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1.3 Product 1.3 Product 1.3 Product 1.3 Product SSSSerierierieries eseses

 SY8600−□□□G-4  Three-phase 400V Constant torque/heavy-duty application 

Power (kW) 0.75 1.5 2.2 4.0 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 

Motor 
power (kW) 0.75 1.5 2.2 4.0 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 

Output  

Voltage (V) Three-phase 0 to rated input voltage 

Rated current 
(A) 2.5 3.8 5.5 9 13 17 24 30 39 45 60 75 91 112 

15
0 

Overload 
capacity 

1150%  1 minute, 180%  2 seconds, 200%  0.5 second, interval: 10 minutes (inverse time lag 
feature) 

Input 

Rated 
voltage/frequen

cy 
Three-phase 380V/480V; 50Hz/60Hz 

Allowable 
voltage range 323V ~ 528V; Voltage unbalanceness ≤3%; allowable frequency fluctuation: ±5% 

Rated current 
(A) 3.5 6.2 9.2 14.9 21.5 27.9 39 50.3 60 69.3 86 104 124 150 20

1 
Braking unit Built-in as standard Built-in as option 

Protection class IP20 

Cooling mode 
Self-coolin

g 
Forced air convection cooling 

Power (kW) 90 110 132 160 185 200 220 250 280 315 355 400 450 500 

Motor 
power (kW) 90 110 132 160 185 200 220 250 280 315 355 400 450 500 

Output  

Voltage (V) Three-phase 0 to rated input voltage 

Rated current 
(A) 176 210 253 304 350 380 426 470 520 600 650 690 775 860 

Overload 
capacity 

150%  1 minute, 180%  10 seconds, 200%  0.5 second, interval: 10 minutes (inverse time lag 
feature) 

Input 

Rated 
voltage/frequen

cy 
Three-phase 380V/480V; 50Hz/60Hz 

Allowable 
voltage range 323V ~ 528V; Voltage unbalancedness ≤3%; allowable frequency fluctuation: ±5% 

Rated current 
(A) 160* 196

* 
232

* 
282
* 

326
* 

352
* 

385
* 

437
* 

491
* 

580
* 

624
* 

670
* 

755
* 

840
* 

Braking unit External braking unit needed 
Protection class IP20 
Cooling mode Forced air convection cooling 

*SY8600 −090G-4 and above products are equipped with external DC reactor as standard.



4

SY 8600

SY8600 High Performance Vector Control Inverter User Manual

7 

 SY8600−□□□P -4   Three-phase 400V  Variable torque/light-duty application 
Power (kW) 1.5 2.2 4.0 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 90 

 Motor 
power (kW) 1.5 2.2 4.0 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 90 

Output 

Voltage (V) Three-phase 0 to rated input voltage 

Rated current (A) 3.3 5.0 7.5 11 17 22 30 37 44 56 72 91 110 142 176 

Overload capacity 120%  1 minute, 145%  2 second, interval: 10 minutes (inverse time lag feature) 

Input  

Rated 
voltage/frequency Three-phase 380V/480V; 50Hz/60Hz 

Allowable voltage 
fluctuation range 323V ~ 528V; Voltage unbalancedness: ≤3%; allowable frequency fluctuation: ±5% 

Rated current (A) 5.6 8.1 13.5 19.5 26 39 50.3 60 69.3 86 104 124 150 190 235 
Braking unit Built-in as standard Built-in as option 

Protection class IP20 
Cooling mode Self-cooling Forced air convection cooling 

Power (kW) 110 132 160 185 200 220 250 280 315 355 400 450 500 560 

Motor 
power (kW) 110 132 160 185 200 220 250 280 315 355 400 450 500 560 

Output 

Voltage (V) Three-phase 0 to rated input voltage 

Rated current (A) 210 253 304 350 380 426 470 520 600 650 690 775 860 950 
Overload capacity 115%  1 minute, 160%  0.5 second, interval: 10 minutes (inverse time lag feature) 

Input  

Rated 
voltage/frequency Three-phase 380V/480V; 50Hz/60Hz 

Allowable voltage 
range 323V ~ 528V; Voltage unbalancedness ≤3%; allowable frequency fluctuation: ±5% 

Rated current (A) 196* 232* 282* 326* 352* 385* 437* 491* 580* 624* 670* 755* 840* 920* 
Braking unit External braking unit needed 

Protection class IP20 
Cooling mode Forced air convection cooling 

*SY8600−110P-4 and above products are equipped with external DC reactor as standard. 

 SY8600−□□□G-2  Three-phase 200V  Constant torque/heavy-duty application 
Power (kW) 0.4 0.75 1.5 2.2 

 Motor 
power (kW) 0.4 0.75 1.5 2.2 

Output 

Voltage (V) Three-phase 0 to rated input voltage 
Rated current (A) 3 5 7.5 10 

Overload capacity 150%  1 minute, 180%  10 seconds, 200%  0.5 second, interval: 10 minutes 
(inverse time lag feature)  

Input 

Rated 
voltage/frequency Three-phase or single-phase 200V~240V; 50Hz/60Hz 

Allowable voltage 
range 180V ~ 260V; Voltage unbalancedness ≤3%; allowable frequency fluctuation: ±5% 

Rated current (A) 3.8 5.5 8.3 12 
Braking unit Built-in as standard 

Protection class IP20 
Cooling mode Self-cooling Forced air convection cooling 
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1.5 1.5 1.5 1.5 Product Product Product Product CCCComponent omponent omponent omponent NNNNameameameame    

         

 
 

 

SY8600−0R4G-2～SY8600−2R2G-2 
SY8600−7R5G-4 and below power class     SY8600-011G-4 and above power class 

Fig.1−3 Product component name

1.6 Pro1.6 Pro1.6 Pro1.6 Product duct duct duct OOOOutline, utline, utline, utline, MMMMounting ounting ounting ounting DDDDimension, and imension, and imension, and imension, and WWWWeight eight eight eight 

SY8600−0R4G-2～SY8600−2R2G-2�SY8600−0R7G-4~SY8600-7R5G-4 and blow power class 

SY8600-011G-4~ SY8600-220G-4 power class  SY8600-185G-4~SY8600-400G-4 

Fig.1−4 Product outline and mounting dimension 

Nameplate 

Dust guard 

Upper cover 

Operation panel 

Lower cover 

Heatsink

Mounting hole 

Operation panel

Cover 

Mounting hole 

Cooling fan 

Enclosure 

Nameplate 
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Product outline, mounting dimension, and weight 

Volta
ge 

class 

Inverter model Outline and mounting dimension (mm) App
roxi
mat

e 
weig

ht 
(kg)

 

W H D W1 H1 D1 H2 

Moun
ting 
hole 
diam
eter 

220V 

SY8600-0R4G-2/0R7G-2 
118.5 185 159 106.5 174.5 150 5.5 2.0 

SY8600−1R5G-2/2R2G-2 

SY8600-3R7G-2 150 258 183.8 136.8 245 175.3 5.5 4.5 

400V 

SY8600−0R7G-4/1R5P-4 

118.5 185 159 106.5 174.5 150 5.5 2.0 SY8600−1R5G-4/2R2P-4 

SY8600−2R2G-4/4R0P-4 

SY8600−4R0G-4/5R5P-4 118.5 195 169 106.5 184.5 160 5.5 3.0 

SY8600−5R5G-4/7R5P-4 
150 258 183.8 136.8 245 175.3 5.5 4.5 

SY8600−7R5G-4 

SY8600−011P-4 

210 337 191 150 322.5 298 7 8.5 SY8600−011G-4/015P-4 

SY8600−015G-4/018P-4 

SY8600−018G-4/022P-4 

285 501 230.2 200 482 460 7 17 
SY8600−022G-4/030P-4 

SY8600−030G-4/037P-4 

SY8600−037G-4/045P-4 

352 585 274.2 220 559 538 10 25 SY8600−045G-4/055P-4 

SY8600−055G-4 

SY8600−075P-4 
404 680 302.7 300 658 633 10 35 

SY8600−075G-4/093P-4 
SY8600−093G-4 
SY8600−110P-4 

485 760 316 325 739 713 12 55 
SY8600−110G-4 
SY8600−132P-4 
SY8600−132G-4 
SY8600−160P-4 

533 830 371.7 325 809 780 12 85 
SY8600−160G-4 
SY8600−185P-4 
Wall Mounted 

638 
101
0 

374 350 985 950 14 125 
SY8600−185G-4 
SY8600−200P-4 
SY8600−200G-4 
SY8600−220P-4 
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SY8600−220G-4 
SY8600−250P-4 
Cabinet 

