


گاهی میدهد اعدم توجه به این علامت در موارد تاکیدي موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی میشود. همچنین 

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

 یده یا نصــب آســیب  د که به هنگام حمل ونقل و هرگز اقدام به راه اندازي دســتگاهی

است نکنید و به فروشنده اطلاع دهید.

 شد. هرگونه د ساز با شنا با برق میتواند حادثه  سط افراد نا آ صب اینورتر تو ستکاري ن

ـــتگاههاي کنترل دور بالادرقطعات با ولتاژ  ـــناخت موجب  داخل دس موتور بدون ش

خسارت جانی  شخص میگردد.

 ستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها پن سرویس یا تعمیر د ج تا ده به هنگام 

 دقیقه جهت تخلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

  ستگاه هاي شتباها به ترمینال خروجی د شید ا س  U,V,Wمراقب با صل برق  ه فاز مت

.نکنید

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

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

 اخطار
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EXهشدارهاي هنگام نصب و راه اندازي درایو

ستگاه کنترل دور موتور و راه اندازي صب د سازنده توجه  هنگام ن شدارهاي داده از طرف  آن باید به نکات ایمنی و ه

  نمود.

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

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

وسایل مناسب مانند لیفتراك استفاده نمایید و هرگز دستگاه بر روي زمین کشیده  توان بالا و سنگین از

نشود. 

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

شتاور مورد نیاز بار هنگام راه اندازي و کار دائم را تعیین نمایید. همچنین مقد ضافه بار مورد گ ار جریان ا

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

  سرعت نامی آن کاهش یا افزایش سرعت موتور را از  ستمهاي درایو می توانند  سی شت که  باید در نظر دا

ـــبت به  ـــویدهند ، بنابراین نس ـــرعت موتور و بار مطمئن ش د و محدوده مجاز امکان پذیر بودن تغییر س

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

  در انتخاب تجهیزات جانبی درایو و موتور مانند فیوزها ، کنتاکتورها و کابلها به جداول ارایه شــده در این

دستورالعمل مراجعه نمایید.

 ث ایجاد نویزهاي الکترومغناطیسی و هارمونیک به یاد داشته باشید که سیستمهاي درایو ممکن است باع

سایر تجهیزات الکترونیکی تاثیر بگذارند ، بنابراین هنگا شوند و بر روي  شبکه برق  صب و راه  مبر روي  ن

اندازي درایو به توصیه ها و رعایت استانداردهاي ذکر شده در این دستورالعمل توجه نمایید.

  استاندارد بودن سیستم ارت استفاده شده مطمئن شوید و دستگاه و موتور و قبل از راه اندازي دستگاه از

 تجهیزا ت جانبی باید کاملا به ارت وصل شوند.

  سیبی به افراد و تجهیزات شد تا آ ضروري می با ستگاه درایو و بدنه فلزي تجهیزا ت جانبی  ارت کردن د

ردد.ناشی از ولتاژهاي بالا وارد نگردد. و ایمنی سیستم تامین گ

  هنگام برق دار کردن دستگاه از دست زدن به قطعات داخلی آن و ترمینالهاي ورودي و خروجی خودداري

 نمایید.
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 صــبر نمایید تا  هدقیق 5داخل دســتگاه پس از قطع کردن برق ورودي حداقل  هنگام تعمیرات و بررســی

 ولتاژ خازنهاي داخلی تخلیه گردد.

 سبت به اعلا ستگاه توجه نمایید و قبل از هنگام راه اندازي درایو ن سپلی د شدار در دی م هر گونه فالت و ه

 استارت دوباره ، اشکالات را رفع نمایید.

  تنظیمات پارامترها با دقت و متناســب با نیاز انجام گیرد و از تغییر پارامترهایی که با آنها آشــنایی ندارید

 بپرهیزید.

 ــایر تنظیمات و حفاظتهاي موتوروتور را وارد نمایید. هنگام تنظیمات ابتدا مقادیر نامی پارامترهاي م  تا س

 متناسب با آنها انجام گیرند.

  شد تا مقادیر ساعت تحت نظارت با ستم درایو  و موتور تا چندین  سی پس از راه اندازي و انجام تنظیمات 

  نترل شود.و همچنین دماي موتور و درایو کجریان ، ولتاژ و سرعت موتور در حد مجاز تغییر نمایند. 

  ـــت اتوماتیک خودداري ی رهاي حفاظتی درایو وکردن پارامتاز غیر فعال ا قرار دادن آنها در حالت ریس

ز د حفاظتهاي لازم را انجام دهد و از بروبار، درایو بتواندر  در صــورت ایجاد اشــکال در موتور و تانمایید 

 حادثه جلوگیري گردد.

 ستم سی شکال در  صورت بروز ا سازنده درایو تماس  درایو در  شرکت  سان  شنا و یا تنظیمات درایو با کار

بگیرید.
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راه اندازيراهنماي نصب و  - 1

 EXهاي سري درایو مشخصات فنی 1.1

 ورودي و خروجی دستگاه

 380ولتاژ ورودي:  محدودهV±15%  

 63~47فرکانس ورودي:   محدودهHz 

 ولتاژ خروجی: صفر تا ولتاژ نامی ورودي محدوده

 400~0خروجی:  محدوده فرکانسHz  

  مشخصهI/O   کنترل

  :بصورت ورودي دیجیتال 7ورودیهاي دیجیتال قابل برنامه ریزيON/OFF و یک ورودي دیجیتال پالسی

 NPNیا  PNPبصورت  )HDIسرعت بالا (

  :1ورودي آنالوگ ورودیهاي آنالوگ)AI1 (-10V ~10V 2ورودي آنالوگو)AI2 (0~10V  20~0یاmA

