنترل دما اعمال م

 

  PID کنترل فرآیند نمودار 1-5-5 شکل

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 0 0 
 PIDمنبع رفرنس   PA.01تنظیم 

PA.00 

1 AI1 

2 AI2 

3 
AI3 )پتانسیومتر( 

4 
 DI5ورودی پالس 

5 
 ارتباط سریال

6 
 پله ای( )ورودی MSدستورات 

☆ 50.0
% 

 PIDمقدار رفرنس  0.0%~100.0%
PA.01 

 شود. یاستفاده م PID رفرنسانتخاب مرجع پارامتر  یبرامقدار  نیا

 ٪100.0~  ٪0.0 می، محدوده تنظکه بصورت درصد)%( مشخص می شود است یمقدار نسب کی PID مرجعمقدار  نییتع

 .انجام می دهدرا  یدو مقدار نسب در واقع مقایسه PID فرآیند ،است یمقدار نسب کنیز ی PID بازخورد مقدار. است

+      

-      Target quantity

Feedback quantity

PID output control quantity

P      

1      

Td*s+1     

1      

Ti      

1      

S     



 بخش پنجم. جدول پارامترها

138 

 

☆ 0 0 AI1  منبع فیدبکPID 

PA.02 

1 AI2 

2 AI3 )پتانسیومتر( 

3 AI2－AI1 

 DI5ورودی پالس  4

 ارتباط سریال 5

6 AI1+AI2 

 )|AI1|,|AI2|(بیشترین مقدار 7

  )|AI2||AI1|,(کمترین مقدار 8

 شود یاستفاده م PID فیدبکانتخاب کانال  یبرامقدار  نیا

 .است ٪100.0~  ٪0.0 تغییراتاست، دامنه  ی بر حسب درصد )%(مقدار نسب کی PID فیدبک مقدار

 PID عملکردجهت  عملکرد مثبت 0 0 ☆

PA.03 
 عملکرد منفی 1

 یفرکانس خروج PID کوچکتر باشد، لازم است که PIDرجع م گنالیبازخورد نسبت به س گنالیمثبت: اگر س کردعمل

 کنترل کشش در سیستم سیم جمع کن. مانند .آیدبه دست  PIDدهد تا توازن  شیرا افزا نورتریا

را  نورتریا یفرکانس خروج PID باشد، لازم است که PIDمرجع  گنالیبازخورد کوچکتر از س گنالی: اگر سیمنف کردعمل

 کشش در سیستم سیم باز کن.کنترل مانند . اوردیدست بخود را بازن تو PIDکاهش دهد تا 

 .دیتوجه داشته باشبه آن   اتیقرار دارد، لطفا در طول عمل 35عملکرد  ریعملکرد تحت تاث نیا

☆ 100
0 

 PIDمرجع  فیدبک و محدوده 0~65535
PA.04 

 و فیدبک  PID  (U0.15)امترهای مرجع پار شینما یواحد بدون بعد است که برا کی PIDمرجع  فیدبک و محدوده

PID (U0.16)شود. یاستفاده م 



 بخش پنجم. جدول پارامترها

139 

 

 است. اگر  .PA.04 توسط پارامتر مشخص شده محدوده به مربوط ،٪100.0 نسبی مقدار یک PIDمرجع  فیدبک .

PA.04 باشد و شده  میتنظ 2000 برابر با PID مقدار پارامتر  ،باشد شده  متنظی ٪100.0 برابرU0.15  2000 

 ایش داده خواهد شد.نم

 PID  Kp1گین تناسبی  0.0~100.0 20.0 ☆
PA.05 

☆ 2.00s 10.00s~0.01s  ادغامزمان Ti1  PID 
PA.06 

☆ 0.00s 10.000~0.00 زمان دیفرانسیل Td1  PID 
PA.07 

Kp1 میقابل تنظ قدرت: پارامتر گین تناسبی PID اگر مقدارکند. یم نییرا تع P  میتنظ، قدرت قابل باشدبزرگ PID 

 PID فیدبکمقدار  نیانحراف ب یاست که وقت یمعن نیشود، به ا یم میتنظ 100.0 برابر باکه پارامتر  یاست. هنگام بیشتر

اگر ) قرار می دهد حداکثر فرکانسرا برابر با  یفرکانس خروج میتنظ یبرا PID نندهک متنظی باشد، ٪100.0و مقدار مرجع 

 حذف شده است(. لیفرانسید یب ضرو   ادغامضریب اثر فرض شود 

 شتریب PID میکوتاهتر باشد، مقاومت قابل تنظ ادغام. هرچه زمان PID یکپارچگیقدرت میزان  نیی: تعTi1 ادغامزمان 

 PID متنظی باشد، ٪100و مقدار مرجع  PID فیدبک مقدار  نیانحراف ب یاست که وقت یبدان معن  ادغامخواهد بود. زمان 

مر یک دوره مست( پس از اگر فرض شود گین تناسبی و ضریب دیفرانسیل حذف شده است)  ادغام یه کنند میتوسط تنظ

 .ساندر یبه حداکثر فرکانس م ی رافرکانس خروج

 PID و مقدار مرجع PID فیدبک مقدار  نیباختلاف  یبر رو PID میدرجه تنظکننده  نیی: تعTd1 یلیفرانسید زمان

 PID میکند، تنظ رییدرصد تغ 100زمان  نیدر ا فیدبکاست که اگر مقدار  یمعن نیبد یلفرانسیشود. زمان د یانجام م

به  افرکانس خروجی ر (حذف شده باشند ادغامزمان و اثر  گین تناسبی  اثراگر فرض شود ) لیفرانسیکننده د میتوسط تنظ

 .داشتخواهد  بیشتری   میدرجه تنظ ،یل طولانیفرانسی. زمان دمی رساندحداکثر فرکانس 

☆ 
2.00H

z 
 0.00~فرکانس حداکثر  

چرخش در  PIDفرکانس قطع 

 PA.08 معکوس موتور

تواند مرجع و  یم PID(، معکوس است )به عنوان مثال، فرکانس یمنف PID یکه فرکانس خروج یموارد، تنها زمان یدر برخ

حد  نییتع یبرا PA.08 ست،یص مجاز ناز موارد خا یدر برخ معکوس بالاقرار دهد. فرکانس  یکسان در حالترا  فیدبک 

 شود. یاستفاده م معکوسفرکانس  بالای 

 PIDحد انحراف  0.0%~100.0% 0.0% ☆
PA.09 

 فیدبک نیکه انحراف ب یشود. هنگام یو مقدار مرجع استفاده م ستمیس فیدبکمقدار  نیحداکثر انحراف مجاز ب نییتع یبرا

PID محدوده باشد،  نیو مرجع در اPID تنظیمدرصد منبع  اساس رانحراف ب حدکند.  یرا متوقف م میتنظ PID (منبع  ای

 . اندمی مثابت  یکوچک است، فرکانس خروج فیدبکمقدار مرجع و مقدار  نیکه انحراف ب یگامشود. هن ی( محاسبه مفیدبک
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☆ 0.10
% 

 PIDحد دامنه ضریب دیفرانسیل  0．00%~100.00%
PA.10 

ود. ش ستمیس در نوسان جادینسبتا حساس است که ممکن است به نوبه خود باعث ا لینسفرای، نقش دPID ماتیدر تنظ

 PID لیفرانسید یدامنه خروج میتنظ یبرا PA.10. ی محدود می شودکوچک در دامنه PID تغییرات دیفرانسیل ن،یبنابرا

 شود. یاستفاده م

☆ 0.00s 650.00s~0.00s رفرنس رییمدت زمان تغ PID 
PA.11 

 تغییر  ٪100 تا ٪0از  PID رفرنساست که  یزمان متناسب باکند، که  یم رییمقدار پارامتر تغ نیبا توجه به ا PID رفرنس

 .کند یم

تواند اثرات  یکه م تنظیم شده، انجام می دهد.زمان در طول را  یخط راتییتغ PIDکند،  یم رییتغ PID رفرنسکه  یهنگام

 هد.را کاهش دسریع از جهش  یناش ستمیسوء س

☆ 0.00s 60.00s~0.00s  زمان فیلتر فیدبکPID 
PA.12 

☆ 0.00s 60.00s~0.00s  زمان فیلتر خروجیPID 
PA.13 

PA.12 فیدبککردن  لتریف یبرا PID ا ر فیدبکتداخل  ات ناشی ازریکند تا تاث یکردن کمک م لتریشود. ف یاستفاده م

 .دهدبهبود حلقه بسته را  ستمیپاسخ عملکرد س وکاهش دهد، 

PA.13 یکردن فرکانس خروج لتریف یبرا PID فرکانس  یکند تا جهش ها یکردن کمک م لتریشود. ف یاستفاده م

 د.را کاهش ده یخروج

 رزرو   ☆
PA.14 

 PID  Kp2گین تناسبی  0.0~100.0 20.0 ☆
PA.15 

☆ 2.00s 10.00s~0.01s  ادغامزمان Ti2  PID 
PA.16 

☆ 0.000
s 

 Td2  PID فرانسیلزمان دی 0.00~10.000
PA.17 

 PIDشرط سوئیچ پارامترهای  بدون سوئیچ  0 0 ☆

PA.18 
 DIسوئیچ از طریق ترمینال  1

 مقدار انحراف سوئیچ از طریق 2

☆ 20.0
% 

A.20P~0.0%  سوئیچ  1مقدار انحرافPID 
PA.19 
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☆ 80.0
% 

100.0%~A.19P  سوئیچ  2مقدار انحرافPID 
PA.20 

  

 

 PID پارامترهای  نگیچیسوئ اگرامینمودار د 26-5شکل 

 

بنابراین را برآورده سازند.  فرآیندکل  یازهاینبه تنهایی  توانند ینم PID یگروه از پارامترها کیاز برنامه ها،  یدر بعض

 .شود یمختلف استفاده م یها تیموقع یمختلف برا یپارامترها

و   PA.15 ~ PA.17 یپارامترها تنظیم شود. یاستفاده م PID یرامترهاگروه از پا 2 رییتغ یبرا پارامترهاگروه از  نیا

 مانند هم هستند و از روش یکسانی استفاده می کنند.   PA.05 ~ PA.07 پارامتر

بر  کیاتومات یا انتخاب و  DI چند منظوره تالیجید نالیتوان با استفاده از ترم یرا م PID ی مختلفگروه از پارامترها دو

 .داد رییتغ  PID انحراف ر اساس مقدا

  : PA.18 = 1 43را  مریوطه نالیترم (پارامتر نگیچیسوئ نالیترم PID) ترمینال غیر فعال که  ی. زماندیکن میتنظ 

می انتخاب  2گروه  هایپارامتر اگر ترمینال فعال شود،  (PA.05 ~ PA.07) می شوندانتخاب  1گروه  هایاست پارامتر

 .(PA.15 ~ PA.17) شوند

PA.18 = 2 :شده نییکمتر از مقدار تع فیدبکو  رفرنس نیکه مقدار مطلق انحراف ب یهنگام PA.19 یاست، پارامترها  

 PA.20 شده نییاز مقدار تع شتریب فیدبکو  رفرنس نیکه مقدار مطلق انحراف ب ی. هنگاممی شوندانتخاب  PID  1گروه 

در محدوده انحراف  فیدبکو  رفرنس نیکه مقدار مطلق انحراف ب یهنگاممی شوند. انتخاب  PID گروه دوم  یاست، پارامترها

 26-5. همانطور که در شکل انتخاب می شوند بر اساس مقدار خطی متناظر PID یپارامترها رد،یگ یقرار م 2و  1 چیسوئ

 .نشان داده شده است

 PIDمقدار اولیه  0.0%~100.0% 0.0% ☆
PA.21 

☆ 0.00s 650.00s~0.00s هیمقدار اول ینگهدار زمان PID 
PA.22 

مقدار  یحلقه بسته پس از زمان نگهدار مقادیر میتنظ.   (PA.21)است  PID هیمقدار اول نورتریا یراه اندازبرای مقدار شروع 

 شود. یشروع م PID (PA.22) هیاول

 

 

 

PA.19 PA.20 PID deviation

PI parameter

PID parameter1

PA.05、PA.06、PA.07

PID parameter2

PA.15、PA.16、PA.17
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PID    هیاول مقدارنمودار  27-5شکل 

 

در  PID یخروج عیسر رییتغ باعث جلوگیری ازشود، که  یاستفاده م PID یروجخ نیمحدود کردن اختلاف ب یبرا پارامتر نیا

 شود. یم داریپا نورتریکه عملکرد ا ی، به طورابتدای راه اندازی می شود

☆ 
1.00
% 

100.00%~0.00% 
ی حداکثر مقدار انحراف خروج

 PA.23 راستگرد

☆ 
1.00
% 

100.00%~0.00% 
ی حداکثر مقدار انحراف خروج

 PA.24 چپگرد

PA.23  وPA.24 چرخش راستگرد و چپگرد موتور می باشد.در حال  یمربوط به حداکثر مقدار مطلق انحراف خروج 

 PID ادغاموضعیت ضریب  1bit  ادغامجداسازی زمان  00 ☆

PA.25 

 غیر فعال 0

 فعال 1

ه ب دنیهنگام رس ادغام ضریبتوقف 

 یحد خروج

10bit 

 غامادادامه ضریب  0

 ادغامتوقف ضریب  1

1bitادغامزمان  ی: جداساز 

  ادغامضریب  اتی، عملفعال شود( 22چند منظوره )عملکرد  تالیجید ورودی یباشد، پس هنگام فعال ادغامزمان  یجداساز اگر

PID لیفرانسیدضریب و  بهره تناسبیو تنها عملکرد  متوقف می شود PID عمل خواهند کرد. 