638 
140
2 

374 350 1372  14 140 

SY8600−185G-4 
SY8600−200P-4 
SY8600−200G-4 
SY8600−220P-4 
SY8600−220G-4 
SY8600−250P-4

Wall Mounted 

700 
124
0 

460 520 1207.5 1168 14 150 

SY8600−250G-4 
SY8600−280P-4
SY8600−280G-4 
SY8600−315P-4 

SY8600−315G-4 

Cabinet 

700 
162
7 

460 520 1592 14 180 

SY8600−250G-4 
SY8600−280P-4 
SY8600−280G-4 
SY8600−3150P-4 

SY8600−315G-4 

SY8600−355P-4 

800 
177
2 

460 520 1737 14 215 
SY8600−355G-4 
SY8600−400P-4 
SY8600−400G-4 
SY8600−450P-4 

1.7 Operation 1.7 Operation 1.7 Operation 1.7 Operation PPPPanel anel anel anel OOOOutline and utline and utline and utline and MMMMounting ounting ounting ounting DDDDimensionimensionimensionimension  

Shuttle type operation panel (SY8600-DP01) Rear view of operation panel
Fig.1Fig.1Fig.1Fig.1−5555 Operation panel outline and mounting dimension

SET

MF

JOGRUN STOP

+

RST

PRG

5 0.00
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Chapter 2 Inverter Installation

2.1 Environment for 2.1 Environment for 2.1 Environment for 2.1 Environment for PPPProduct roduct roduct roduct IIIInstallation nstallation nstallation nstallation 

 Avoid installing the product in the sites with oil mist, metal powder and dust.
 Avoid installing the product in the sites with hazardous gas and liquid, and corrosive, combustible

and explosive gas.
 Avoid installing the products in salty sites. 
 Do not install the product in the sites with direct sunlight. 
 Do not mount the product on the combustible materials, such as wood.
 Keep the drilling scraps from falling into the inside of inverter during the installation.
 Mount the product vertically in the electric control cabinet, mount the cooling fan or air conditioner 

to prevent the ambient temperature from rising to above 45 ºC.
 For the sites with adverse environment, it is recommended to mount the inverter heatsink outside 

the cabinet.

2.2 Mounting2.2 Mounting2.2 Mounting2.2 Mounting DDDDirection andirection andirection andirection and SSSSpacepacepacepace

In order not to reduce the inverter cooling effect, the inverter must be mounted vertically, and certain 

space must be maintained, as shown in Fig. 2−1 and Fig.2−2.

Fig.2−1 Fig.2−1 Mounting direction and space forSY8600-0R4G-2~SY8600-2R2G-2 and
SY8600-0R7G-4/1R5P-4 and below power class

 Note：：：：

Air circulation position

Air circulation position

Above 120mm

Above 120mm

Air circulation position

Air circulation position

Above 120mm

Above 120mm
Above 30mm Above 30mm
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ابعاد کی پد :

نکات مهم جهت راه اندازی اینورتر
 - اینورتر به دور از رطوبت، تابش مستقیم آفتاب، گردو خاک، ذرات معلق، مواد خورنده و به دور از 

تجهیزات گرما زا نظیر مقاومتهای ضد رطوبت و... نصب گردد.
- فن های فریم تابلو برق طوری نصب گردند که از یک طرف هوا وارد تابلو گردد و از طرف دیگر 

هوای گرم از تابلو خارج گردد.
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SY8600−220G-4
SY8600−250P-4
Cabinet

638 
140
2 

374 350 1372 14 140

SY8600−185G-4
SY8600−200P-4
SY8600−200G-4
SY8600−220P-4
SY8600−220G-4
SY8600−250P-4

Wall Mounted

700 
124
0 

460 520 1207.5 1168 14 150

SY8600−250G-4
SY8600−280P-4
SY8600−280G-4
SY8600−315P-4

SY8600−315G-4

Cabinet

700 
162
7 

460 520 1592 14 180

SY8600−250G-4
SY8600−280P-4
SY8600−280G-4
SY8600−3150P-4

SY8600−315G-4 

SY8600−355P-4

800 
177
2 

460 520 1737 14 215
SY8600−355G-4
SY8600−400P-4
SY8600−400G-4
SY8600−450P-4

1.7 Operation 1.7 Operation 1.7 Operation 1.7 Operation PPPPanel anel anel anel OOOOutline and utline and utline and utline and MMMMounting ounting ounting ounting DDDDimensionimensionimensionimension

 
 

Shuttle type operation panel (SY8600-DP01)                    Rear view of operation panel 
Fig.1Fig.1Fig.1Fig.1−5555 Operation panel outline and mounting dimension  

SET

MF

JOGRUN STOP

+

RST

PRG

5 0.00

SY8600 High Performance Vector Control Inverter User Manual

14

1.1.1.1.8888 Pallet OutPallet OutPallet OutPallet Outline andline andline andline and MMMMounting Dimensionounting Dimensionounting Dimensionounting Dimension

SY8600−DP03 is the mounting pallet when the operation panel is to install on the electric control cabinet. 

The outline and dimension are as follows:

 
Pallet�SY8600-DP03�                                Open pore dimension of pallet 

Fig.1Fig.1Fig.1Fig.1----6 6 6 6 Pallet outline and mounting dimension  
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Chapter 2 Inverter Installation

2.1 Environment for 2.1 Environment for 2.1 Environment for 2.1 Environment for PPPProduct roduct roduct roduct IIIInstallation nstallation nstallation nstallation 

 Avoid installing the product in the sites with oil mist, metal powder and dust.
 Avoid installing the product in the sites with hazardous gas and liquid, and corrosive, combustible

and explosive gas.
 Avoid installing the products in salty sites. 
 Do not install the product in the sites with direct sunlight. 
 Do not mount the product on the combustible materials, such as wood.
 Keep the drilling scraps from falling into the inside of inverter during the installation.
 Mount the product vertically in the electric control cabinet, mount the cooling fan or air conditioner 

to prevent the ambient temperature from rising to above 45 ºC.
 For the sites with adverse environment, it is recommended to mount the inverter heatsink outside 

the cabinet.

2.2 Mounting2.2 Mounting2.2 Mounting2.2 Mounting DDDDirection andirection andirection andirection and SSSSpacepacepacepace

In order not to reduce the inverter cooling effect, the inverter must be mounted vertically, and certain 

space must be maintained, as shown in Fig. 2−1 and Fig.2−2.

Fig.2−1 Fig.2−1 Mounting direction and space forSY8600-0R4G-2~SY8600-2R2G-2 and
SY8600-0R7G-4/1R5P-4 and below power class

 Note：：：：

Air circulation position

Air circulation position

Above 120mm

Above 120mm

Air circulation position

Air circulation position

Above 120mm

Above 120mm
Above 30mm Above 30mm
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همانطور که ملاحظه می نمایید، اینورتر از بالا 12cm و از طرفین 3cm فضای خالی داشته باشد.
- از دست زدن به ترمینالهای قدرت جهت جلوگیری از شوک الکتریکی جدا بپرهیزید .

- در هنگام نصب از ورود براده های فلزی ناشی از دلر کاری به داخل اینورتر جدا بپرهیزید.
- از آنجایــی کــه اینورتــر بــه علــت پالــس هــای بــا ســرعت بــالای فرکانــس کریــر دارای جریــان نشــتی بیــش 

از  3.5mA  مــی باشــد، حتمــا از سیســتم ارت مناســب بــه شــکل صحیــح ذیــل اســتفاده نماییــد :

مقاومت سیستم ارت بایستی کمتر از 10 اهم باشد.
- جهت کنترل و روشن خاموش کردن موتور به هیچ عنوان ازقطع و وصل کردن تغذیه اینورتر 

استفاده نشود.
- چنانچه چندین موتور با یک اینورتر کنترل می شود برای هر کدام یه رله حرارتی در خروجی اینورتر 

تعبیه نمایید.
- در صورت استفاده از کابل شیلدار ، اتصال شیلدهای کابلهای مختلف به یکدیگر ممنوع می باشد

ترمینالهای قدرت :

در مدلهای سه فاز 4 :
R,S,T  : سه قاز تغذیه ورودی

:  S2 در مدلهای تکفاز
R,S : ورودی تکفاز 220 ولت است

U,V,W : خروجی اینورتر و ورودی موتور تک فاز است

در مدلهــای تکفــاز ســربندی موتــور بایســتی مثلــث 220 ولــت باشــد ولــی در مدلهــای ســه فــاز 
نــوع موتــور بســتگی دارد. بــه  آن  کــه ســربندی  باشــد  ولــت  بایســتی 380  ســربندی 

 +, B : در تــوان هــای کمتــر از 15kw محــل نصــب مقاومــت ترمــز، در صــورت نیــاز بــه توقــف ســریع یــا 
در کاربردهایــی کــه اینرســی موتــور بســیار زیــاد بــوده و باعــث ایجــاد حالــت regenerative  مــی شــود.
- و + : در توانهــای بالاتــر از 15kw محــل نصــب یونیــت ترمــز، در صــورت نیــاز بــه توقــف ســریع یــا در 
کاربردهایــی کــه اینرســی موتــور بســیار زیــاد بــوده و باعــث ایجــاد حالــت regenerative  مــی شــود.