همیشه  ادغامزمان  یچند منظوره، جداساز تالیجید DI وضعیت ورودیباشد ، صرف نظر از  غیر فعال ادغامزمان  یجداساز اگر

 .غیر فعال خواهد بود

Output frequency

Hz

 t

PA.21

PA.22
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10bit : یبه حد خروج دنیهنگام رس ادغام ضریبتوقف 

 ایرا متوقف کند  دغاماضریب  ایتواند انتخاب کند که آ ی، کاربر ممی رسدحداکثر مقدار به  PID اتیعمل یکه خروج یهنگام

 نه.

 نوسانات زیاد، که ممکن است به کاهش می شودمحاسبات متوقف در  PID ادغامعملکرد ضریب  ،توقف ضریب انتهاب شود اگر

PID .کمک کند 

☆ 
0.0
% 

مقدار تشخیص کاهش فیدبک  غیر فعال 0.0%

PID PA.26 
0.1% 100.0%~0.1% 

☆ 

0s 20.0s~0.0s 
دبک زمان تشخیص کاهش فی

PID PA.27 

 .دنریگ یمورد استفاده قرار م PID تشخیص کاهش مقدار فیدبک یبرا پارامترها نیا

 در شده نییتع زماناز  شیب زمانی  ی، و براباشد PA.26 شده نییکمتر از مقدار تع PID فیدبککه مقدار  یهنگام

PA.2731شماره ی خطا باشد، اینورتر=Err31  .می دهد 

 PIDعملیات توقف  ملیاتتوقف بدون ع 0 0 ☆

PA.28 
 توقف با عملیات  1

 انجام شود با خیر. PIDدر شرایط توقف  PIDاین پارامتر برای این استفاده می شود که آیا عملیات 

 برابر با صفر می باشد.  PA.28معمولا مقدار 

 

 

 Pb.05-Pb.09طول ثابت و شمارش: پارامترهای  5-13

 .دارد ، کاربرداست ازیمورد نیی که عملکرد تراورز و وایندر و کاربردها ییایمیو مواد ش ینساج عیصنا یبرا یفرکانس نوسان پارامترهای

فرکانس  یابیو رد رودیم نییبالا و پا، به عنوان مرکز مرجعفرکانس  بر اساس  نورتریا یمعناست که فرکانس خروج نیبد نوسان فرکانس

 Pb.01و  Pb.00دامنه نوسان توسط  ، انجام می گیرد.نشان داده شده است 28-5در شکل در محور زمان همانطور که  کاردر حال 

.خواهد بود عیر فعال  نوساناست و فرکانس  0دامنه نوسان  یشود، به معن یم میتنظ 0 بر روی Pb.01که  یهنگام  می شود. میتنظ
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 نوسانفرکانس  یمدار اگرامید 28-5شکل 

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 1000m 65535m~0m تنظیم طول 
Pb.05 

☆ 0m 65535m~0m طول واقعی 
Pb.06 

 تعداد پالس در هر متر 0.1~6553.5 100.0 ☆
Pb.07 

 ود.ش یکنترل طول ثابت استفاده م یو تعداد پالس ها در هر متر به طور عمده برا ی، طول واقعتنظیم طولسه پارامتر مانند 

را با  Pb.06 یطول واقع دیتوان یشود، شما م یچند منظوره جمع آور تالیجید یورود نالیترم قیاز طر دیبا طول  اطلاعات

 ،باشد Pb.05تر از طول مرجع  یطولان یکه طول واقع ی. زماندیکن افتیدر Pb.06و  یریشماره پالس نمونه گ میتقس

 ول مرجع" را مشخص می کند و فعال می شود. نشان دهنده "رسیدن به ط DO نالیترم یخروج

 بر رویرا  DIعملکرد مقدار) انجام می شود( DI نالیطول )توسط ترم ریست کردن اتیکنترل طول ثابت، عمل ندیطول فرآ در

 .نماییدمراجعه  P4.00 ~ P4.09 پارامترهای مشخصات لطفا به ی(، برادیانتخاب کن 28

که فرکانس پالس بالا است، تنها  ی(. هنگام27شمارش طول" )عملکرد  یط به "ورودمربو یورود نالیعملکرد ترم میتنظ

 .ردیتواند مورد استفاده قرار گ یم DI5 ورودی دیجیتال

 ندهمقدار شمار میتنظ 1~65535 1000 ☆
Pb.08 

 مقدار شمارش مشخص شده 1~65535 1000 ☆
Pb.09 

Output frequency

Hz

Swing frequency upper limit

Central frequency Fset

Swing frequency lower limit

Running command

Acceleration according to acceleration time
Swing frequency cycle

Triangle wave rise time

Deceleration according to deceleration time

 t

+Aw

-Aw

Swing frequency amplitude

Pb.00=0:Aw=Fset*Pb.01

 Pb.00=1:Aw=Fmax*Pb.01

Textile hopping frequency

=Aw*Pb.02
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 بر روی دیمربوطه با یورود نالیشود. ترم یچند منظوره جمع آور تالیجید یورود نالیتوسط ترم دیبا نده)کانتر(مقدار شمار

می استفاده شود که فرکانس پالس بالا  یزمان دیبا DI5 نالیشود. ترم می( در برنامه تنظ25)عملکرد  "ورودی شمارنده"عملکرد 

 .باشد

، سپس فعال می شود" به مقدار شمارنده رسیدن" یتالیجید ی، خروجرسد یرا م Pb.08مقدار  نده بهکه مقدار شمار یهنگام

 .می شودشمارش متوقف 

مشخص شمارش  رسیدن به" تنطیم شده بر روی  تالیجید ی، خروجمی رسد Pb.09مقدار  شمارنده بهکه مقدار  یهنگام

 .ابدی یادامه م Pb.08" شده میتنظ ندهبه "مقدار شمار دنیتا رس شمارشسپس  ،فعال می شود شده 

 باشد. Pb.08 شده میتنظنده از مقدار شمار شتریب دینبا Pb.09شخص شده شمارش م مقدار

 

 مشخص شدهو شمارش  شده میمقدار شمارش تنظنمودار  29-5شکل 

 

 

 PC.00-PC.51ساده:  PLCعملکرد  و  (MSسرعت چند پله ای)فرمان  5-14

را تحقق  MSسرعت چند پله ای اند نه تنها عملکرد تو یم کهاست.  MS ینسبت به عملکرد معمول یعملکرد فراوان یدارا MSفرمان 

 یمقدار نسبیک ، MSفرمان  ن،یاستفاده شود. بنابرا زین PIDو منبع مرجع  VF یتواند به عنوان منبع ولتاژ جداساز یبخشد، بلکه م

 .که باید عملکرد آن تعیین شود است

 های از دستور فرمان یبیتواند تنها ترک یساده م PLCاست.  تردی اینورکاربر یسیساده متفاوت از عملکرد برنامه نو PLC عملکرد

MS ه لطفا به گرو بیشتر مشخصات یاست. برا یفراوان و عمل یکاربردها یدارا دیکاربر یسیکه برنامه نو یرا به دست آورد، در حال

A7 دیمراجعه کن. 

محدودیت 

 تنظیم

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

1 2 3 4 5 6 7 8 9
Pulse counting

   DI5

Set counting

 DO1

Designated counting 

 relay
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 MS 0فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.00 

 MS 1فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.01 

 MS 2فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.02 

 MS 3فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.03 

 MS 4فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.04 

 MS 5فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.05 

☆ 0.0% 
 MS 6فرمان  -100.0%~%100.0

PC.06 

 MS 7فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.07 

 MS 8فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.08 

 MS 9فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.09 

 MS 10فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.10 

 MS 11فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.11 

 MS 12فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.12 

 MS 13فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.13 

 MS 14فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.14 

 MS 15فرمان  -100.0%~100.0% 0.0% ☆
PC.15 

 .PID رفرنس، منبع V منبع فرکانس، منبع ولتاژبه عنوان تواند در سه مورد استفاده شود:  یسرعت م MSفرمان  

که به عنوان منبع فرکانس استفاده  یاست. هنگام رمتغی ٪100.0 تا ٪100.0است که از  یار نسبمقد کیسرعت  MSفرمان  ابعاد

 نامی درصد ولتاژ زانیمبر حسب شود،  یاستفاده م VFکه به عنوان منبع ولتاژ  یحداکثر فرکانس است. هنگام ی ازشود، درصد یم

 .ستیلازم ن ندیدر طول فرآ مقادیر لیشود، تبد یتفاده ماس PID رفرنس بعکه به عنوان من یشود. هنگام یموتور محاسبه م

به گروه  شتریب اتیجزئ یانتخاب شود. برا DI تالیجید یها ترکیب باینری ترمینالمختلف از  یمطابق با حالت ها دیبا MS فرمان

P4 دیمراجعه کن.  

 PLCمد کاری  یکبار اجرا و توقف 0 0 ☆
PC.16 
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کانس یکبار اجرا و ادامه با فر 1

 آخر

 تکرار اجرا 2

 .VF یتواند در دو مورد استفاده شود: منبع فرکانس، منبع ولتاژ جداساز یساده م PLCفرمان 

 ~ PC.00 ی درمثبت و منفمقدار شود.  یساده است که به عنوان منبع فرکانس استفاده م PLCنمودار مختصات  30-5 شکل

PC.15  کند. یم نییرا تع چرخش موتورجهت 

PLC منبع ولتاژ جداساز می باشد به عنوان منبع فرکانس کاریحالت  3 یدارا(ی VF  یحالت ارائه نم 3با :)شود 

 یکبار اجرا و توقف: 0

 ، تا دوباره دستور العمل اجرا شود.راه اندازی نمی شودشود و  یبه طور خودکار متوقف م رنورتیا حرکت، چرخه کی لیاز تکم پس

 مه با فرکانس آخریکبار اجرا و ادا: 1

ندازی با راه ا ،توقف می شود نورتریا نکهی. بعد از انگه می داردرا  آخرین مرحلهفرکانس و جهت  نورتریا ، حرکتچرخه  کی لیتکم با 

 شود. یاجرا م PLC هیاول تیاز وضعدوباره  مجدد

 تکرار اجرا: 2

 شود. دادهتا دستور توقف  نمی شودو متوقف  تکرار می کند  دوباره از مرحله اولآن را  نورتر،یا چرخه حرکت کی لیاز تکم پس

 

 

 ساده PLCنمودار   30-5شکل 

 PLC 1bitانتخاب حافظه  00 ☆
PC.17 

Running direction

PC.19

PC.00

PC.21

PC.01

PC.18 PC.20 PC.23

PC.02
PC.14

PC.15

250ms pulse

 t

DO or RELAY output
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در زمان  PLCانتخاب حافظه  خاموش شدن بدون ذخیره 0

 خاموش شدن

 خاموش شدن با ذخیره 1

 10bit توقف بدون ذخیره 

 توقف بدون ذخیره 0

 توقف با ذخیره 1

همچنین وضعیت ، یا توقف اینورتر می باشد قبل از خاموش شدن نس در حال کار و فرکا PLCبرای ذخیره وضعیت  PLCحافظه 

 ،پس از روشن شدن PLC فرآیندشود،  میتنظ 0 برابر 1bitاگر  .اینورتر مجددیا راه اندازی پس از روشن شدن  PLCراه اندازی 

 فعال خواهد شد.ل از او دوباره

 از آخرین وضعیت ذخیره شده، شروع می شود.  PLCتنظیم شود، پس از روشن شدن مجدد،  1برابر  bit1ولی اگر 

تنظیم شود،  1برابر  bit10ولی اگر  خواهد شد. ی دوباره از اول اجرا پس از راه انداز PLC ندیشود، فرآ میتنظ 0 برابر 10bitاگر 

 از آخرین وضعیت ذخیره شده، شروع می شود.  PLC پس از راه اندازی مجدد،

  

☆ 0.0 

s(h) 

6553.5s(h)~  0.0s(h) 

 PLC 0مدت زمان کار 

PC.18 

 PLC 0در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.19 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 1 
PC.20 

 PLC 1در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.21 

☆ 0.0s(h) 3.5s(h)655~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 2 
PC.22 

 PLC 2در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.23 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 3 
PC.24 

 PLC 3در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.25 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 4 
PC.26 

 PLC 4در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.27 

☆ 0.0 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 5 
PC.28 
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s(h) 

 PLC 5در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.29 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 6 
PC.30 

 PLC 6در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.31 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 7 
PC.32 

 PLC 7در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.33 

☆ 0.0 

s(h) 

6553.5s(h)~0.0s(h) 

 PLC 8مدت زمان کار 

PC.34 

 PLC 8در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.35 

☆ 0.0s(h) )h(6553.5s)~h(0.0s  مدت زمان کارPLC 9 
PC.36 

 PLC 9در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.37 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 10 
PC.38 

 PLC 10در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.39 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 11 
PC.40 

 PLC 11در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.41 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 12 
PC.42 

 PLC 12در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.43 

☆ 0.0s(h) (h)6553.5s~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 13 
PC.44 

 PLC 13در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.45 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 14 
PC.46 

 PLC 14در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.47 

☆ 0.0s(h) 6553.5s(h)~0.0s(h)  مدت زمان کارPLC 15 
PC.48 
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 PLC 15در  Acc/Decشتاب  0~3 0 ☆
PC.49 

☆ 

0 

 PLCواحد مدت زمان کار  Sثانیه  0

PC.50 
  H ساعت 1

☆ 

0 

 MS 0حالت رفرنس فرمان  PC.00رفرنس پارامتر  0

PULSE 

PID 

PC.51 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 پتانسیومتر 

 پالس  4

5 PID 

6 

 نییتع شیمرجع فرکانس از پ

 / UP با( P0.08شده )

DOWN داد رییتوان تغ یم 

 شود. یاستفاده م 0سرعت در  MSانتخاب کانال مرجع  یبرا پارامتر نیا

مناسب  ها حالت ریو سا MSفرمان  نیب رییتغ یاست که برا یگرید یها نهیگز یدارا MS 0، فرمان PC.00بر انتخاب  علاوه

 است.

 انجام دهند. را دو منبع فرکانس نیب رییتوانند تغ یم یساده به عنوان منبع فرکانس به راحت PLCو  MSدو فرمان  هر

 

 

 Pd.00-Pd.06: سریال ارتباطپارامترهای گروه  5-15

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 

600
5 

MODBUS       1 مد باسbit 

 (Baud rate)سرعت انتقال 
Pd.00 

 
0 300BPS 

1 600BPS 
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2 1200BPS 

3 2400BPS 

4 4800BPS 

5 9600BPS 

6 19200BPS 

7 38400BPS 

8 57600BPS 

9 115200BPS 

DP-Profibus 10پروفی باس  

bit 

0 115200BPS 

1 208300BPS 

2 256000BPS 

3 512000BPS 

 100bit رزرو

 1000bit رزرو

☆  

0 

 فرمت اطلاعات  )N-8-2( ونیبراسیدون کالب 0

Pd.01 

)8- زوج اسیمق ونیبراسیکال 1

)1-E 

 غیر زوج اسیمق ونیبراسیکال 2

)1-O-8( 

3 1-N-8 
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 آدرس محلی انتخاب همه 0و 247-1  ☆
Pd.02 

☆  20ms-0ms تاخیر در پاسخ 
Pd.03 

☆ 0.0 
60.0s-0.1s, 0.0)ارتباط از حد شیزمان ب )غیر فعال 

Pd.04 

☆ 31 MODBUS       1 مد باسbit  اطلاعات انتقالانتخاب 

Pd.05 

 پروتکل مدباس غیر استاندرد 0

 پروتکل مدباس استاندرد 1

 DP-Profibus 10bitپروفی باس  

 PPO1فرمت  0

 PPO2فرمت  1

 PPO3فرمت  2

 PPO4فرمت  3

4  

☆ 0 0 0.01A  دقت خواندن مقدار جریان 

Pd.06 
1 0.1A 

 

 

 PE.00-PE.29کاربر:  یساز یسفارش پارامترهای 5-16

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ P0.01 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  0پارامتر کاربر، کد 
PE.00 

☆ P0.02 xAx.xx,U0.x~.xx,A0.00PP~P0.00  1پارامتر کاربر، کد 
PE.01 

☆ P0.03 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  2پارامتر کاربر، کد 
PE.02 
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☆ P0.07 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  3پارامتر کاربر، کد 
PE.03 

☆ P0.08 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  4پارامتر کاربر، کد 
PE.04 

☆ P0.17 U0.xxAx.xx,~.xx,A0.00PP~P0.00  5پارامتر کاربر، کد 
PE.05 

☆ P0.18 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  6پارامتر کاربر، کد 
PE.06 

☆ P3.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  7پارامتر کاربر، کد 
PE.07 

☆ P3.01 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  8پارامتر کاربر، کد 
PE.08 

☆ P4.00 .xx,U0.xxAx~.xx,A0.00PP~P0.00  9پارامتر کاربر، کد 
PE.09 

☆ P4.01 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  10پارامتر کاربر، کد 
PE.10 

☆ P4.02 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  11پارامتر کاربر، کد 
PE.11 

☆ P5.04 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  12پارامتر کاربر، کد 
PE.12 

☆ P5.07 Ax.xx,U0.xx~0.00.xx,APP~P0.00  13پارامتر کاربر، کد 
PE.13 

☆ P6.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  14پارامتر کاربر، کد 
PE.14 

☆ P6.10 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  15پارامتر کاربر، کد 
PE.15 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  16پارامتر کاربر، کد 
PE.16 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  17پارامتر کاربر، کد 
PE.17 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  18پارامتر کاربر، کد 
PE.18 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  19پارامتر کاربر، کد 
PE.19 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  20پارامتر کاربر، کد 
PE.20 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  21پارامتر کاربر، کد 
PE.21 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  22پارامتر کاربر، کد 
PE.22 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  23پارامتر کاربر، کد 
PE.23 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  24پارامتر کاربر، کد 
PE.24 
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☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  25پارامتر کاربر، کد 
PE.25 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  26پارامتر کاربر، کد 
PE.26 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  27پارامتر کاربر، کد 
PE.27 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00 28 پارامتر کاربر، کد 
PE.28 

☆ P0.00 Ax.xx,U0.xx~.xx,A0.00PP~P0.00  29پارامتر کاربر، کد 
PE.29 

 هستند. کاربر  یساز یسفارش هایکدپارامترها گروه  نیا

 یسفارش پارارمترهای  به عنوان گروه PEگروه  در( را پارامترهای اینورتر)از جمله همه  ازیمورد ن یتوانند پارامترها یم کاربران

 بر قرار دهند.کار یساز

، دهد  یم شینمارا  P0.00مقدار   PEکه  ی. هنگامداشته باشدکاربر  یساز یسفارشپارامتر  30حداکثر  تواند یم PE گروه

 .و پارامتری تعریف نشده است است که کد عملکرد کاربر صفر است یمعن نیبه ا نیا

 

 

 PP.00-PP.04: پارامترها تیریمد 5-17

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 ولیه ا

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 رمز عبور کاربر 0~65535 0 ☆
PP.00 

 شود. یمجاز پارامترها استفاده م ریغ از مشاهده و اصلاح جلوگیری یرمز عبور برا میتنظ پارامتر

 ،اشدنب ازیرمز عبور مورد نشود. اگر  یشود، عملکرد رمز عبور فعال م یم میصفر تنظ از ریپارامتر به هر عدد غ مقدار که یهنگام

 .دیده رییتغ 00000مقدار پارامتر را به 

، اگر رمز عبور کاربر نادرست باشد، پارامترها می، هنگام ورود به حالت تنظ د و فعال گشتش میاز آنکه رمز عبور کاربر تنظ پس

در رها پارامت شینمایا و در حالت کار  شینما  ی قابلپارامترها دیتوان ی. شما فقط مدیده رییپارامتر را مشاهده و تغ دیتوان ینم

 .را مشاهده نماییدتوقف حالت 

 .دیریتماس بگ شرکتلطفا با  د،یفراموش کن ایکرده  می. اگر رمز عبور را اشتباه تنظفراموش نکنیدرمز عبور خود را  لطفا

 پارامتر هیاول یمقدارده بدون عملکرد 0  ★
PP.01 
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1 

رض ف شیپ قادیربه م یبازگردان

موتور  هایکارخانه، پارامتر

 شود یشامل نم

 حافظه یپاکساز 2

3 
کارخانه،  یبازگرداندن پارامترها

 موتور یپارامترها شامل

4 
 یپارامتر فعل گیری از بانیپشت

 کاربر 

501 
 بانیپشت هایبازگرداندن پارامتر

 کاربر

 : بدون عملکرد0

 شود یموتور شامل نم هایفرض کارخانه، پارامتر شیپ ادیربه مق ی: بازگردان1

 کند: یم یابیفرض کارخانه باز شیپ ریمقاد با ریز یتمام پارامترها را به جز پارامترها نورتریا

 .P7.09، P7.13 ،P7.14، ثبت شده در زمان خطا، اطلاعات P0.22موتور،  یپارامترها

 : پاک کردن حافظه2

 کند. یرا صفر م P7.14و  P7.09 ،P7.13خطا،  یرکوردها نورتریا

 موتورشامل پارامترهای کارخانه،  ی: بازگرداندن پارامترها3

     PP.01 = 3کند یم یابیفرض کارخانه باز شیپ ریمقاد را با موتورپارامترهای   از جمله تمام پارامترها نورتری، ا 

 کاربر  یپارامتر فعلگیری از  بانی: پشت4

می تواند پارامترهای تنظیم شده خود را ذخیره نماید و در کاربر است، که کاربر  شده توسط میتنظ یترهااز پارام گیری بانیپشت

 مواقعی که تغییر می کنند، بازیابی کند. 

 کاربر های: بازگرداندن پارامتر501

 قیه از طراست ک یره شده کاربرذخ یبازگرداندن پارامترها ،یعنی استفاده می شود،کاربر   بانیپشت پارامترهای  بازگرداندن یبرا

PP.01 = 501 انجام می شود. 
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★  

 

 

 هاپارامتر شینما انتخاب U 1bitانتخاب نمایش گروه 

PP.02 

 عدم نمایش  0

 نمایش 1

 A 10bitانتخاب نمایش گروه 

 عدم نمایش  0

 نمایش 1

انتخاب نمایش پارامترهای شخصی سازی   ☆

 شده
1bit 

های پارامتر شینما نتخابا

 شخصی سازی شده

PP.03 

 عدم نمایش  0

 نمایش 1

انتخاب نمایش پارامترهای تغییر یافته 

 توسط کاربر
10bit 

 عدم نمایش  0

 نمایش 1

می  یواقع یازهایبه ن را با توجه  یپارامترها میتنظی از مختلفشکلهای  که  یکاربران یاساسا برا هاپارامتر شیانتخاب نما

 شود: یارائه م ریبه شرح ز شی، مناسب است. سه روش نماخواهند

 توضیح نام 

حالت نمایش پارامترهای 

 عملکرد اینورتر

 بیدهد، به ترت یرا نشان م نورتریعملکرد ا یپارامترها

P0 ~ PF ،A0 ~ AF ،U0 ~ UF. 

 یحالت پارامتر سفارش

 کاربر

مشخص شده کاربر  یااز پارامتره یسفارش شینما

توسط  داده شده شینما ی(. پارامترها32)حداکثر 

 شود. یم نییتع PEگروه 

 رییتغ هایحالت پارامتر

 کاربریافته توسط 

فرض کارخانه متفاوت  شیپ با مقدارکه  ییپارامترها

 هستند.
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حالت نمایش . سوئیچ کند شینما مختلف های به حالت QUICK دیتواند با استفاده از کل ی، کاربر مPP.03 شینما یهنگام

 فرض. شیبه عنوان پ پارامترهای عملکرد اینورتر

 نمایش FunC - حالت نمایش پارامتر

 USEt -حالت نمایش پارامترهای عملکرد اینورتر
 

 کاربر یحالت پارامتر سفارش
 

 U--C- - کاربریافته توسط  رییتغ هایحالت پارامتر
 

 کدهای نمایش بصورت ذیل:

 کاربر. یافتهرییتغ هی کاربر، حالت پارامتر یسفارش پارامترهای: حالت یشخص هایپارامتر شیگروه از حالت نما دو

 شود. یکاربر اضافه م یساز یسفارش پارامتربه تابع  شفرضیبه عنوان پ uکاربر، علامت  یساز یسفارش هایحالت پارامتر در

شود. به عنوان مثال:  یکاربر اضافه م یع سفارشبه پارامتر شفرضیبه عنوان پ cکاربر، علامت  یافته رییتغ هایحالت پارامتر در

P1.00  بصورتبه cP1.00 شود. یداده م شینما 

 انتخاب اصلاح پارامترها می تواند اصلاح شود 0 0 ☆

PP.04 
 نمی تواند اصلاح شود 1

 .بکار می رود پارامترها تغییر ازنادرست از استفاده  یریجلوگ یبرا پارامتر نیا

PP.04 = 0 داد. رییتوان تغ یرا م پارامترها: تمام 

PP.04 = 1 شوند. یتوانند مشاهده شوند، اما اصلاح نم یفقط م پارامترها: تمام 

 

 

 A0.00-A0.08گروه کنترل گشتاور:  5-18

محدودیت 

 تنظیم

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 انتخاب مد کنترل سرعت/گشتاور مد کنترل سرعت 0 0 ★

A0.00 
 مد کنترل گشتاور 1
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A0.00 کنترل گشتاور. ایشود: کنترل سرعت  یاستفاده م نورتریکنترل ا مدانتخاب  یبرا 

کنترل  چی(، سوئ29)عملکرد  غیر فعالچند منظوره مجهز به دو عملکرد کنترل گشتاور است: کنترل گشتاور  تالیجید نالیترم

کنترل سرعت و کنترل گشتاور برقرار  نیب راتییهماهنگ باشد تا تغ A0.00با  دیبا نالی(. دو ترم46تاور )عملکرد سرعت / گش

 شود.