ــر متصــل  ــر از 15kw مقاومــت ترمــز از طریــق یونیــت ترمــز بــه اینورت لازم بــه ذکــر اســت در توانهــای بالات
مــی شــود نــه مســتقیم.
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ترمینالهای فرمان : 

ترمینالهای پر کاربرد را در ذیل ملاحظه بفرمایید :

- ولوم بهتر است 5 کیلو اهم 10 دور )Multi turn ( باشد.

جدول انتخاب مقاومت ترمز به شرح ذیل می باشد :
SY8600 High Performance Vector Control Inverter User Manual
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1.1.1.1.9999 Braking Braking Braking Braking RRRResistor esistor esistor esistor LLLLectotypeectotypeectotypeectotype

Inverter model Brakin
g unit 

Braking resistor unit 
Braking torque% 

Power Resis
tor 

Qty. 

SY8600−0R4G-2 

B u i l t -
i n  a s  
s t a n d

a r d  

70W 200Ω 1 220 

SY8600−0R7G-2 70W 200Ω 1 125 

SY8600−1R5G-2 260W 100Ω 1 125 

SY8600−2R2G-2 260W 70Ω 1 120 

SY8600−0R7G-4/1R5P-4 70W 750Ω 1 130 

SY8600−1R5G-4/2R2P-4 260W 400Ω 1 125 

SY8600−2R2G-4/4R0P-4 260W 250Ω 1 135 

SY8600−4R0G-4/5R5P-4 390W 150Ω 1 135 

SY8600−5R5G-4/7R5P-4 520W 100Ω 1 135 

SY8600−7R5G-4/011P-4 780W 75Ω 1 130 

SY8600−011G-4/015P-4 1040W 50Ω 1 135 

SY8600−015G-4/018P-4 1560W 40Ω 1 125 

SY8600−018G-4/022P-4 

B
u

ilt-in
 a

s o
p

tio
n

 

4800W 32Ω 1 125 

SY8600−022G-4/030P-4 4800W 27.2Ω 1 125 

SY8600−030G-4/037P-4 6000W 20Ω 1 125 

SY8600−037G-4/045P-4 9600W 16Ω 1 125 

SY8600−045G-4/055P-4 9600W 13.6Ω 1 125 

SY8600−055G-4/075P-4 6000W 20Ω 2 135 

SY8600−075G-4/090P-4 9600W 13.6Ω 2 145 

Note: The connection mode for multiple braking resistors is parallel connection. For example, the inverter of 

SY8600-055G-4/075P-4, the braking resistor lectotype: it is suggest to select two 6000W, 20Ω braking

resistor parallel connection, amount to braking resistor is 12000W, 10Ω.
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نحوه وایرینگ اینورتر :
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3.7 ①erminal Wiring3.7 ①erminal Wiring3.7 ①erminal Wiring3.7 ①erminal Wiring

Braking resistor

B

R

S

T

U

V

W

M

Morotr

Three phase AC

power supply

Circult braker

Power grounding

Mortor grounding

Main circult

X1

X2

X3

X4

X5

X6

X7/DI

CM

+10V

AI1

GND

AI2

485+

485-

GND

(Compatible with pulse input�

Multi function input 1

Analog input reference voltage

(DC 0~10V)10kΩ

P

PAnalog input

DC 0~10V 
DC 0~20mA

Switchable��

P

   Modbus

communication

RS485

AO1

AO2

GND

A1

+24V

Y1

P

+

-

P

+

-

(DC 0~10V)

DC 0~10V
DC 0~20mASwitchable��

C1

B1

Relay output

250V AC/1A

30V DC/1A

Relay

CM

Analog input/analog output

AI2

V

I

AO2

V

I

485

ON

OFF

P

Shielding

cable

Twisted shielding

cable

Operation panel

interface

CN2

Control circult

Multi function input 2

Multi function input 3

Multi function input 4

Multi function input 5

Multi function input 6

Multi function input 7

485 terminal resistor selecting switch

Analog output 1

Analog output 2

Fig.3−6 Terminal wiring diagram (take SY8600−015G-4/018P-4 as an example)

جدول توضیح ترمینال ها :
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 ی ورودی دیجیت�لت�مین�ل ه�

X1 (FWD) 

X2 (REV) 

X3 

X4 

X5 

X6 

X7 

 ma ( Y1 ٥٠ت�مین�ل ه�ی م�لتی ف�نکشن ق�بل ب�ن�مه ری�ی ( ح�اکث� ج�ی�ن 

 AI2= 0-20 ma ()AI1 = 0 – 10 V( AI1و  v ١٠-٠ورودی ه�ی آن�ل�گ ( رنج 

AI2 

 AO1 خ�وجی ه�ی آن�ل�گ

AO2 

 A1-B1 = NOرله ه�ی خ�وجی ق�بل ب�ن�مه ری�ی 

B1-C1 = NC 

A1 

B1 

C1 

ma +24 ٢٠٠ولت داخلی ح�اکث� ج�ی�ن  ٢٤منبع 

 10+ ولت ب�ای تغ�یه ورودی ه�ی آن�ل�گ ١٠منبع 

این�رت� : تنظیم روی جمپ� ه�ی ق�بل

س�ئیچ ج�ی�نی ب�یستی دیپ سنس�ر ک�ر ب� ح�لتAI2هنگ�م .IبهVرا از داد وضعیت تغیی�

پ�رامت�ه� : نح�ه تنظیم

و ب�زگشت به صفحه اصلی استف�ده می ش�د.PRGکلی�  به گ�وهه� ، وارد ش�ن به من�ه� ب�ای رفتن :

ثبت تغیی�ات از آن استف�ده می ش�د.SETکلی�  : ب�ای وارد ش�ن به من�ه� و
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نحوه تنظیم پارامترها : 

جمپر های قابل تنظیم روی اینورتر :

هنگام کار با سنسور جریانی بایستی دیپ سوئیچ AI2 را از حالت V به I تغییر وضعیت داد .

کلید PRG : برای رفتن به گروهها ، وارد شدن به منوها و بازگشت به صفحه اصلی استفاده می شود.
کلید SET : برای وارد شدن به منوها و ثبت تغییرات از آن استفاده می شود.

چرخش راستگرد ولوم : افزایش مقادیر
چرخش چپگرد ولوم : کاهش مقادیر

کلیــد             : کلیــد شــیفت جهــت انتخــاب یــکان، دهــگان، صــدگان و هــزارگان اعــداد تنظیمی مورد اســتفاده 
قــرار مــی گیرد.

کلید RUN :  اگر پارامتر  P0.01 روی 0  تنظیم گردد فرمان حرکت موتور توسط این دکمه انجام میشود.
کلیــد STOP/RESET  : اگــر پارامتــر P0.01 روی 0 تنظیــم گــردد فرمــان توقــف موتــور توســط ایــن دکمــه 
انجــام میشــود. ضمنــا جهــت پــاک کــردن خطاهــا از روی صفحــه نمایشــگر از ایــن دکمــه اســتفاده مــی شــود.

کلید MF : در صورت تنظیم پارامتر P1.17  روی 1 جهت معکوس کردن جهت موتور استفاده می شود.
ولــوم : جهــت تغییــر مقادیــر تنظیمــات و در صورتــی که پارامتــر P0.03 روی 0 تنظیم گردد جهت تغییر ســرعت 

موتــور از ولوم صفحه نمایشــگر اســتفاده مــی گردد. 

پارامترهای اساسی جهت تنظیم اینورتر :
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تنظیمات اولیه :

توجه : مد V/F صرفا جهت کاربرد پمپ و فن میباشد بنابراین سعی شود همیشه از مد Vector استفاده 
شود تا اینورتر آسیب نبیند .

همانطــور کــه ملاحظــه مــی فرماییــد جهــت انتخــاب پلــه هــای ســرعت 4 ترمینــال ورودی بایســتی بــه 
صــورت باینــری بــه ترمینــال CM وصــل شــوند تــا پلــه مــورد نظــر انتخــاب گــردد. مثــلا بــرای انتخــاب پلــه 
ــدار  ــا مق ــر ب ــه براب ــدار پل ــوند و مق ــل ش ــال CM  متص ــه ترمین ــان ب ــای 1 ، 2 و 4 همزم ــتی ترمیناله 11 بایس

ــود. ــه 11( خواهــد ب ــر P2.19 )پل تنظیمــی در پارامت
ــا  ــتگرد ی ــان راس ــال فرم ــگام اعم ــه هن ــه ب ــت ک ــی اس ــدار فرکانس ــان X0 مق ــا هم ــرعت اول ی ــه : س توج

چپگــرد روی صفحــه نمایشــگر ظاهــر شــود .

SY8600 High Performance Vector Control Inverter User Manual
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Multi-frequency/speed is set in P2.09～P2.23, which can be used in multi-speed
running and programming state.

There are 15 multi-frequency operation modes, which can be selected through control
terminals.
Assumption:
“1 (ON)” means that control terminal is connected;
“0 (OFF)” means that control terminal is disconnected. 

If control terminals of multi-frequency are not set, or all of them are in OFF position,
frequency setting is determined by function code P0.02;

If certain control terminal of multi-frequency is not in OFF position, frequency setting 
is determined by function code P2.09~P2.23;

If multi-frequency operation is selected, Starting/stopping the drive is determined by
control mode selection P0.01.

Freque
ncy

Termin
al

1

X 

2

X 

3

X 

4

X 

5

X 

6

X 

7

X 

8

X 

9

X 

10

X 

11

X 

12

X 

13

X 

14

X 

15

X 

Termin
al 1 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 

Termin
al 2 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 

Termin
al 3 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 1 1 

Termin
al 4 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 

 
P2.24 Jump frequency 1 Setting range: 0～400.0Hz 
P2.25 Jump frequency 2 Setting range:0～400.0Hz
P2.26 Jump frequency 3 Setting range:0～400.0Hz
P2.27 Jump frequency range Setting range:0～20.00Hz

Jump frequency is set to prevent the output frequency of inverter from meeting the 
mechanical resonant point of load.

In Jump frequency parameters, set the system's mechanical resonant central frequency, at
most three frequency values can be setup, shown in Fig.6-8.
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تنظیمات V/F کنترل : 

مد کنترل V/F حالت های 0 تا 3 :

مد کنترل V/F انتخابی حالت 4 :

بــرای درک بهتــر نحــوه عملکــرد ایــن پارامتــر هــا بهتــر اســت بــا مثالــی توضیــح داد . بــرای نمونــه اگــر P6.02  را 
روی 5 تنظیــم کنیــد بــا اتصــال ترمینــال هــای COM  و X1 درایــو بــه حالــت JOG چپگــرد موتــور را راه انــدازی 

میکند.

پارامتر های ورودی دیجیتال :
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مد کنترلی دو سیمه و سه سیمه :

تنظیمات رله های خروجی : 

ــرای راه انــدازی بــه کار میرونــد و هــم  در حالــت کنتــرل دو ســیمه مــد 1 شســتی K1 و K2 هــر دو هــم ب
تعییــن جهــت راســتگرد و چپگــرد امــا در مــد 2 شســتی K1 بــرای راه انــدازی و توقــف بــه کار رفتــه و شســتی 

K2 بــرای تعییــن جهــت کــه اگــر K2  وصــل شــود چپگــرد در غیــر اینصــورت راســتگرد خواهــد بــود.

ــل  ــد K3 وص ــه کلی ــد ک ــل میکنن ــی عم ــای K1 , K2 در صورت ــد ه ــد 1 کلی ــیمه م ــه س ــرل س ــت کنت در حال
باشــد در اینصــورت بــا وصــل کلیــد K1 دســتگاه بــه حالــت راســتگرد راه انــدازی میشــود و در صورت قطع 
K3 متوقــف می شــود . در مــد 2 هماننــد مــد اول کلیــد K3 بایــد وصــل باشــد تــا کلیــد هــای دیگــر عمــل 
کننــد بــا ایــن تفــاوت کــه کلیــد K2 هنگامــی قــادر بــه وصــل و تغییــر جهــت می باشــد کــه کلیــد K1 وصــل 

باشــد بــه بیــان دیگــر K2 در صــورت وصــل بــودن K1 عمــل می کنــد.

در حالــت کنتــرل ســه ســیمه مــد 1 کلیــد هــای K1 , K2 در صورتــی عمــل میکننــد کــه کلیــد K3 وصــل بــرای 
درک بهتــر نحــوه عملکــرد ایــن پارامتــر هــا بهتــر اســت بــا مثالــی توضیــح داد . بــرای نمونــه اگــر P6.09 را 
روی 2 تنظیــم کنیــد بــا اســتفاده از تیغــه هــای NO , NC رلــه هــای A , B , C هنگامــی کــه درایــو بــه حالــت 
RUN میــرود تیغــه هــای NC بــه NO و NO بــه NC تغییــر مــی یابــد و از آن میتــوان جهــت پالــس دهــی 

بــه PLC اســتفاده کــرد .
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پارامتر های خروجی آنالوگ : 

پارامتر های مربوط به PLC داخلی : 

- خروجی آنالوگ AO1 از نوع ولتاژی و بین 0 تا 10 ولت است.
- آنالوگ خروجی AO2 ( 2 ( پارامتر P8.01 نیز به صورت جدول AO1 تنظیم می گردد .

- بــرای درک بهتــر نحــوه عملکــرد ایــن پارامتــر هــا بهتــر اســت بــا مثالــی توضیــح داد. بــرای نمونــه اگــر 
P8.00 را روی 2 تنظیــم کنیــد از طریــق خروجــی آنالــوگ 1 میتــوان میــزان جریــان خروجــی دســتگاه را جهــت 

مانیتورینــگ اســتفاده کــرد .



16

SY 8600

: PLC یک نمونه راه اندازی قالی شویی 5.7 کیلو وات با برنامه

-  پارامترهای تنظیم پله های سرعت موتور در حالت PLC  داخلی با پارامترهای  سرعت پله ای گروه 
P2  یکی می باشد. 

19

Parameters SET Description 

P0.02 2 reset 

P3.01 7.5 power 

P3.02 50 frequency 

P3.03 1400 speed 

P3.04 380 voltage 

P3.05 15.6 current 

P3.11 1 ENTER + RUN 

P1.00 2 vector 

P1.01 1 terminal 

P1.02 6 plc 

P1.11 70 max frequency 

P1.12 70 upper limit 

P1.14 35 ACC 

P1.15 35 DEC 

P2.01 3.5 start frequency 

P2.02 0.3 delay 

p7.00 1 Forward 

P7.01 3 3wire 

P7.02 5 JOG Reverse 

P7.11 3 

P7.20 3 fault 

P9.06 45 frequency 1 

P9.07 70 frequency 2 

P9.08 -5 frequency 3 

P9.23 62.5 TIME 1 

P9.25 69.5 TIME 2 

P9.27 47.5 TIME 3 

Pd.01 120 Overload 

:PIDتنظیم�ت کنت�ل
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تنظیمات PID کنترل :

روش تنظیم سیستم پیشرفته حلقه بسته PID کنترل : 

1- در صورتــی کــه جهــت کاهــش هزینــه هــا و پاییــن بــودن جریــان مصرفــی مــی خواهیــد از منبــع تغذیــه
اینورتــر اســتفاده نماییــد، دقــت فرماییــد ولتــاژ تغذیــه سنســور 10 تــا 32 ولــت بــوده و جریــان مصرفــی آن 

کمتــر از 50MA باشــد . در غیــر اینصــورت از منبــع تغذیــه جداگانــه اســتفاده نماییــد .