A0.00 انتخاب نالیاست. اگر ترم غیر فعالکنترل سرعت / گشتاور  انتخاب  نالیترمرا  تنظیم می نماید، زمانی که کنترل  مد 

 .خواهد بود A0.00معکوس مقدار  با نترل برابرک مدباشد،  فعالکنترل سرعت / گشتاور 

 شود. یثابت م نورتریا یکنترل سرعت برا مدباشد،  فعال 29که عملکرد  یهنگام

★ 

0 

0 )A0.03(  انتخاب منبع تنظیم گشتاور  تنظیم دیجیتال 

A0.01 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3  پتانسیومتر 

 ورودی پالس 4

 ارتباط سزیال 5

6 )AI1,AI2(MIN 

7 )AI1,AI2(MAX 

 تنظیم دیجیتال  گشتاور -200.0%~200.0% 150% ☆
A0.03 

A0.01 گشتاور وجود دارد. انتخاب منبع حالت  8 کلاشود.  یانتخاب منبع گشتاور استفاده م یبرا 

. ٪200.0~  ٪200.0: میت. محدوده تنظاس نورتریا نامی گشتاور آن برابر با ٪100است که  یمقدار نسب کیگشتاور  تنظیم

 باشد.  نورتریا نامیبرابر گشتاور  2 گشتاور می تواند حداکثر

 شود. یم میتنظ A0.03 متناسب باپالس  یآنالوگ، ورود ی، ورودارتباط سریال ٪100، 7 تا 1گشتاور با انتخاب 

☆ 
50.00Hz ~0.00Hzحداکثر گشتاور)P0.10( 

د حداکثر فرکانس راستگرد در م

 A0.05 کنترل گشتاور

☆ 
50.00Hz ~0.00Hzحداکثر گشتاور)P0.10( 

حداکثر فرکانس چپگرد در مد 

 A0.06 کنترل گشتاور
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A0.05 ،A0.06 شود. یحداکثر فرکانس در حالت کنترل گشتاور استفاده م میتنظ یبرا 

 ر صورت. دافزایش می یابدچرخش موتور  موتور باشد، سرعت گشتاور تنظیمیاگر گشتاور بار کمتر از  ،گشتاورحالت کنترل  در

 محدود شود. دیحداکثر سرعت چرخش موتور با ،یکیحوادث مکان گرید ایوقفه  ایجاد

☆ 
0.00s 65000s~0.00s 

کنترل  ACCشتاب افزاینده 

 A0.07 گشتاور

☆ 
0.00s 65000s~0.00s 

کنترل  DECشتاب کاهنده 

 A0.08 گشتاور

 ن،ینابراشود. ب یم نییموتور و گشتاور بار تع یخروج اختلاف گشتاورت موتور و بار توسط سرع رییدر حالت کنترل گشتاور تغ

مان شتاب ز میشود. با تنظ یکیمکان بالای مشکلات استرس ای زینو جادیباعث اکه کند،  رییتغ عیسرعت موتور ممکن است سر

acc/dec را کند کردموتور  تسرع تغییرات  تواند یم، کنترل گشتاوردر. 

A0.07  وA0.08 شود. میتنظ 0.00 نیاز می باشد، گشتاور عیکه به پاسخ سر یطیدر شرا دیبا 

 مستر رنورتیبه عنوان ا یکیبار،  کنواختی عیاز توز نانیاطم ی، برایکسان راه اندازی می کنند بار که عنوان مثال: دو موتور  به

از  یخروج ی. گشتاور واقعخواهد بودحالت کنترل گشتاور( ) به عنوان اسلیو یگریو د می شود می)حالت کنترل سرعت( تنظ

ا دنبال کند، ر اینورتر مستراست که گشتاور  ازیناینورتر اسلیو  اینورتر اسلیو را مشخص می نماید وگشتاور  فرمان مستر نورتریا

 برابر اسلیو  نورتریا ی. براacc./decبنابراین گشتاور اینورتر اسلیو باید خیلی سریع تغییر کند و در این حالت مقدار شتاب 

 .تنظیم می شود هیثان 0.00

 

 

 A1.00-A1.21 زی: مجا IOورودی های  5-19

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 VDI1انتخاب عملکرد ورودی مجازی  0~59 0 ★
A1.00 

 VDI2انتخاب عملکرد ورودی مجازی  0~59 0 ★
A1.01 

 VDI3انتخاب عملکرد ورودی مجازی  0~59 0 ★
A1.02 

 VDI4انتخاب عملکرد ورودی مجازی  0~59 0 ★
A1.03 
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 VDI5انتخاب عملکرد ورودی مجازی  0~59 0 ★
A1.04 

توان به عنوان  یرا م VDI1 ~ VDI5کنترل است.  برد در DI یها ترمینالبا  مشابه یمجاز VDI1 ~ VDI5 پارامترهای

 .دیمراجعه کن P4.00 ~ P4.09 پارامترهای لطفا به شرح اتیجزئ یچند منظوره استفاده کرد، برا تالیجید یدورو یها ترمینال

 VDI1تنظیم مد فعال ترمینال مجازی  VDI1 1bitورودی مجازی  0000 ★

A1.05 

 یم میتصم یمجاز VYXحالت  0

 یا نه موثر است VDI ایکه آ ردیگ

 ردیگ یم میتصم A1.06 پارامتر 1

 نه ایموثر است  VDI ایکه آ

 VDI2 10bitورودی مجازی 

 یم میتصم یمجاز VYXحالت  0

 یا نه موثر است VDI ایکه آ ردیگ

 ردیگ یم میتصم A1.06 پارامتر 1

 نه ایموثر است  VDI ایکه آ

 VDI3 100bitورودی مجازی 

 یم میتصم یمجاز VYXحالت  0

 یا نه موثر است VDI ایکه آ ردیگ

 ردیگ یم میتصم A1.06 پارامتر 1

 نه ایموثر است  VDI ایکه آ

 VDI4 1000bitورودی مجازی 

 یم میتصم یمجاز VYXحالت  0

 یا نه موثر است VDI ایکه آ ردیگ

 ردیگ یم میتصم A1.06 پارامتر 1

 نه ایموثر است  VDI ایکه آ

 VDI4 00bit100ورودی مجازی 
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 یم میتصم یمجاز VYXحالت  0

 یا نه موثر است VDI ایکه آ ردیگ

 ردیگ یم میتصم A1.06 پارامتر 1

 نه ایموثر است  VDI ایکه آ

★ 

00000 

 مجازی VD1حالت ترمینال  VDI1 1bitورودی مجازی 

A1.06 

 فعال 0

 غیر فعال 1

 VDI2 10bitورودی مجازی 

 فعال 0

 غیر فعال 1

 VDI3 100bitورودی مجازی 

 فعال 0

 غیر فعال 1

 VDI4 1000bitورودی مجازی 

 فعال 0

 غیر فعال 1

 VDI5 10000bitورودی مجازی 

 فعال 0

 غیر فعال 1

 قیمتفاوت است و از طر یمعمول دیجیتال یورود نالیترم باکرد، که  میروش تنظ 2 قیتوان از طر یرا م یمجاز VDI نالیحالت ترم

A1.05 شود. یانتخاب م 

 VDIx. دارد VDO یخروجفعال یا غیر فعال بودن به  بستگی VDI اعتبار تی، وضعVDI متناسب با VDOانتخاب  هنگام

 .VDOx (x: 1 ~ 5) متناسب با 
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 مجازی را مشخص می کنند. یورود نالیترم وضعیت  بیبه ترت A1.06 پارامتر باینری یها تیب

 دهد. یرا نشان م یمجاز VDIروش استفاده از  ریز مثال

، هشدار و توقف متناوب گشتاور  AI1 یورودمقدار محدودیت  " لیتکم ی، براVDI متناسب با VDO: هنگام انتخاب 1مثال 

 ":نورتریا

 (؛A1.00 = 44" )1شده توسط کاربر  فیتعر ی"خطا برابر با VDI1 میتنظ

 معتبر؛ VDI1 تیوضع بر اساسا VDO1 (A1.05 = xxx0) میتنظ

 ؛AI1" (A1.11 = 31)از حد  شیب ی"ورود برابر با VDO1 یعملکرد خروج میتنظ

است،  فعال VDI1 یورود نالیحالت ترم فعال می شود، VDO1 یخروج ،باشد نییاز حد بالا / پا شیب AI1 مقدار که یهنگام

VDI1 27و توقف، خطا شماره  نورتریا یهشدار و خطا اعلامشده توسط کاربر" و  فیتعر 1 ی"خطا برابر  =E.USt1. 

 ":راه اندازی خودکار پس از روشن شدن" لیتکم ی، براVDI بر اساس حالت A1.06 پارامترهنگام انتخاب  :3مثال 

 (؛A1.00 = 1جلو" ) FWD"فرمان  برابر با VDI1 میتنظ

 معتبر؛ VDI1 تیوضع میتصمبر اساس  یرا( بA1.05 = xxx1) پارامتر میتنظ

 (؛A1.06 = xxx1) فعالبه حالت  VDI1 نالیترم میتنظ

 (؛P0.02 = 1" )نالیمنبع فرمان به "کنترل ترم میتنظ

 (؛P.8.18 = 0. )دیکن مغیر فعال تنظیرا به حالت  یحفاظت از راه انداز انتخاب

فرمان  افتیدر حال اجرا، که معادل در همربوط نالیشود، ترم یداده م صیختش فعال VDI1 ه،یو مقدار اول نورتریاز فعال شدن ا پس

 .راه اندازی در جهت راستگرد می شود، و سپس شروع راستگرد است استارت

 AI1بعنوان  DIانتخاب تابع  0-59 0 ★
A1.07 

 AI2بعنوان  DIانتخاب تابع  0-59 0 ★
A1.08 

 AI3بعنوان  DIانتخاب تابع  0-59 0 ★
A1.09 

★  AI1 1bit AI  به عنوانDI  فعالانتخاب حالت 

A1.10 
 سطح بالا فعال 0

 سطح پائین فعال 1
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AI2 10bit 

 سطح بالا فعال 0

 سطح پائین فعال 1

AI3 100bit 

 سطح بالا فعال 0

 سطح پائین فعال 1

 AI به عنوان DI یولتاژ وروداگر شود.  یتفاده ماس پارامترهاگروه  نیا یبرا AI نالیترم تی، وضعباشد ولت  7از  شتریب AI 

حلقه  یراولت ب 7تا  3است.  نییمربوط به سطح پا AI نالیترم تی، وضعولت 3کمتر از  AI یولتاژ وروداگر مربوط به سطح بالا است. 

 یس می باشد. سترزیه

 لطفا به گروه اتیجزئ یشود. برا یم نییتع  A1.10 پارامتر قیاز طر نییح پاسط ای باشد فعال  سطح بالا DI به عنوان AI اینکه

P4 دیمراجعه کن. 