2- سنســور بــا خروجــی 20MA-4 بهتــر و ارزان تــر از سنســور بــا خروجــی 10V-0 مــی باشــد ، زیــرا خروجــی
جریــان نویــز نمی گیــرد ، پیچیدگــی کمتــری دارد و مــی تــوان از اتصــال دو ســیمه جهــت ارتبــاط آن بــا اینورتــر 

اســتفاده کــرد .

، AI2 یــا AI1 منبــع تغذیــه را بــه ورودی آنالــوگ OUT 3- در صــورت اســتفاده از منبــع تغذیــه اینورتــر پایــه
پایــه +V سنســور را بــه خروجــی 10V+ اینورتــر و خروجــی ارت بــه سیســتم ارت متصــل گــردد .

4- در صورت استفاده از سنسور جریانی دیپ سوئیچ مربوطه AI2 را به حالت جریانی I  تغییر دهید .

5- پارامتر P0.01 را روی 1  ، پارامتر P0.03 را روی 7 قرار دهید .
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6- در صــورت اســتفاده از سنســور جریانــی پارامتــر PA.02 را روی 1 و در صــورت اســتفاده از سنســور 
ولتــاژی پارامتــر PA.02 را روی 0 قــرار دهیــد. 

7- پارامتر PA.03 مربوط به ست پوینت میباشد .
ــار مقــدار مــد نظــر بایســتی  بــه عنــوان مثــال جهــت عملکــرد بوســتر پمــپ و تثبیــت فشــار روی مقــدار 5 ب
حــدودا روی 5 ولــت باشــد . البتــه جهــت دســتیابی بــه مقــدار دقیــق بهتــر اســت . در حیــن عملکــرد بوســتر 
پمــپ یــا هــر سیســتم حلقــه بســته دیگــری پارامتــر PH.00 را روی 10 قــرار داده و بــا رســیدن عقربــه 
مانومتــر بــه 5 بــار مقــدار ولتــاژ نمایــش داده شــده روی صفحــه اینورتــر را ثبــت نماییــد . ایــن ولتــاژ همــان 

مقــدار ســت پوینــت خواهــد بــود . 

ــر از ســت پوینــت مــی  ــر و پاییــن ت ــالا ت ــر  PA.08جهــت جلوگیــری از پــرش مقــدار تنظیمــی بــه ب 8- پارامت
باشــد و تنهــا راه تنظیــم آن ســعی و خطــا مــی باشــد . بــه ایــن شــکل کــه مقــدار فــوق را انقــدر تغییــر دهیــد 

تــا کمتریــن پــرش بــه هنــگام تغییــر دور موتــور ایجــاد شــود .

ــودن مقــدار فــوق باعــث تنبلــی سیســتم و کــم  ــاد ب ــر PA.09 زمــان پاســخگویی می باشــد ، زی 9- پارامت
بــودن آن باعــث واکنــش ســریع و گاهــا بــی مــورد مــی شــود . معمــولا مقــدار تنظیمــی کارخانــه مناســب 

. می باشــد 
10- در برخــی از کاربــرد هــا نظیــر بوســتر پمــپ در ســاعت هــای کمــی مصــرف و یــا نبــود مصــرف ماننــد نیمــه 
هــای شــب بهتــر اســت بوســتر پمــپ خامــوش و در حالــت امــاده بــه کار باشــد و در صــورت کاهــش فشــار 

ناشــی از مصــرف بــه ســرعت تغییــر حالــت داده و پمــپ را روشــن نمایــد .

جهــت رســیدن بــه هــدف فــوق کــه تاثیــر بــه ســزایی در کاهــش تلفــات مکانیکــی و افزایــش صرفــه 
جویــی در مصــرف انــرژی دارد بایســتی پارامتــر هــای ذیــل بــه دقــت تنظیــم گــردد : 

پارامتــر PA.17 زمــان تاخیــر جهــت اغــاز اســتراحت بایــد حداقــل 200 ثانیــه باشــد تــا عــدم مصــرف احــراز 
گــردد . ضمنــا در صــورت شــروع مصــرف بــه هنــگام شــمارش زمــان جهــت اســتراحت ، زمــان تنظیمــی 

ــود . ــمارش میش ــددا ش مج
ــا  ــر فشــار ی ــا حداکث ــر ب ــرود، براب ــت اســتراحت ب ــه حال ــد پمــپ ب ــر  PA.18 مقــدار فرکانســی کــه بای پارامت

ــد. ــان میده ــگر نش ــه نمایش ــه عقرب ــک ک فیدب
پارامتــر PA.19  زمــان تاخیــر جهــت اغــاز شــروع بــه کار پمــپ و روشــن نمــون آن میباشــد کــه ایــن زمــان 

بایســتی جهــت جلوگیــری از افــت فشــار حداقــل ممکــن 1 ثانیــه باشــد . 
پارامتــر PA.20  مقــداری اســت کــه اینورتــر بایــد در آن پمــپ را روشــن کنــد بــه اصطــلاح بیــدار شــود . ایــن 

مقــدار معمــولا کمــی کمتــر از مقــدار اســتراحت میباشــد .
- پارامتــر هــای PA.13 و PA.14 بــرای حفاظــت از میــزان قطعــی کانــال فیدبــک بــه کار مــی رود  کــه با تنظیم 
آن میتــوان در هنــگام خرابــی سنســور و پاییــن آمــدن بیــش از حــد مقــدار فیدبــک بــا توجــه بــه مقادیــر 

تعییــن شــده در ایــن پارامتــر هــا از خســارات وارده جلوگیــری بــه عمــل آورد .



یک نمونه برنامه برای پمپ 1.5 کیلو وات 1440  دور 7 آمپر  با تنظیم روی فشار 5 بار :

ــرق  ــدد ب ــل مج ــگام وص ــتگاه هن ــا دس ــود ت ــث میش ــودن باع ــال ب ــورت فع ــر P1.12 در ص ــه : پارامت توج
ــود . ــن ش ــودکار روش ــورت خ ــه ص ــی( ب ــگام قطع )هن

پارامتر های حفاظتی :

22

ب�ای پمپ فش�رآمپ� ٧دور١٤٤٠کیل� وات١٫٥یک نم�نه ب�ن�مه ب�ر :٥ب� تنظیم روی

 ت�ضیح�ت تنظیم پ�رامت�

P0.19 2 RESET 

P3.00 1.5 POWER 

P3.01 380 VOLT 

P3.02 7 CURRENT 

P3.03 50 F 

P3.04 1440 SPEED 

P3.05 1 SET+RUN 

P0.01 1 TERMINAL 

P0.02 0 MODE VECTOR 

P0.03 7 PID 

P0.13 50 MAX 

P0.14 50 UPPER 

P0.16 8 ACC 

P0.17 8 DEC 

PA.03 5 SET POINT 

PA.08 20 KP 

PA.09 0.3 KI 

PA.16 1 

PA.17 300 SLEEP DELAY 

PA.18 - SLEEP F 

PA.19 0.1 WAKE DELAY 

PA.20 90 WAKE F 

پ�رامت�  ش�دP1.12ت�جه : روشن خ�دک�ر به ص�رت ( قطعی هنگ�م ) ب�ق مج�د وصل هنگ�م ت� دستگ�ه میش�د ب�عث ب�دن فع�ل در ص�رت

.

:پ�رامت حف�ظتی ه�ی �
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پارامتر های  مهم در مانیتورینگ اینورتر ) نمایشگر (  :

-پارامتــر هــای Pd.05 و Pd.06 بدیــن صــورت عمــل میکننــد کــه هــرگاه بخواهیــم اینورتــر در میــزان 
خاصــی از اضافــه بــار و یــا حتــی اینکــه بخواهیــم بــا افزایــش 1 آمپــر  هــم نســبت بــه جریــان نامــی دســتگاه 
 P6.09 قطــع شــود و یــا بــه مــا آلارم دهــد میتــوان آن هــا را تنظیــم کــرد و ســپس بــا قــرار دادن پارامتــر

روی 16 از رلــه هــای اینورتــر اســتفاده نمــود .
- پارامتــر هــای PA.13 و PA.14 بــرای حفاظــت از میــزان قطعــی کانــال فیدبــک بــه کار مــی رود. کــه بــا 
تنظیــم آن میتــوان در هنــگام خرابــی سنســور و پاییــن آمــدن بیــش از حــد مقــدار فیدبــک بــا توجــه بــه 

مقادیــر تعییــن شــده در ایــن پارامتــر هــا از خســارات وارده جلوگیــری بــه عمــل آورد .

- پارامتر P0.03 روی 4 تنظیم گردد.
- ورودی هــای دیجیتــال X3 و X4 یعنــی P6.04 و P6.05 را بــه ترتیــب روی مقادیــر 14 و 15 تنظیــم 

نماییــد.

    )Normally Open( شستی استارت : T2,T1

:  UP / DOWN روش کنترل سرعت موتور با استفاده از شستی یا
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پارامتر های  مهم در مانیتورینگ اینورتر ) نمایشگر (  :

فرمان های مهمی که از طریق شبکه اعمال می شود :

روش کنترل سه سیمه )روشن و خاموش از طریق 
شستی استارت ، استپ و جهت از طریق کلید دو 

حالته( :

جداول مربوط به ارتباطات شبکه :

- پارامتــر P6.00 را روی 2 ، پارامتــر مربــوط بــه X1 یعنــی P6.02 را روی ,1 پارامتــر X2 یعنــی P6.03  را روی 
,2پارامتــر X5 یعنــی P6.06 را روی 17 تنظیــم نمــوده و مــدار ذیــل را ببندیــد )X1 ،  X2 و X3  ورودی هــای 

دیجیتال هســتند( :

K : کلید دو حالته جهت اعمال جهت ، حالت باز راستگرد و حالت بسته چپگرد می باشد.
RUN : شستی استارت
STOP : شستی استپ

X1
X5
X2
CM
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PA.10 Differential time  0.00� no differentiation 

0.01~99.99s 

0 195195195195    

####    

PA.11 Sample cycle 0.01~99.99s 0.1 196196196196    ####    

PA.12 Error limit 0.0~15.0% 0.0 197197197197    ####    

PA.13 Level of abnormal 

feedback signal 

0~100% 50 198198198198    

####    

PA.14 Detection time of 

abnormal feedback 

signal 

0�No detection  

0.1~3600s 

0.0 199199199199    

####    

PA.15 reserved  0 200200200200    ++++    

PA.16 PID Sleep control 0: No sleep function; 

1: Internal waking up, 

2. External input terminal 

0 201201201201    

++++    

PA.17 Delay time of sleepin 0~3600s 0 202202202202    ++++    

PA.18 Sleeping frequency 0.00~400.0Hz 0.00 203203203203    ++++    

PA.19 Delay time of waking 0.0~60.0s 0.0 204204204204    ++++    

PA.20 Waking value 0.0~100.0% 100.0 205205205205    ++++    

Pb GROUP  Traverse operation parameters    

Pb.00 Traverse mode 0: Auto mode 

1: Manual mode 

0 206206206206    

++++    

Pb.01 Preset traverse 

frequency 

0.00~400.0 Hz 0.00 207207207207    

####    

Pb.02 Hold time of preset 

traverse frequency 

0.0~3600s 0.0 208208208208    

####    

Pb.03 Preset central 

frequency 

0.00~400.0 Hz 0.00 209209209209    

####    

Pb.04 Travers amplitude 0.0~50.0% (Pb.03) 0.0 210210210210    ####    

Pb.05 Step frequency 0.0~50.0% (Pb.04) 0.0 211211211211    ####    

Pb.06 Traverse cycle 0.1~999.9s 10.00 212212212212    ####    

Pb.07 Rise time of triangular 

wave 

0.0~100.0% (Pb.06) 50.0 213213213213    

####    

PC Group 485 communication parameters    

PC.00 Baud rate selection 0�1200BPS 3 214214214214    ++++    
SY8600 High Performance Vector Control Inverter   User Manual 
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1�2400BPS 

2�4800BPS 

3�9600BPS 

4�19200BPS 

5�38400BPS 

PC.01 Data format 0:   8,N,2 for RTU   �MODBUS� 

1:   8,E,1 for RTU   �MODBUS� 

2:   8,O,1 for RTU   �MODBUS� 

3:   7,N,2 for ASCII (MODBUS� 

4:   7,E,1 for ASCII�MODBUS� 

5:   7,O,1 for ASCII�MODBUS�  

6�  8,N,1  free communication format 

7�  8,E,1  free communication format 

8�  8,O,1  free communication format 

9:  8,N,2 for RTU   �MODBUS�MASTER 

0 215215215215    

++++    

PC.02 Local address 1~32�0 is the broadcast address 1 216216216216    ++++    

PC.03 Communication 

timeout detect 

0� No detection 

2.0~10.0s 

0 217217217217    

++++    

PC.04 Response delay 2~1000ms  218218218218    ++++    

PC.05 EEROM Store 

selection 

0�Store 

1�no store function 

0 219219219219    

++++    

Pd Group Faults and protection parameters    

Pd.00 Motor overload 

protection mode 

0: No protection 

1: Common motor protection 

2: Variable frequency motor protection 

1 220220220220    

++++    

Pd.01 Motor overload 

protection factor 

20.0~150.0% 100.0 221221221221    

++++    

Pd.02 Over voltage stall 

selection 

0: Disabled 

1: Enabled 

1 222222222222    

++++    

Pd.03 Stall over voltage 

point 

120.0~150.0% 120.0 223223223223    

++++    

Pd.04 Selection of overload 0: Detect at constant speed and alarm 0 224224224224    ++++    
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‘1’ ‘1’ 
Function code ‘0’ Function code ‘0’ 

‘8’ ‘8’ 
Sub-function 
code 

‘0’ Sub-function 
code 

‘0’ 
‘0’ ‘0’ 
‘0’ ‘0’ 
‘0’ ‘0’ 

Data content ‘1’ Data content ‘1’ 
‘2’ ‘2’ 
‘A’ ‘A’ 
‘B’ ‘B’ 

LRC ‘3’ LRC ‘3’ 
‘A’ ‘A’ 

END  CR END  CR 
 LF  LF 

 
RTU mode: 
Format of query message:       Format of response message: 

Slave address 01H  Slave address 01H 
Function code 08H Function code 08H 
Sub-function code 00H Sub-function code 00H 

00H  00H 
Data content 12H Data content 12H 

ABH  ABH 
Low byte CRC ADH Low byte CRC ADH 
High byte CRC 14H High byte CRC 14H 

 
4.4 Control word and status word 
  1. Information of status word (2 bytes)(2000H) 
Bit0 =1, FWD 
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=0, REV 
Bit1 =1, Drive failure 

=0, No drive failure 
Bit2 =1, Running state 

=0, Stopping state 
Bit3 =1, Modifying parameter valid 

=0, Modifying parameter invalid 
Bit4 =1, Frequency setting via RS485 

=0, Local frequency setting 
Bit5 =1, RS485 running control 

=0, Local running control 

2. Information of status word (2 bytes) (2002H) 
Bit0 =1, Running command 

=0, No running command 
Bit1 =1, FWD 

=0, REV 
Bit2 =1, Jog FWD 

=0, Jog FWD and stop 
Bit3 =1, Jog REV 

=0, Jog REV and stop 
Bit4 =1, Fault reset command 

=0, No fault reset command 
Bit5 =1, Host computer control valid 

=0, Host computer control invalid 
Bit6 =1, Free run to stop 

=0, No free run to stop 
Bit7 =1, Dec to stop command 

=0, No Dec to stop command 
Bit8 =1, Output enabled SY8600 High Performance Vector Control Inverter User Manual
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=0, Output disabled 
Bit9—bit15 Reserved 

3. Parameter address
Addres Name Addres Name Addres Name 

1000H Status word 1001H Errorcode 1002 H Control word 

1003H Frequency
setting

1004H Running 
frequency

1005H Output
current

1006H Output
voltage

1007H DC bus
voltage

1008H Overload rate

1009H Preset line
speed

100AH Running 
line speed

100BH Output torque

100CH PI reference 100DH PI feedback 100EH reserved 

100FH Analog input
AI1

1010H Analog
input AI2 

1011H I/O status

1012H External 
counting 
value

1013H PID闭环设定值

4.5 Fault and troubleshooting 
If communication fault occurs, the drive will response fault code, and report

function code or 80H to the main control equipment.
For example:

ASCII mode: RTU mode:
Starting character ‘:’ Slave address 01H
Slave address ‘0’ Function code 86H

‘1’ Fault code 02H
Function code ‘8’ Low byte CRC C3H

‘6’ High byte CRC A1H
Fault code ‘0’

‘2’ 
LRC ‘7’ 

‘7’ 