 :دهد یم حیرا توض DI و حالت مربوط به AI یولتاژ ورود نیرابطه بو  ،ال نشان می دهدرا به عنوان مث AI یولتاژ ورود 31-5 شکل

 

 AIنمودار ترمینال فعال  31-5شکل 

 

با ورودیهای  اتصال کوتاه 0 0 ☆

 DIXفیزیکی 

 VDO1تابع خروجی مجازی 

A1.11 1  وضعیت گروهP5  برای

انتخاب خروجی های 

 DOفیزیکی 

AI input voltage

 t

DC7V

      

DC3V

      

ON

      
ON

      
OFF

      
AI terminal status
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اتصال کوتاه با ورودیهای  0 0 ☆

 DIXفیزیکی 

 VDO2تابع خروجی مجازی 

A1.12 1  وضعیت گروهP5  برای

انتخاب خروجی های 

 DOفیزیکی 

ای اتصال کوتاه با ورودیه 0 0 ☆

 DIXفیزیکی 

 VDO3تابع خروجی مجازی 

A1.13 1  وضعیت گروهP5  برای

انتخاب خروجی های 

 DOفیزیکی 

اتصال کوتاه با ورودیهای  0 0 ☆

 DIXفیزیکی 

 VDO4تابع خروجی مجازی 

A1.14 1  وضعیت گروهP5  برای

انتخاب خروجی های 

 DOفیزیکی 

اتصال کوتاه با ورودیهای  0 0 ☆

 DIXفیزیکی 

 VDO5تابع خروجی مجازی 

A1.15 1  وضعیت گروهP5  برای

انتخاب خروجی های 

 DOفیزیکی 

☆ 0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیر خروجیVDO1 
A1.16 

☆ 0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیر خروجیVDO1 
A1.17 

☆ 0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیر خروجیVDO1 
A1.18 

☆ 0.0s 0.0s~3600.0s ن تاخیر خروجی زماVDO1 
A1.19 

☆ 0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیر خروجیVDO1 
A1.20 
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☆  VDO1 
1bit 

انتخاب حالت فعال ترمینال خروجی 

DOV 

A1.21 

  لاجیک مثبت  0

 لاجیک منفی 1

VDO2 10bit 

 لاجیک مثبت  0

 لاجیک منفی 1

VDO3 100bit 

 لاجیک مثبت  0 0000

 لاجیک منفی 1

VDO4 1000bit  

  لاجیک مثبت  0

 لاجیک منفی 1

VDO5 10000bit 

 لاجیک مثبت  0

 لاجیک منفی 1

 دیجیتال یبا ورود همراه تواند  یاست، م کنترل برد DOی دیجیتال که مشابه عملکرد خروج ،یمجاز دیجیتال یعملکرد خروج

 .ساده استفاده شود یمنطق هایاز کنترل یتحقق برخ یرا، بVDIx ی مجاز

 یورود یتوسط حالت ها  VDO1 ~ VDO5 یحالت خروجمی شود، انتخاب  0ی مجاز VDOx یکه عملکرد خروج یهنگام

DI1 ~ DI5 تعیین می شود.  دیصفحه کل یبر روVDOx  و DIx بصورت یک به یک متناظر هستند. 

با   VDOxو استفاده از عملکرد  می، تنظ می شودصفر انتخاب  ریغ ی مقداریجازم VDOx یکه عملکرد خروج یهنگام

 .دیمراجعه کن P5 به گروه شتریب اتیجزئ یمشابه است، برا DO گروه P5 یمربوط به خروج یپارامترها

 .می شود میتنظ A1.21 قیرا انتخاب کند و از طر یمنف ایمنطق مثبت  تواندیم VDOx یخروج فعالطور مشابه، حالت  به

 .دیمراجعه کن VDIx  یکاربرد یلطفا به برنامه ها VDOx استفاده از  یبرا
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 A2.00-A2.65کنترل موتور دوم:  5-20

موتور، استفاده از  ی تنظیمیپلاک موتور، پارامترها ی د پارامترهانتوان یموتور م 4دهد.  رییموتور را تغ 4 نیب کنترلتواند  یم اینورتر

مربوط به هر  ی کنترل بردارتنظیمات  ایکنترل  V / F اتمیو تنظ انکودرمربوط به  یپارامترها می، تنظیکنترل بردار ای V / Fکنترل 

 موتور را داشته باشند.

 .هستند متناسبکاملا  پارامترهاگروه از  3هستند. و  4، موتور 3، موتور 2موتور  بیبه ترت A2 ،A3 ،A4 گروه

 .دیمراجعه کن 1موتور  با مرتبط یهالطفا به پارامتر اتیجزئ یبرا

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 انتخاب نوع موتور  موتور القایی)آسنکرون( عمومی 0 0 ★

A2.00 
 موتور القایی)آسنکرون( فرکانس متغییر 1

 موتور سنکرون مغناطیس دائم 2

★  1000.0kW~0.1kW می موتورتوان نا 
A2.01 

★  2000V~1V ولتاژ نامی موتور 
A2.02 

★  655.35A~0.01A   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

 6553.5A~0.1A  اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 جریان نامی موتور

A2.03 

★  0.01Hz~ فرکانس نامی موتور فرکانس ماکزیمم 
A2.04 

★  1rpm~65535 rpm سرعت نامی موتور 
A2.05 

★  65.535Ω~1Ω0.00   اینورتر کمتر یا(

55Kw ) 

6.5535Ω~0.0001Ω از  بیشتر)اینورتر

55Kw ) 

 موتور مقاومت استاتور

 آسنکرون

A2.06 

★  65.535Ω~0.001Ω   اینورتر کمتر یا(

55Kw ) 

 موتورروتور مقاومت 

 A2.07 آسنکرون
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6.5535Ω~0.0001Ω از  بیشتر)اینورتر

55Kw ) 

★  655.35mH~0.1mH  کمتر یا  )اینورتر

55Kw ) 

65.535mH~0.01mH از  بیشتر)اینورتر

55Kw ) 

 موتوراندوکتانس نشتی 

 آسنکرون

A2.08 

★  6553.5mH~0.1mH   اینورتر کمتر یا(

55Kw ) 

655.35mH~0.01mH از  بیشتر)اینورتر

55Kw ) 

 موتوراندوکتانس متقابل 

 آسنکرون

A2.09 

★  P1.03~0.01A  اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

P1.03~0.1A اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتورجریان بی باری 

 A2.10 آسنکرون

 تعداد پالس انکودر 65535~1  ★
A2.27 

 نوع انکودر ABZانکودر افزایشی  0 0 ★

A2.28 

 UVWانکودر افزایشی  1

 انکودر ترانسفورمری روتاری 2

 انکودر سینوس/کسینوس 3

 UVWانکودر  4

انتخاب فیدبک سرعت  نکودر محلیا 0 0 ★

 انکودر

A2.29 
 انکودر توسعه 1

  DI5  ورودی پالس 2

انکودر افزایشی  ABفاز  راستگرد 0 0 ★

ABZ A2.30 
 چپگرد 1
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 زاویه نصب انکودر 0.0°~°359.9 0 ★
A2.31 

 UVWترتیب فاز  راستگرد 0 0 ★

A2.32 
 چپگرد 1

 UVWانکودر  آفست زاویه 359.9°~0.0° 0 ★
A2.33 

★ 1 
1~65535 

جفت قطبهای انکودر 

 A2.34 ترانسفورمری

 زمان قطع انکودر غیرفعال 0 0 ★

A2.36 
1 10.0s~0.1s 

★  

 

 

 انتخاب اتوتیونینگ  غیر فعال 0

A2.37 

 اتوتیونینگ درجا موتور آسنکرون  1

 اتوتیونینگ کامل موتور آسنکرون  2

 ونینگ درجا موتور سنکروناتوتی 11

 اتوتیونینگ کامل موتور سنکرون  12

☆ 

30 100~1 

کنترل  P1بهره تناسبی

 A2.38 سرعت 

☆ 

0.50s 10.00s~0.01s 

کنترل  I1 ادغامزمان 

 A2.39 سرعت

☆ 5.00Hz P2.05~0.00 
 1فرکانس سوئیچینگ 

A2.40 

☆ 

20 100~0 

کنترل  P2بهره تناسبی 

 A2.41 سرعت 

☆ 

1.00s 10.00s~0.01s 

کنترل  I2 ادغامزمان 

 A2.42 سرعت

☆ 10.00Hz فرکانس ماکزیمم ~P2.02  2فرکانس سوئیچینگ 
A2.43 
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☆ 

100% 200%~50% 

ضریب لغزش سرعت 

 A2.44 کنترل برداری

☆ 0.015s 0.100s~0.000s 
 زمان فیلتر حلقه سرعت 

A2.45 

☆  0 P2.48  منبع حد بالای گشتاور در

 کنترل برداری

A2.47 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 Max(AI1,AI2) 

☆ 

150.0% 200.0%~0.0% 
تنظیم دیجیتال حد بالای 

 A2.48 گشتاور در کنترل برداری

 بهره تناسبی تنظیم تحریک  20000~0 2000 ☆
A2.51 

 تنظیم تحریک ادغامزمان  20000~0 1300 ☆
A2.52 

 بهره تناسبی تنظیم گشتاور  20000~0 2000 ☆
A2.53 

 تنظیم گشتاور ادغامزمان  20000~0 1300 ☆
A2.54 

حلقه  ادغام جداگانهانتخاب  غیر فعال 0 0 ☆

 A2.55 سرعت
 فعال 1

   مد کنترل برداری بدون سنسور 0  ★

 (SVC)حلقه باز 

 رل موتور دوممد کنت

A2.61 
)حلقه    مد کنترل برداری با سنسور 1

 (FVCبسته 
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 V/Fمد کنترل  2

 Acc/Decانتخاب شتاب  مانند موتور اول 0  ☆

 موتور دوم 

A2.62 

 ACC1زمان شتاب  1

 ACC2زمان شتاب  2

 ACC3زمان شتاب  3

 ACC4زمان شتاب  4

 افزایش گشتاور موتور دوم  اتوماتیکافزایش گشتاور  0  ☆

A2.63 
30.0%~0.1% 

☆ - 
0~100 

بهره کاهش نوسانات موتور 

 A2.65 دوم 

 

 

 A5.00-A5.11کنترل:  یساز نهیبه 5-21

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 
8.00 

Hz 
0.00Hz~15.00Hz 

 ینگچیفرکانس سوئ حد بالای

DPWM 
A5.00 

A5.00 حالت کنترل  یفقط براVF راه اندازی معتبر است در حالت VF ونیحالت مدولاس ی، موج مربعآسنکرون موتور 

 ونی: حالت مدولاسA5.00. مقدار موج< یمرحله ا 7مداوم  ونی: حالت مدولاسA5.00کند. مقدار موج > یم نییمداوم را تع

 .یمرحله ا 5مداوم 

است. در حالت  کم  نوسان جریاننسبتا بزرگ است، اما  نورتریا ینگچیسوئ تلفات ، اس مرحله 7م مداو ونیحالت مدولاس در

 است. فرکانس بالا ممکن است زیاد انیجرنوسانات است، اما  کمنسبتا  نورتریا ینگچیسوئ تلفات مرحله،  5 وستهیپ ونیمدولاس

 ح وجود ندارد.به اصلا یازینبنابراین شود،  رعملکرد موتو یثبات یمنجر به ب

 .دیمراجعه کن P0.15دما، لطفا به  شیو افزا نورتریا تلفات  ی. برادیمراجعه کن P3.11لطفا به  VF کار نوسان در حالت یبرا
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 PWM ونیحالت مدولاس آسنکرون ونیمدولاس 0 0 ☆

A5.01 
 سنکرون ونیمدولاس 1

 ورتی بصکه با فرکانس خروج سوئیچینگبه فرکانس  آسنکرون ونیسمعتبر است. مدولا VFحالت کنترل  یپارامتر تنها برا نیا

 یفرکانس خروج یماند. به طور کل یم یباق یکسانکند که نسبت آنها  یحاصل م نانیاشاره دارد و اطم ی تغییر می کندخط

 .بهتر می باشد یولتاژ خروج تیفیک ی افزایشبالا برا

و فرکانس   سوئیچین نسبت فرکانس رایز ست،ین ازی( مورد ن100Hzاز )کمتر  نییپا یدر فرکانس ها سنکرون ونیمدولاس

 است. شتریب آسنکرون ونیمدولاس تیمزبطور کلی نسبتا بالا است،  یخروج

 کمتر از این فرکانسمعتبر است. و در حالت  سنکرون ونیاست، مدولاس 85Hzاز  شتریب کارکه فرکانس در حال  یهنگام

 شود. یم فعال آسنکرون ونیمدولاس

☆ 0 0 PWM عمق  است ی غیرفعالتصادفPWM یتصادف 

A5.03 1  سوئیچینگعمق فرکانس 

PWM یتصادف 

 داخلداد، ت رییو نرم تغ متغییرتوان به  یو سخت را م کنواختی یسیالکترومغناط و نویز سر و صدا ،یتصادف PWM میتنظبا 

 یعمق تصادف .است غیر فعال PWMدهد که  ینشان م 0. ابدیش تواند به طور موثر کاه یم یخارج یسیالکترومغناط امواج

PWM ایجاد می کند یمتفاوت اتاثر. 

تغییر  تیکردن محدود فعال غیر فعال 0 0 ☆

 A5.04  عیسر انیجر
 فعال 1

 نورتریا نرمال و کارکرد نورتریا انیجراضافه حفاظت  یبه حداقل رساندن خطا یبراسریع،  انیفعال کردن تابع محدود کننده جر

 .می باشد

 خطای اضافه حرارت بدهد. خطایماند، ممکن است ب یباق انیجر عیسرتغییر در حالت  نورتریا یزمان طولانمدت   برای اگر

 اشاره دارد. ی آنو توقف ضرور نورتریاست که به اضافه بار ا Err40=  40 عیسر انیمحدود بودن جر

 ه ولتاژاضاف ونیمدولاس بیضر 110%~100 105 ★
A5.05 

 پائین ولتاژنقطه  میتنظ 420-210 350 ☆
A5.06 

A5.06 9 نورتریا پائین ولتاژ یمقدار خطا میتنظ یبرا  =Err09 شود. یاستفاده م 

☆ 0.0 8.0khz-0.0 فرکانس سوئیچینگ سرعت کم 
A5.08 
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★ 810.0V 200.0V~2500.0V بالا ولتاژنقطه  میتنظ 
A5.09 

A5.09  ستیولتاژ سخت افزار مربوط ناضافه نرم افزار است که به  قیژ از طرولتا اضافهنقطه. 

☆ 

0.30hz 0.00~5.00hz 
در  DCآستانه ولتاژ تزریق ترمز 

 A5.11 سرعت پائین

 

 

 

 AI: A6.00-A6.29 ی منحن میتنظ  22-5

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 0.00V 10.00V~A6.02- یمنحن AI 4 یحداقل ورود 
A6.00 

☆ 

0.0% 100.0%~100.0%- 

 AI یمنحن تنظیم متناظر درصد

  4 یحداقل ورود

 

A6.01 

☆ 3.00V A6.00~A6.04   یمنحنورودی انحنا  1نقطه AI 4  
A6.02 

☆ 

30.0% 100.0%~100.0%- 
 1تنظیم متناظر درصد  نقطه  

 AI 4  A6.03 یمنحنورودی انحنا 

☆ 6.00V A6.06A6.02~   یمنحنورودی انحنا  2نقطه AI 4  
A6.04 

☆ 

60.0% 100.0%~100.0%- 
 2تنظیم متناظر درصد  نقطه  

 AI 4  A6.05 یمنحنورودی انحنا 

☆ 10.00
V 

A6.06~10.00V یمنحن AI 4 یورود حداکثر 
A6.06 

☆ 

100.0
% 

100.0%~100.0%- 

 AI یمنحن تنظیم متناظر درصد

  4 یورود حداکثر

 

A6.07 
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☆ -
10.00

V 

10.00V~A6.10- 
 5 یحداقل ورود AI یمنحن

A6.08 

☆ 

-
100.0% 

100.0%~100.0%- 

 AI یمنحن تنظیم متناظر درصد

  5 یحداقل ورود

 

A6.09 

☆ -
3.00V 

A6.08~A6.12   یمنحنورودی انحنا  2نقطه AI 5  
A6.10 

☆ 
-

30.0% 
100.0%~100.0%- 

 2تنظیم متناظر درصد  نقطه  

 AI 5  A6.11 یمنحنورودی انحنا 

☆ 3.00V A6.10~A6.14   یمنحنورودی انحنا  2نقطه AI 5  
A6.12 

☆ 

30.0% 100.0%~100.0%- 
 2تنظیم متناظر درصد  نقطه  

 AI 5  A6.13 یمنحنورودی انحنا 

☆ 10.00
V 

A6.12~10.00V یمنحن AI 5 یورود حداکثر 
A6.14 

☆ 

100.0
% 

100.0%~100.0%- 

 AI یمنحن تنظیم متناظر درصد

  5 یورود حداکثر

 

A6.15 

 ، 5و  4 یکه منحن یاست، در حال میخطوط مستق 3تا  1 یمشابه است. منحن 3 تا 1 یبا منحن 5 یو منحن 4 یتابع منحن

 .داشته باشند یشتریب ریانعطاف پذ توانند یهستند که م ینقطه ا 4 یمنحن
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 5 یو منحن 4 ینمودار منحن یطرح کل 32-5شکل 

 

و ولتاژ حداکثر به  2 شکست، ولتاژ نقطه 1 شکستولتاژ نقطه  ،ی، حداقل ولتاژ ورود5 یو منحن 4 یمنحن مینظتوجه: هنگام ت

 .ابدی شیافزا دینوبه خود با

☆ 0.0
% 

 AI1تنظیم نقطه پرش  100.0%~100.0%-
A6.24 

☆ 0.5
% 

 AI1تنظیم دامنه پرش  100.0%~0.0%
A6.25 

☆ 0.0
% 

 AI2 تنظیم نقطه پرش 100.0%~100.0%-
A6.26 

☆ 0.5
% 

 AI2تنظیم دامنه پرش  100.0%~0.0%
A6.27 

☆ 0.0
% 

 AI3تنظیم نقطه پرش  100.0%~100.0%-
A6.28 

☆ 0.5
% 

 AI3تنظیم دامنه پرش  100.0%~0.0%
A6.29 

 شود. یشده ارائه م نییمقدار تع یبرا پرشبا عملکرد   AI1 ~ AI3آنالوگ  یورود

 نیترمتناظر در بالا تنظیمی آنالوگ مقدارکه  یزمان پرش دارد، نقطه  درآنالوگ  ر مقدار ووردیمتناظ میاشاره به تنظ پرش فرکانس

 .تغییر می کندحد نقطه پرش وپائین ترین 

 عنوان مثال: به

مربوط  0.00V ی. حداقل ورودمی باشد 4.90V ~ 5.10V ، که محدودهمی کندنوسان  5.00V در AI1آنالوگ  یورود ولتاژ

می  رمتغی ٪51.0~  ٪49.0 نیب AI1مربوط به  متنظی. است ٪100مربوط به  10.00V یکه حداکثر ورود حالی در ،٪0.0به 

 .باشد

100%Analog input 

corresponding setting  

AI maximum input 

corresponding setting

AI inflection point 1

 corresponding setting

0V(0mA)

AI inflection point 2

 corresponding setting

AI minimum input 

corresponding setting

AI inflection point 1

 
10V(20mA)

AI input voltage

-100%

AI inflection point 2
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 نیشود. به ا می ثابت ٪50.0 برابر با AI1، پرشعملکرد  انجام از پس ،٪1.0 برابر با A5.17 و ٪50.0 برابر با A5.16 میتنظ

 ی گردند.نوسانات حذف م شود و یم لیتبد داریپا یورود کیبه  AI1 ب،یترت

 

 A7.00-A7.09: برای کاربر کارت یزیقابل برنامه ر یپارامترها 5-23

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

 رکارب یزیانتخاب عملکرد برنامه ر غیر فعال 0 0 ★

A7.00 
 فعال 1

 های لنایکنترل ترم مد انتخاب کنترل اینورتر 0  ★

 کنترل برد  یخروج

A7.01 

 رکارب یزیکنترل کارت قابل برنامه ر 1

FMP(Y1 )1 به عنوان خروجی پالسbit 

 10bit (1T/C-1T/B-1T/Aرله )

1DO 100bit 

FMR(Y1  به عنوان خروجی

 سوئیچ(
1000bit 

AO1 10000 

bit 

 رزرو   ★
A7.02 

☆ 0.0
% 

 FMPجی خرو 0.0%-100.0%
A7.03 

☆ 0.0
% 

 AO1خروجی  0.0%-100.0%
A7.04 

☆ 000 FMR 1bit خروجی سوئیچ 

A7.05 
 10bit 1رله 

DO 100bit 
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☆ 0.0
% 

فرکانس کارت قابل برنامه  میتنظ 0.0%-100.0%

 A7.06 یزیر

☆ 0.0
% 

کارت قابل برنامه  گشتاور میتنظ -200.0%-200.0%

 A7.07 یزیر

کارت قابل برنامه  فرمان میتنظ ن بدون فرما 0 0 ☆

 یزیر

A7.08 

 فرمان راستگرد 1

 فرمان چپگرد 2

 Jogفرمان راستگرد کند  3

 Jogکند  فرمان چپگرد 4

 فرمان توقف آزادانه 5

 فرمان توقف با شتاب منفی 6

 ریست خطا 7

کارت قابل برنامه  خطا میتنظ بدون خطا 0 0 ☆

 A7.09 یزیر
 کد خطا 80-89

 

 A8.00-A8.11 ：ارتباط نقطه به نقطه   24-5

محدودیت 

 تنظیم

مقدار 

 اولیه 

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم

☆ 0 

 انتخاب کنترل مستر / اسلیو  غیر فعال 0

A8.00 
 فعال 1

☆ 0 

 انتخاب درایو مستر و اسلیو مستر 0

A8.01 
 اسلیو 1

☆ 011 0 
 تغییر اطلاعات مستر اسلیو bit 0 مستراز دستور  یرویپعدم 

A8.02 
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1 
 مستراز دستور  یرویپ

0 
 bit 10 عدم ارسال اطلاعات خطا

1 
 ارسال اطلاعات خطا

0 

عدم اخطار هنگام خاموش 

 بودن اسلیو

100bit 

اخطار هنگام خاموش بودن  1

 اسلیو

☆ 0 

 انتخاب قالب پیام ستر اسلیوقالب کنترل م 0

A8.03 
 افت بارقاب کنترل  1

★ 0.00 

 اطلاعاتصفر  آفستگشتاور  -100.00%～100.00%

 A8.04 شده افتیدر

 هشد افتیدر اطلاعات بهرهگشتاور  -10.00～100.0 1.00 ★
A8.05 

☆ 1.0s 10.0s～0.0s قطع ارتباط  ییزمان شناسا 
A8.06 

☆ 0.001 

10.000s～0.001s  سیکل انتقال اطلاعات ارتباطی

 A8.07 مستر

★ 0.00 

 اطلاعاتصفر  آفستفرکانس  -100.00%～100.00%

 A8.08 شده افتیدر

★ 1.00 

 افتیدر اطلاعات فرکانس بهره  -10.00～100.00

 A8.09 شده

 رزرو  - 
A8.10 

★ 0.5 10.00Hz～0.20Hz نمایش 
A8.11 

 A9.00-A9.09: پارامترهای توسعه گروه  5-25

محدودیت 

 تنظیم

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 
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 رزرو 0~65535 0 ●
A9.00 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.01 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.02 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.03 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.04 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.05 

☆ 0 
 رزرو 0~65535

A9.06 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.07 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.08 

 رزرو 0~65535 0 ☆
A9.09 

 

 AIAO  :AC.00-AC.19اصلاح    5-26

محدودیت 

 تنظیم

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 AI1 - 1 یریولتاژ اندازه گ 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆
AC.00 

 AI1 - 1 گرشیولتاژ نما 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆
AC.01 

 AI1 -2 یریولتاژ اندازه گ 9.999V~6.000V تنظیم کارخانه ☆
AC.02 

 AI1 - 2 گرشیولتاژ نما 9.999V~6.000V تنظیم کارخانه ☆
AC.03 

 AI2 – 1 یریولتاژ اندازه گ 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆
AC.04 

 AI2 - 1 گرشیولتاژ نما 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆
AC.05 

یم کارخانهتنظ ☆  9.999V~6.000V 2 یریولتاژ اندازه گ- AI2 
AC.06 

 AI2 - 2 گرشیولتاژ نما 6.000V~9.999V تنظیم کارخانه ☆
AC.07 
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 AI3 – 1 یریولتاژ اندازه گ -9.999V~10.000V تنظیم کارخانه ☆
AC.08 

 AI3 - 1 گرشیولتاژ نما -9.999V~10.000V تنظیم کارخانه ☆
AC.09 

هتنظیم کارخان ☆  9.999V~10.000V- 2 یریولتاژ اندازه گ- AI3 AC.10 

 AI3 - 2 AC.11 گرشیولتاژ نما -9.999V~10.000V تنظیم کارخانه ☆

را کاهش دهد. به  AI یورودبایاس و بهره تواند  یشود، که م یاستفاده م AIآنالوگ  یورود ونیبراسیکال یبرا پارامترهاگروه از  نیا

 ه،ارخانک ادیرمق بازیابیشده است. هنگام  انجام ونیبراسیدر کارخانه کال رایدر برنامه وجود ندارد، ز ونیبراسیبه کال یازین ،معمولطور 

 شود. یکارخانه بازگردانده م ونیبراسیفرض کال شیپارامتر به مقدار پ

به  شگریشده است. ولتاژ نما یریر اندازه گمت یمانند مولت یریابزار اندازه گ قیکه از طر می کنداشاره  یبه ولتاژ واقع یریاندازه گ ولتاژ

 .دینی( را ببU0.21 ،U0.22 ،U0.23گروه ) U0 شینما پارامترهای شده اشاره دارد. ینمونه بردار نورتریکه توسط ا ولتاژمقدار 

به صورت  نورتریا د،یقرار ده بالا پارامترهای  یکدها برابر با بیرا به ترت U0متر و مقدار  یمولت یریمقدار اندازه گ ون،یبراسیکال یط در