End character CR
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=0, Output disabled
Bit9—bit15 Reserved

3. Parameter address 
Addres Name Addres Name Addres Name 

1000H Status word 1001H Errorcode 1002 H Control word 

1003H Frequency 
setting

1004H Running 
frequency

1005H Output 
current

1006H Output 
voltage

1007H DC bus 
voltage

1008H Overload rate

1009H Preset line 
speed

100AH Running 
line speed

100BH Output torque

100CH PI reference 100DH PI feedback 100EH reserved 

100FH Analog input 
AI1

1010H Analog 
input AI2

1011H I/O status

1012H External 
counting 
value

1013H PID闭环设定值 

4.5  Fault and troubleshooting 
If communication fault occurs, the drive will response fault code, and report

function code or 80H to the main control equipment.
For example:

ASCII mode: RTU mode:
Starting character ‘:’ Slave address 01H
Slave address ‘0’ Function code 86H

‘1’ Fault code 02H
Function code ‘8’ Low byte CRC C3H

‘6’ High byte CRC A1H
Fault code ‘0’

‘2’ 
LRC ‘7’ 

‘7’ 

End character CR
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جدول خطا ها :

28

را اف�ایش دهیـــ� یـــ� از مقـــ�ومـــت  ACCزمـــ�ن 

 استف�ده کنی�.

 ق�ار دهی�. VECTOR�رت� را روی م� کنت�ل این

ت�  ک�ده و ا یق وارد  ق ت�ر را د م� ت� هـــ�ی  م پـــ�را

 تی�نینگ نم�یی� .

 ب� مگ� اتص��ت م�ت�ر را چک کنی� .

در ص�رت پ�یین ب�دن دایمی ولت�ژ ، تپ ت�انس 

 را اف�ایش دهی�.

 کم است ACCزم�ن 

 ب�ر این�رت� سنگین است

یح  ح ت�ر صــــــ م� یمـــ�ت  ظ ن ت

 نیست

 ب�نه داردم�ت�ر اتص�ل 

 ولت�ز شبکه پ�یین است

خط�ی اض�فه ج�ی�ن 

 به هنگ�م شت�بگی�ی

OC1 

ــ� از مقــ�ومــت  DECزمــ�ن  ــ� و ی را اف�ایش دهی

 .استف�ده نم�یی�

 ق�ار دهی� . VECTORم� کنت�ل این�رت� را روی 

پـــ�رامت� هـــ�ی پ�ک م�ت�ر را دقیق وارد ک�ده و 

 ات�تی�نینگ نم�یی�.

ـــ�رت پ�یین ب�دن دای می ولت�ژ تپ ت�انس در ص

 .را اف�ایش دهی�

 کم است DECزم�ن 

 ب�ر این�رت� کم است

یح  ح ت�ر صــــــ م� یمـــ�ت  ظ ن ت

 نیست

 ولت�ز شبکه پ�یین است

خط�ی اض�فه ج�ی�ن 

 در هنگ�م ت�قف

OC2 

 شل و غی� ع�دی ب�دن م�ت�ر چک ش�د .

پـــ�رامـــتـــ� هـــ�ی مـــ�تـــ�ر را دقـــیـــق وارد کـــ�ده و 

 ات�تی�نینگ نم�یی�.

ق�ار دهی� و ی� ت�ان  VECTORروی  م� کنت�ل را

 این�رت� را اف�ایش دهی�.

بـ�ر م�ت�ر تغیی�ات نـ�گهـ�نی 

 دارد

یح  ح ت�ر صــــــ م� یمـــ�ت  ظ ن ت

 نیست

ت�ان این�رت� درست انتخ�ب 

 نش�ه

خط�ی اض�فه ج�ی�ن 

به هنگ�م چ�خش 

 م�ت�ر ب� دور ن�می

OC3 

را اف�ایش دهیـــ� یـــ� از مقـــ�ومـــت  ACCزمـــ�ن 

 استف�ده کنی�.

ق�ار دهی� ی�  VECTORاین�رت� را روی  م� کنت�ل

 ت�ان این�رت� را اف�ایش دهی�.

ت�  ک�ده و ا یق وارد  ق ت�ر را د م� ت� هـــ�ی  م پـــ�را

 تی�نینگ نم�یی� .

در ص�رت پ�یین ب�دن دایمی ولت�ژ ، تپ ت�انس 

 را اف�ایش دهی�.

 شل و غی� ع�دی ب�دن ب�ر م�ت�ر چک ش�د.

 ف�ک�نس است�رت را ک�هش دهی�.

 کم است ACCزم�ن 

 ب�ر این�رت� سنگین است

یح  ح ت�ر صــــــ م� یمـــ�ت  ظ ن ت

 نیست

 ولت�ژ شبکه پ�یین است

بـ�ر م�ت�ر تغیی�ات نـ�گهـ�نی 

 دارد

ت�ان این�رت� درست انتخ�ب 

 نش�ه

 ف�ک�نس است�رت ب��ست

خط�ی حف�ظت از 

به  IGBTم�ژول ه�ی 

  ACCهنگ�م 

OCC1 
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را اف�ایش دهیـــ� یـــ� از مقـــ�ومـــت  DECزمـــ�ن 

 ی�.استف�ده کن

ق�ار دهی� ی�  VECTORم� کنت�ل این�رت� را روی 

 ت�ان این�رت� را اف�ایش دهی�.

ت�  ک�ده و ا یق وارد  ق ت�ر را د م� ت� هـــ�ی  م پـــ�را

 تی�نینگ نم�یی� 

در ص�رت پ�یین ب�دن دایمی ولت�ژ ، تپ ت�انس 

 را اف�ایش دهی�.

 شل و غی� ع�دی ب�دن ب�ر م�ت�ر چک ش�د.

 کم است DECزم�ن 

ت�ر تغیی�ات نـ�گهـ�نی بـ�ر م�

 دارد

 ولت�ژ شبکه پ�یین است

یح  ح ت�ر صــــــ م� یمـــ�ت  ظ ن ت

 نیست

ت�ان این�رت� درست انتخ�ب 

 نش�ه

خط�ی حف�ظت از 

به  IGBTم�ژول ه�ی 

 DECهنگ�م 

OCC2 

 شل و غی� ع�دی ب�دن ب�ر م�ت�ر چک ش�د.

پ�رامت� ه�ی پ�ک م�ت�ر را دقیق وارد ک�ده و ات� 

 تی�نینگ نم�یی� .

ق�ار دهی� و  VECTORت�ل این�رت� را روی م� کن

 ی� ت�ان این�رت� را اف�ایش دهی� .

بـ�ر م�ت�ر تغیی�ات نـ�گهـ�نی 

 دارد

یح  ح ت�ر صــــــ م� یمـــ�ت  ظ ن ت

 نیست

ت�ان این�رت� درست انتخ�ب 

 نش�ه

خط�ی حف�ظت از 

به  IGBTم�ژول ه�ی 

هنگ�م چ�خش م�ت�ر 

 ب� دور ن�می

OCC3 

 .مگ� چک ش�د�ل ب�نه است لطف� ب� م�ت�ر اتص

 ولت�ژ ورودی را چک نم�یی�.

را اف�ایش دهی� ی� از مق�ومت   ACCمق�ار زم�ن 

 ت�م� استف�ده کنی�.

 اتص�ل ب�نه م�ت�ر

 مشکل ولت�ژ تغ�یه

 ک�ت�هی زم�ن شت�بگی�ی

خط�ی اف�ایش ولت�ژ 

 به هنگ�م 

 شت�بگی�ی

OU1 

 .ص�ل ب�نه است لطف� ب� مگ� چک ش�دم�ت�ر ات

 ا چک نم�یی�.ولت�ژ ورودی ر

را اف�ایش دهی� ی� از مق�ومت   DECمق�ار زم�ن 

 ت�م� استف�ده کنی�.

 اتص�ل ب�نه م�ت�ر

 این�سی ش�ی� ب�ر

 ک�ت�هی زم�ن ت�قف

خط�ی اف�ایش ولت�ژ 

 به هنگ�م ت�قف

OU2 

 .نشتی ج�ی�ن م�ت�ر به زمین را ب�ط�ف نم�یی� 

 .ولت�ژ ورودی را چک نم�یی� 

 ستم�ت�ر اتص�ل زمین ا

 مشکل ولت�ژ تغ�یه

خط�ی اف�ایش ولت�ژ 

به هنگ�م ح�کت ث�بت 

 م�ت�ر

OU3 

ولتــ�ژ شـــــبکــه ب�ق افــت ک�ده لطفــ� در صـــــ�رت 

 امک�ن آن را اص�ح نم�یی�.