 .تنظیم می کند را AI صفر و ضریب بهره آفست ونیبراسیخودکار کال

 A01 - 1 AC.12 هدف ولتاژ 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه 

 A01 AC.13 - 1 یریولتاژ اندازه گ 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆

 A01 - 2 AC.14 هدف ولتاژ 9.999V~6.000V تنظیم کارخانه ☆

 A01 AC.15 - 2 یریولتاژ اندازه گ 9.999V~6.000V تنظیم کارخانه ☆

 A02 - 1 AC.16 هدف ولتاژ 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆

 A02 AC.17 - 1 یریولتاژ اندازه گ 4.000V~0.500V تنظیم کارخانه ☆

 A02 - 2 AC.18 هدف ولتاژ 9.999V~6.000V تنظیم کارخانه ☆

 A02 AC.19 - 2 یریولتاژ اندازه گ 9.999V~6.000V تنظیم کارخانه ☆

در برنامه وجود  ونیبراسیبه کال یازین ،معمولشود. به طور  یاستفاده م AOآنالوگ  یخروج ونیبراسیکال یبرا پارامترهاگروه از  نیا

کارخانه  ونیبراسیفرض کال شیبه مقدار پ کارخانه، پارامتر ادیرمق بازیابیشده است. هنگام  انجام ونیبراسیدر کارخانه کال رایندارد، ز

 .ودش یبازگردانده م

مانند  یریابزار اندازه گ قیکه از طر یبه ولتاژ واقع یریکه ولتاژ اندازه گ یاشاره دارد، در حال نورتریا تئوری یهدف به ولتاژ خروج ولتاژ

 کند. یشده است اشاره م یریمتر اندازه گ یمولت
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 ها راه حل و خطا صیتشخ : ششمبخش 

. ممکن است در ها را انجام می دهدحفاظت ی کاملکه اجرا یدستگاه است، در حال های مختلفقادر به استفاده کامل از عملکرد اینورتر

 کرده و اشکالات احتمالیرا کنترل  ایجاد خطا  لیدلا می توان جدول لیو تحل هیتجز باد، یروبرو شو ریز های مختلفخطا با اتیطول عمل

 رطرف نمود. را ب

 و راه حل ها خطاها هشدار -1

 ی اینورترکند، خروج یعمل م یافتد، عملکرد حفاظت یکه خطا اتفاق م یاست. هنگام یو عملکرد حفاظت خطاهشدار  51 یدارااینورتر 

، شرکت تبخش خدما تماس باشود. قبل از  یداده م شیصفحه نما یشود، و کد خطا رو یمفعال   خطا رلهکنتاکت شود،  یمتوقف م

و  هیعلت خطا را تجزو انجام دهد،  ، نوع خطا را مشخص نماید و کنترل های اولیه رافصل نیا یتواند با توجه به دستورالعمل ها یکاربر م

با  می، لطفا به طور مستقکه قابل رفع نمی باشد است که نامشخص  لیاز دلا یناش خطاکند. اگر  دایرا پمناسب و راه حل  کرده  لیتحل

 .دیریشرکت تماس بگ ای ندگانیانم

 هشدار دهنده: خطای 51 انیم در

ولتاژ منبع ولتاژ منجر به  اضافه یافزار اشاره دارد. در اغلب موارد، خطا ولتاژ سخت اضافه ای انیجراضافه  به Err22 ، 22شماره  خطا

 می شود.  Err22 = 22 ی خطا

  نورتریحفاظت از واحد ا نام خطا

 01rrNo.1= E کد خطا

 نورتریا یکوتاه مدار خروج اتصال، 1 خطا ی علتبررس

 .نورتریموتور و ا نیب یطولان یکش کابل، 2

 ماژول اضافه دمای، 3

  نورتریا یداخل یکش میسشل بودن ، 4

 یکنترل اصل برد اشکال، 5

 ویدرا اشکال برد، 6

 نورتریماژول ا اشکال، 7

 رفع کنیداز را  یخارج خطاها و اشکالات، 1 روشهای رفع خطا
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 دیاضافه کن ی اینورترخروج درراکتور  لتری، ف2

 بردن مشکلات موجود. نیهوا، فن و از ب یمجراکنترل ، 3

 دیکن کنترلاتصال را  یمهای، همه س4

 ی تماس بگیریدفن یبانیپشت با واحد، 5

 

 Accاضافه جریان در شتاب مثبت  نام خطا

 rr02No.2= E کد خطا

 کوتاه است یلیان شتاب خ، زم1 خطا ی علتبررس

 نامناسب است V / F یمنحن ایگشتاور  مقدار شی، افزا2

 نیی، ولتاژ پا3

 اتصال کوتاه ای زمین اتصال نورتریا یخروجمدار ، 4

 های موتورپارامتر ییبدون شناسا یکنترل بردار مد، 5

 در حال چرخشموتور راه اندازی ، 6

  زایندهافشتاب  ندیدر فرابار  یناگهان افزایش، 7

 پائین تر از موتور نورتریاتوان ، انتخاب 8

 دیده شی، زمان شتاب را افزا1 روشهای رفع خطا

 دیکن میرا تنظ V / F یمنحن ای یگشتاور دست افزایش، 2

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ در، ولتاژ را 3

 ی اینورترخارج یبردن خطاها نی، از ب4

 های موتورپارامتر یی، شناسا5

 موتور کامل مجدد پس از توقف راه اندازی ای موتور سرعت یابیرد مد ، انتخاب6

 هنگام شتاب گرفتن موتور ی بارناگهان افزایش  ، لغو7



 هابخش ششم . تشخیص خطا و راه حل

182 

 

 انتخاب اینورتر با توان متناسب با موتور، 8

 

 Decاضافه جریان هنگام شتاب کاهنده  نام خطا

 rr03No.3= E کد خطا

 اتصال کوتاه ای اتصال زمین نورتریا ی، مدار خروج1 خطا ی علتبررس

 های موتورپارامتر ییبدون شناسا برداری، حالت کنترل 2

 کوتاه است یلی، زمان کاهش سرعت خ3

 نیی، ولتاژ پا4

 توقف موتور ندیدر فرآ ی بارناگهان افزایش، 5

 یا واحد ترمزترمز عدم استفاده از مقاومت  ، 6

 دیببر نیرا از ب یخارجخطاهای، 1 روشهای رفع خطا

 های موتورپارامتر یی، شناسا2

 دیده شی، زمان کاهش سرعت را افزا3

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ در، ولتاژ را 4

 هنگام توقف موتور ی بارناگهان افزایش  ، لغو5

  ترمز ، نصب واحد ترمز و مقاومت6

 

 اضافه جریان در سرعت ثابت نام خطا

 rr04No.4= E کد خطا

 اتصال کوتاه ای اتصال زمین نورتریا یخروج ، مدار1 خطا ی علتبررس

 های موتورپارامتر ییبدون شناسا برداریکنترل  مد، 2

 نیی، ولتاژ پا3
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  ی بارناگهان افزایش، 4

 پائین تر از موتور نورتریاتوان ، انتخاب 5

 دیببر نیرا از ب یخارج یها خطا، 1 روشهای رفع خطا

 های موتورپارامتر یی، شناسا2

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ درا ، ولتاژ ر3

 ی بارناگهان افزایش  ، لغو4

 انتخاب اینورتر با توان بالاتر متناسب با موتور، 5

 

 Accاضافه ولتاژ در شتاب افزاینده  نام خطا

 rr05No.5= E کد خطا

 واحد ترمز و مقاومت ترمز نصب نشده است ،1 خطا ی علتبررس

 بالا ی، ولتاژ ورود2

 شتاب ندیدر طول فرا ی به موتورخارج ویاعمال  نیر، 3

 کوتاه است یلی، زمان شتاب خ4

 ، نصب واحد ترمز و مقاومت ترمز1 روشهای رفع خطا

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ در، ولتاژ را 2

 دیکن میمقاومت ترمز را تنظ ایرا قطع کرده  یخارج یروی، ن3

 دیده شی، زمان شتاب را افزا4

 

 Decدر حالت شتاب کاهنده  اضافه ولتاژ نام خطا

 rr06No.6= E کد خطا

 بالا ی، ولتاژ ورود1 خطا ی علتبررس
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 شتاب ندیدر طول فرا ی به موتورخارج اعمال  نیروی، 2

 کوتاه است یلیخشتاب کاهنده ، زمان 3

 واحد ترمز و مقاومت ترمز نصب نشده است ،4

 دینک میمحدوده نرمال تنظ در، ولتاژ را 1 روشهای رفع خطا

 دیکن میمقاومت ترمز تنظ ایرا قطع کرده  یخارج یروی، ن2

 دیده شی، زمان کاهش سرعت را افزا3

 دی، واحد ترمز و مقاومت ترمز نصب کن4

 

 اضافه ولتاژ در سرعت ثابت نام خطا

 rr07No.7= E کد خطا

 ی به موتورخارج اعمال  نیروی، 1 خطا ی علتبررس

 بالا ی، ولتاژ ورود2 

 دیکن میمقاومت ترمز را تنظ ایرا قطع کرده  یخارج یروی، ن1 رفع خطاروشهای 

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ در، ولتاژ را 2

 

 خطای منبع تغذیه کنترل نام خطا

 rr08No.8= E کد خطا

 ستیدر محدوده مشخص شده ن ی، ولتاژ ورود1 خطا ی علتبررس

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ در، ولتاژ را 1 روشهای رفع خطا

 

 خطای ولتاژ کم  نام خطا

 rr09No.9= E کد خطا
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 یلحظه ا قطع برق، 1 خطا ی علتبررس

 ستیدر محدوده مشخص شده ن ی، ولتاژ ورود2

 DCباس ولتاژ  اشکال در، 3

 اشکال در یکسوساز ، 4

 اشکال در برد درایور، 5

 کنترل اشکال در برد، 6

 ریست خزا، 1 روشهای رفع خطا

 دیکن میمحدوده نرمال تنظ در ، ولتاژ را2

 ی تماس بگیریدفن یبانیپشت با واحد، 3

 

 اضافه بار اینورتر نام خطا

 rr10No.10= E کد خطا

 با قدرت کم نورتری، انتخاب ا1 خطا ی علتبررس

 بار بیش از حد روی موتور یا مشکل مکانیکی موتور، 2

  رشتیسطح قدرت ببا  نورتریاانتخاب ، 1 روشهای رفع خطا

 دیکن یرا بررس کیموتور و مکان طیو شرا دی، بار را کاهش ده2

 

 اضافه بار موتور نام خطا

 rr11No.11= E کد خطا

 با قدرت کم نورتری، انتخاب ا1 خطا ی علتبررس

 P9.01 پارامترنادرست  می، تنظ2

 موتور مشکل مکانیکی  ایاز حد  شیببار ، 3
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 شتریسطح قدرت با ب نورتریاانتخاب ، 1 روشهای رفع خطا

 یبه درست P9.01 می، تنظ2

 دیکن یرا بررس کیموتور و مکان طیو شرا دی، بار را کاهش ده3

 

 قطعی فاز ورودی نام خطا

 rr12No.12= E کد خطا

 اشکال برد درایور ،1 خطا ی علتبررس

 (BESPحفاظت از رعد و برق ) اشکال در، 2

 اشکال در برد کنترل، 3

 فاز 3 یورود هیتغذمنبع  ، اشکال در4

 کنتاکتور برد درایور، برد کنترل یا نیگزی، جا1 روشهای رفع خطا

 ی تماس بگیرید فن یبانیپشتبا واحد  ،2

 دیببر نیرا از ب یخارج خطاهای، 3

 

 قطعی فاز خروجی نام خطا

 rr13No.13= E کد خطا

 نورتریموتور و ا نیب یکشاشکال در کابل ، 1 خطا ی علتبررس

 اینورتر نامتعادل فازسه  یج، خرو2

 اشکال در برد کنترل یا برد درایور، 3

 قدرت ماژول اشکال در، 4

 رفع خطاهای خارجی، 1 روشهای رفع خطا

 رفع  کنیدرا  اشکالات و  دیکن یفاز را بررس 3 خروجی، 2



 هابخش ششم . تشخیص خطا و راه حل

187 

 

 ی تماس بگیریدفن یبانیپشتبا واحد  ،3

 

 اضافه دمای ماژول نام خطا

 14rrNo.14= E کد خطا

 هوا اشکال در کانال، 1 خطا ی علتبررس

 فن اشکال در، 2

 بالا طیمح ی، دما3

 ماژول ستوریترم اشکال در، 4

 نورتریماژول ا اشکال در، 5

 کانال هواگرد و غبار  کردن زی، تم1 روشهای رفع خطا

 تعویض فن، 2

 طیمح ی، کاهش دما3

 تورستعویض ترمی، 4

  نورتریماژول ا تعویض ،5

 