منبع تغ�یه ســـــ�ئیچینگ آســـــیب دی�ه و جهت 

تعمی� این�رت� را بـــه نمـــ�ینـــ�گی ف�وش تح�یـــل 

 نم�یی�.

کـــ�هـــش ولـــتـــ�ژ ورودی یـــ� 

 خ�ابی منبع

 ئیچینگتغ�یه س�

 خط�ی افت ولت�ژ

LU 
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 .ولت�ژ ورودی چک ش�د 

شـفت م�ت�ر گی� ک�ده و ی� ب�ر به شـ�ت ن�سـ�ن 

 .دارد که ب�عث اعم�ل گشت�ور ب��یی میش�د

 ج�ی�ن عب�ری از م�ت�ر بیش از ح� مج�ز میب�ش�.

زم�ن حف�ظت اضــ�فه ب�ر م�ت�ر کم میب�شــ� لطف� 

 آن را اف�ایش دهی�.

م�ت  م� کنت�ل  V/Fتنظی ی� از  را اصـــــ�ح نم�ده 

VECTOR  �استف�ده نم�یی 

زی�د میب�شــ� آن  DCمق�ار و زم�ن ج�ی�ن ت�ریق 

 را ک�هش دهی�.

 افت ولت�ژ ورودی

درگی�ی شـــــفـت م�ت�ر و یـ� 

 ب�ر

 عب�ر ج�ی�ن ب��

کم ب�دن زمـــ�ن حفـــ�ظـــت 

 اض�فه ب�ر

 V/Fخط� در تنظیم�ت 

 ب�� ب�دن تنظیم�ت ت�م�

 ب�ر م�ت�ر خط�ی اض�فه

OL2 

ولتــ�ژ شـــــبکــه ب�ق افــت ک�ده لطفــ� در صـــــ�رت 

 امک�ن ان را اص�ح نم�یی� .

س�یع بپ�هی�ی� و ی�  ست�رت ه�ی پی در پی و  از ا

 از مق�ومت ت�م� استف�ده نم�یی� 

ح� تنظیمی اســــــت ان را  ی�ن عب�ری بیش از  ج�

 .اف�ایش دهی� و ی� مشکل را ب� ط�ف نم�یی�

دهی� ی� از مق�ومت  را اف�ایش  ACC,DECزم�ن

 ت�م� استف�ده نم�یی� .

یمـــ�ت  ظ ن ییـــ� یـــ� از مـــ�  V/Fت نمـــ� را اصــــــ�ح 

VECTOR .�استف�ده کنی 

ــ�شـــــــ� از  ــ�رب�د ف�ق کم میب ت�ان این�رت� ب�ای ک

 این�رت�ی ب� ت�ان ب��ت� استف�ده نم�یی�.

 افت ولت�ژ ورودی

 است�رت پی در پی و س�یع

 عب�ر ج�ی�ن ب��ت�

 , ACCکـــم بـــ�دن زمـــ�ن 

DEC 

 V/Fخط� در تنظیم�ت 

 انتخ�ب ن�درست این�رت�

خط�ی اض�فه ب�ر 

 این�رت�

OL1 

یکی از ف�ز ه�ی ورودی قطع شــ�ه ،افت ک�ده و 

فــ�ز هــ�ی ورودی مشـــــکــل  .ی� نشتی دارد چک ش�د

 دارد

 خط�ی ف�ز ه�ی ورودی

LP 

یکی از ف�ز ه�ی خ�وجی قطع شـ�ه ،افت ک�ده و 

هــ�ی خ�وجی مشـــــکــل فــ�ز  .ی� نشتی دارد چک ش�د

 دارد

 خط�ی ف�ز ه�ی خ�وجی

SP 

محیط اط�اف این�رت� را ب� نصـــــب فن و ک�ل� گ�زی 

 خنک نم�یی�.

کــ�نــ�ل ه�ای رادیــ�ت�ر مســــــ�ود شــــــ�ه و یــ� از 

 اجس�م خ�رجی پ� ش�ه لطف� آن را تمیی� کنی�.

لطف� فن ه� را چک نم�یی� در صـــــ�رت خ�ابی آن 

 ه� را تع�یض نم�یی� .

کنت�ل فن و دم� داخل این�رت� قسمت م�ب�ط به 

 اسیب دی�ه است.

 سنس�ر دم� اسیب دی�ه آن را تع�یض نم�یی�.

 دم�ی رادی�ت�ر ب�� رفته

مس�ود ش�ن ک�ن�ل ه�ای 

 رادی�ت�ر ه�

 خ�ابی فن

خ�ابی واحـــ� کنت�ل دمـــ� و 

 فن

 خ�ابی سنس�ر دم�

 اف�ایش دم�

OH1 , 

OH2 
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توجــه : در راهنمــای فــوق ســعی گردیــده بــه پارامترهــای مهمــی کــه در بســیاری از صنایــع کاربــرد دارنــد 
اشــاره گــردد، لــذا جهــت کاربردهــای خــاص بــا تنظیمــات خــاص بــه دفترچــه راهنمــای اینورتــر فــوق 

مراجعــه فرماییــد.

31

 

در : صن�یع ک�رب�د دارن� اش�ره ت�جه بسی�ری از که در به پ�رامت�ه�ی مهمی ب�راهنم�ی ف�ق سعی گ�دی�ه خ�ص ک�رب�ده�ی جهت ل�ا گ�دد،

راهنم�ی دفت�چه خ�ص به این�رت� ف�ق م�اجعه ف�م�یی�.تنظیم�ت

 ک�بل ارتب�طی ورودی قطع ش�ه است.

ــــ�  BAUD RATE�ار تنظیمی مق صــــحیح نمیب�ش

 آن را تغیی� دهی� .

 و ی� جهت آن غلط میب�ش� ٤٨٥اتص�ل پ�رت 

ــ�ت  ــه در تنظیم ــ�د اســـــــت آن را  RS485وقف زی

 TIME-OUT FAILUREک�هش دهی� 

صــحیح  MODBUSتنظیم�ت م�ب�ط به پ�وت�کل 

 نمیب�ش�.

 قطع ب�دن ارتب�ط

 BAUD RATEخط�ی 

 RS485خط�ی اتص�ل 

 RS485در اتص�ل وقفه 

 تنظیم�ت ن� درست

 RS485خط�ی ارتب�طی 

ER05 

فیش ک�بل نم�یشـــگ� این�رت� را چک و آن را ک�م� 

 متصل نم�یی�

 ER03 ارتب�ط کی پ� شل ب�دن ک�بل نم�یشگ�

کــ�بــل هــ�ی ورودی م�ت�ر بــه این�رت� متصـــــــل 

 نیست .

ـــــتی تنظیم  پـــ�رامت� هـــ�ی پ�ک م�ت�ر بـــه درس

دوب�ره ســـــیم پیچی شـــــ�ه نگ�دی�ه و ی� م�ت�ر 

 است.

ات�تی�نینـــگ م�ت�ر کـــ�مـــل 

 نمیش�د

 خط�ی تی�نینگ م�ت�ر

ER07 

دســـــتگ�ه را به تنظیم�ت ک�رخ�نه ب�رگ�دانی�، در 

صــ�رت ع�م رفع خط� دســتگ�ه را جهت تعمی� به 

 ن�دیک ت�ین نم�ین�گی تح�یل نم�یی�.

 آسیب سنس�ر ه�ی واح�

 سنجش ج�ی�ن 

خط�ی واح� سنجش 

 ج�ی�ن

ER09 

جهت رفع ن�ی� و خط�ی ح�صل از تجهی�ات اط�اف 

ی� از فیلت�  این�رت� آن ه� را از این�رت� دور نم�ده و 

 .ه�رم�نیک استف�ده نم�یی�

ن�ی� تجهی�ات جـــ�نبی روی 

 این�رت�

 خط�ی خ�رجی

ER12 

در صـــــ�رت عملک�د غی� ضـــــ�وری حفـ�ظـت ف�ق 

ر ک�هش  Fd.06ت�  Fd.04حســـــ�ســـــیت مق�دی� 

 .دهی�

ف�ات�  Fd.05ار ج�ی�ن از مق�

 رفته

 هش�ار اض�فه ب�ر

OL 
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