 خطای تجهیزات خارجی انام خط

 rr15No.15= E کد خطا

 DI قیاز طر یخارج یخطا گنالیس ی، ورود1 خطا ی علتبررس

 IO قیاز طر یخارج یخطا گنالیس ی، ورود2

  اتیعملریست ، 1 روشهای رفع خطا

 

 خطای ارتباط سریال نام خطا
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 rr16No.16= E کد خطا

  یکابل ارتباط اشکال در ،1 خطا ی علتبررس

  P0.28 یکارت توسعه ارتباطتنظیم اشتباه ، 2

 PDگروه  یارتباط تنظیم اشتباه پارامترهای، 3

 دستگاه  اشکال در موقعیت، 4

 دیکن یرا بررس ی، کابل ارتباط1 روشهای رفع خطا

 دیکن میتنظ یرا به درست یکارت ارتباط پارامترهای، 2

 دیکن میتنظ یبه درست سریال را ارتباط های، پارامتر3

 دیکن یدستگاه را بررس موقعیت ، 4

 

 خطای کنتاکتور نام خطا

 rr17No.17= E کد خطا

 یورود قطع فاز، 1 خطا ی علتبررس

 اشکال در برد درایور و کنتاکتور، 2

 برطرف کنیدرا  یخارج اشکالات، 1 روشهای رفع خطا

 دیکن نیگزیکنتاکتور را جا ای برد تغذیه، برد درایور، 2

 

 جریان یبازرسای خط نام خطا

 rr18No.18= E کد خطا

 اشکال برد درایور، 1 خطا ی علتبررس

 اشکال ترانسهای هال افکت ، 2

 تعویض برد درایور، 1 روشهای رفع خطا
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 تعویض ترانسهای هال افکت ، 2

 

 خطای تیونینگ موتور نام خطا

 rr19No.19= E کد خطا

  موتور  پارامتر ییاساشن ندیفرآ زمان طولانی در ،1 خطا ی علتبررس

 موتور  یپارامترها اشتباه می، تنظ2

 دیکن یو موتور بررس نورتریا نیب کابل، 1 روشهای رفع خطا

 موتور با توجه به پلاک یموتور به درست یپارامترها می، تنظ2

 

 خطای کارت انکودر نام خطا

 rr20No.20= E کد خطا

 اشکال انکودر، 1 خطا ی علتبررس

 انکودرکارت  اشکال، 2

 انکودرنوع  ی، عدم سازگار3

 اتصالات انکودر خطای، 4

 دیکن نیگزیرا جا انکودر، 1 روشهای رفع خطا

 دیکن نیگزیرا جا انکودر، کارت 2

 یموتور به درست انکودرنوع  می، تنظ3

 اشکالات مداری را برطرف کنید، 4

 

 EEPROMخطای خواندن و نوشتن در حافظه  نام خطا

 rr21.21= ENo کد خطا
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 ، حافظه آسیب دیده1 خطا ی علتبررس

 ، تعویض برد کنترل اصلی1 روشهای رفع خطا

 

 خطای سخت افزاری اینورتر نام خطا

 rr22No.22= E کد خطا

 ولتاژ اضافه، وجود 1 خطا ی علتبررس

 انیجر اضافه، وجود 2

 دیرفتار کن اضافه ولتاژ ی، با توجه به خطا1 روشهای رفع خطا

 دیرفتار کن اضافه جریان یبا توجه به خطا، 2

 

 خطای اتصال کوتاه زمین نام خطا

 rr23No.23= E کد خطا

 نی، اتصال کوتاه موتور به زم1 خطا ی علتبررس

 دیکن نیگزیموتور را جا ای، کابل 1 روشهای رفع خطا

 

 در حال کاربه زمان کل خطای رسیدن  نام خطا

 rr26No.26= E کد خطا

 حال کار تنظیم شده به زمان، رسیدن 1 خطا علتی بررس

 پارامتر یبا استفاده از مقدارده ثبت شده، پاک کردن اطلاعات 1 روشهای رفع خطا

 

 تعریف شده توسط کاربر 1خطای  نام خطا

 rr27No.27= E کد خطا
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 DIچند منظوره  نالیتوسط ترمتعریف شده کاربر  1 خطای گنالیس ی، ورود1 خطا ی علتبررس

 IO یمجاز ترمینال قیشده توسط کاربر از طر فیتعر 1 سیگنال خطای ی، ورود2

 ، ریست عملیات1 روشهای رفع خطا

 

  تعریف شده توسط کاربر 2خطای  نام خطا

  rr28No.28= E کد خطا

 DIچند منظوره  نالیتوسط ترمتعریف شده کاربر  2 خطای گنالیس ی، ورود1 خطا ی علتبررس

 IO یمجاز ترمینال قیشده توسط کاربر از طر فیتعر 2 نال خطایسیگ ی، ورود2

 

  ، ریست عملیات1 روشهای رفع خطا

 

 خطای رسیدن به زمان کل روشن بودن  نام خطا

 rr29No.29= E کد خطا

 ، رسیدن به زمان کل روشن بودن تنظیم شده1 خطا ی علتبررس

 پارامتر یاستفاده از مقداردهبا  ثبت شده، پاک کردن اطلاعات 1 روشهای رفع خطا

 

 خطای قطع بار موتور نام خطا

 rr30No.30= E کد خطا

 P9.64کمتر از  نورتریا خروجی انیجرمقدار ، 1 خطا ی علتبررس

مطابق   P9.64 ،P9.65 پارامترهای ماتیتنظ بار قطع شده یا ایآ نکهیا دیی، تا1 روشهای رفع خطا

 است یواقع طیبا شرا

 

 اتیعمل یدر ط PID فیدبکافت ای خط نام خطا
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 rr31No.31= E کد خطا

 PA.26شده  نییکمتر از مقدار تع PID فیدبک، 1 خطا ی علتبررس

 دیکن میرا به مقدار مناسب تنظ PA.26 ای دیکن یرا بررس PID فیدبک گنالی، س1 روشهای رفع خطا

 

 خطای محدودیت جریان هر موج نام خطا

 rr40No.40= E کد خطا

 موتور یا قفل موتور از حد شیب ی، بارگذار1 خطا ی علتررسب

 با قدرت کمتر نورتری، انتخاب ا2

 دیکن یرا بررس کیموتور و مکان طیو شرا دی، بار را کاهش ده1 روشهای رفع خطا

 دیانتخاب کن شتریقدرت ببا  نورتری، ا2

 

 خطای سوئیچ موتور نام خطا

 rr41No.41= E کد خطا

  نورتریا کار نیدر ح موتور ریی، تغ1 اخط ی علتبررس

 ، موتور را پس از توقف اینورتر تغییر دهید1 روشهای رفع خطا

 

 از حد سرعت شیانحراف ب یخطا نام خطا

 rr42No.42= E کد خطا

 P9.69 ،P9.60 یپارامتر بازرس تنظیم نامناسب ،1 خطا ی علتبررس

 شده است میاشتباه تنظ انکودر ی، پارامترها2

 پارامتر ییشناسا عدم، 3

 یواقع تیبا توجه به وضع یبه درست یبازرس یپارامترها می، تنظ1 روشهای رفع خطا
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 یموتور به درست انکودر یپارامترها می، تنظ2

 موتور هایپارامتر یی، شناسا3

 

 خطای اضافه سرعت موتور نام خطا

 rr43No.43= E کد خطا

 های موتورترپارام یی، بدون شناسا1 خطا ی علتبررس

 شده است میاشتباه تنظ انکودر ی، پارامترها2

 P9.69 ،P9.60 یپارامتر بازرستنظیم اشتباه ، 3

 موتور های پارامتر یی، شناسا1 روشهای رفع خطا

 یموتور به درست انکودر یپارامترها می، تنظ2

 یواقع شرایطبا توجه به  یبه درست یبازرس یپارامترها می، تنظ3

 

 ای اضافه دمای موتورخط نام خطا

 rr45No.45= E کد خطا

 سنسور دما یکش میس اشکال در ،1 خطا ی علتبررس

 بیش از حد موتور ، درجه حرارت2

 رفع اشکالو  دما سنسور یکش میس ی، بررس1 روشهای رفع خطا

 موتور  یاقدامات خنک کننده برا ریسا ای کاهش فرکانس سوئیچینگ ، 2

 

 هیاول تیموقع خطای نام خطا

 rr51No.51= E کد خطا

 ادیر واقعیموتور و مق یپارامترها نیاز حد ب شی، انحراف ب1 خطا ی علتبررس
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 جریان نامی موتورتوجه به  ،پارامتر موتور  ماتیتنظبررسی دوباره ، 1 روشهای رفع خطا

 

  یو راه حل ها خطاها رایج  2-6

 :ساده این خطاها را انجام دهید لیو تحل هیتجز ریز های هد. لطفا با مراجعه به روشممکن است رخ د ریز یها خطا نورتر،یا کار در طول

 راه حل ها دلایل احتمالی نوع خطا شماره

 در ییکد خطا ای شگرینما چیه 1

وجود  اینورتر هنگام روشن شدن

 ندارد

ل اشکا ،یعیطب ریغ یورود هیتغذ

 در اشکال ه،یمنبع تغذ برد

 هایت مقاوم به بیآس کسوساز،ی

 یاکنترل برد  یخطا نورتر،یا

قطع برد درایور،  د،یصفحه کل

 دیاتصال صفحه کل

دد مجاتصال ولتاژ باس،  ،یورود هیمنبع تغذ یبررس

 دی، با سازنده مشورت کنرشته 26کابل 

" در هنگام روشن 510" شینما 2

 شدن

 و برد درایور نینامناسب ب اتصال

 ،برد کنترل بیآس ،کنترل برد 

 ،ا کابل موتور اتصال کوتاهموتور ی

شبکه  سنسور جریان یا یخطا

 ولتاژ

، با سازنده مشورت رشته 26مجدد کابل اتصال 

 دیکن

خطا " Err23=  23"خطا  3

 هنگام روشن شدن

 نیبه زم یخروج کابل ایموتور 

 دهید بیآس نورتری، ادارد اتصال

 است.

ا ب د،یکن یریرا اندازه گ یموتور و خروج کابل قیعا

 دینده مشورت کنساز

به طور معمول هنگام  نورتریا 4

 داده شیروشن شدن دستگاه نما

در طول  "510" کد شود، اما یم

 راینورت شود و یداده م شینما کار

 شود یبلافاصله متوقف م

مسدود شده  ای دهید بیفن آس

 خطای اتصال کوتاهاست، 

ا ر یاتصال کوتاه خارج یخطا د،یکن تعویضفن را 

 دیحذف کن

 = ERR14 یگزارش خطا 5

Err14 (دمای بالای )ماژول 

 میبالا تنظسوئیچینگ فرکانس 

 ایو  دهید بیشده است ، فن آس

هوا مسدود شده است،  یمجرا

 بیآس نورتریا یداخل یاجزا

فرکانس  کاهش،هوا  یمجرا کردن زیتم فن،تعویض 

 .دی(، با سازنده مشورت کنP0.15) سوئیچینگ
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 است دهید

روشن  چرخش پس از موتور بدون 6

  نورتریا شدن

کابل موتور،  ایموتور  اشکال

 های)پارامتر نورتریا یپارامترها

، شده است میموتور( اشتباه تنظ

 برد درایور و  نیب فیاتصال ضع

 کنترل

طرف بررا  یکیمکان اشکال ای دیکن تعویضموتور را 

 چکرا  ماتیکرده و تنظ یپارامترها را بررس ،کنید

 دیکن بررسیو موتور را  نورتریا نیباتصال  د،یکن

 ورتر،نیا یاشتباه پارامترها میتنظ است غیرفعال DI نالیترم 7

 ،است اشتباه یخارج گنالیس

اشتباه وصل  24Vو  SP جامپر

 اشکال برد کنترل، شده

 ، P4مربوط به  یمجدد پارامترها میو تنظ یبررس

، با V24+بررسی جامپر ، هاکابل  اتصال مجدد

 .دیمشورت کن سازنده

 حلقه بسته، سرعت یکنترل بردار 8

 افزایش یابدتواند  یموتور نم

کارت  ی؛ خطاخطای انکودر

اتصال  و؛یدراخطای برد ؛ انکودر

 فیضع اتصال  ای انکودر اشتباه

 چکو اتصالات را دوباره  کنید تعویضرا  انکودر

 ، با سازندهدیکن تعویضرا  انکودرکارت  ،دیکن

 کنیدمشورت 

 خطای اضافهبه طور مرتب  نورتریا 9

 جریان و اضافه ولتاژ می دهد

 ر ،موتوی اشتباه پارامترها میتنظ

، acc./dec تنظیم اشتباه 

 نوسان بار

تور ، مو اتوتیونیگ ایموتور  یمجدد پارامترها میتنظ

 .مشورت با سازنده،  .acc./decمناسب  میتنظ
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