  :قابل برنامه ریزي دو رله خروجیخروجی رله 

  :یک خروجی ترانزیستوري خروجی دیجیتالopen collector  پالسی سرعت بالابصورت یا

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

 توابع کنترل اصلی

 بصورت کنترل برداري  بدون فیدبک( :مد کنترلSVCو مد کنترل (V/F و کنترل گشتاور

  :اضافه جریان  %180 با ثانیه 10اضافه جریان ویا  %150ثانیه با  60ظرفیت اضافه جریان

 تنظیم سرعت: مد  محدودهSVC  1:100با نسبت 

  در سرعت حداکثر مد  %0.5±دقت دورSVC 

  فرکانسCarrier  :1kHz ~ 15.0kHz 

  ،سرعت: کی پد، ورودي آنالوگ سرعت چند پله، HDIرفرنس  سریال،  سرعت بالا)، ارتباط  (ورودي پالس 

PLC  و  سادهPID  وئیچ بین رفرنسهاي مختلف سرعتو نیز س و حتی ترکیب مدها

  تابع کنترلPID 

 تابع کنترل گشتاورtorque control

 PLC  پله اي سرعت  16ساده،  تابع کنترل 

 تابع کنترل تراورس 

 تابع تعقیب سرعت در ابتداي استارت جهت بارهاي در حال چرخش

 کلیدQuick/Jog روي پانل قابل برنامه ریزي 

  ولتاژ(  تنظیمتابعAVRگام تغییرات ولتاژ ورودي) به هن 
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  ضافه جریان کامل حفاظتهاي ضافه ولتاژ، کاهش ولتاژ،شامل ا ضافه بار، ا ضافه دما، ، ا صال خطاي فاز ا ، ات

 وغیره کوتاه

دستگاه ات پلاكتوضیح 1.2

قبل از نصــب، ابتدا پلاك دســتگاه خریداري شــده را خوانده و از مناســب بودن جریاندهی  و ولتاژ آن با موتور 

براي تعیین جریانهاي ورودي و  کنترل این درایو اطمینان حاصل نمائید.  پلاك درایو بصورت زیر میباشد.تحت 

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

نشان دهنده مشخصات دستگاهها و شماره سریال آنها می باشد که بر روي بدنه دستگاه نصب گردیده  دستگاهلیبل 

  است.

سنگین ستگاه براي حالت بار  شتاور ثابت بر روي لیبل توان و جریان د ست (Heavy duty)یا گ شده ا شته  براي  .نو

  می توان از رنج پایین تر درایو استفاده کرد.    (Light duty)یا گشتاور متغیر بارهاي سبک

سبک سب با نوع بار (  سب درایو متنا سنگین LDبراي انتخاب منا صات توان و جریان درایوها  HDیا  ) از جدول مشخ

 استفاده نمایید.

سط درایو ککه ی بارهای شوند تو شتاور نترل می  شتاور ثابت و گ شوند: گ سیم بندي می  به طور کلی به دو گروه تق

شتر متغیر.  ضافه بار آنها نیز بی شتاور راه اندازي بالایی دارند و نیز باید ظرفیت جریان ا شتاور ثابت نیاز به گ بارهاي گ

شد. سترودره با سیابها، اک شامل بارهایی مانند جرثقیل ها، کانوایرها، آ شتاور ثابت  سکرو بارهاي گ سورهاي ا ا و کمپر

EX -4K0-N-00 

مدل دستگاه

 توان دستگاه

4K0  = 4/5.5KW 

5k5  = 5.5/7.5KW 

7K5  = 7.5/11KW 

11K0  = 11/15KW 

آپشنھای دستگاه

ولتاژ دستگاه

M = 220 V

N = 380 V

WWW.RAYSUNDRIVE.IR
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بارهاي گشــتاور متغییر نیاز به گشــتاور راه اندازي پایینی دارند و همچنین ظرفیت اضــافه جریان آنها نیز  باشــند.می

ــامل بارهایی ما ــتاور متغییر ش ــد. بارهاي گش ــاده  ي گریز از مرکزنند پمپ هاپایین می باش ــرهاي س و فنها و میکس

شند. می ست که در آنها با شتر از کاربردهایی ا سیار بی شتاور متغیر ب صرف انرژي، در کاربردهاي گ صرفه جویی در م

  گشتاور ثابت است. 

شند که از این جهت  150داراي  کنترل برداريدر مد  EXدرایوهاي  شتاور راه اندازي می با صد گ براي راه اندازي در

  بارهاي گشتاور ثابت کاملا مناسب بوده و در این حالت کافیست توان درایو برابر با توان موتور انتخاب گردد.
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EXجدول مشخصات توان و جریان درایوهاي سري  1.3

±15%V 380 PH3 AC   ولت  380 دستگاه هاي سه فاز

مدل 

 توان دستگاه

(kW)

 جریان ورودي

 دستگاه

(A)

 جریان خروجی

 دستگاه

(A)
فریم 

High Low  High  Low  High Low 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 315 350 580 620 600 640 G



 EXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

9 

نصب مکانیکی دستگاه 1.4

متر میباشد به ازاي هر 1000در صورتیکه نصب دستگاه در مکانی قرار دارد که ارتفاع آن از سطح دریا بیش از 

ـــطح فوق،  100 ـــطح دریا  %2متربالاتر از س از جریان دهی جدول فوق کم نمائید. بطور مثال براي ارتفاع از س

 ) کسر نمائید.x5%2=10 %( %10متر بیشتر میباشد بایستی 500متر، که  1500

  .ستگاه مهیا گردد سازي د ستگاه ایجاد نمائید تا هواي لازم جهت خنک  ضائی خالی اطراف د صب، ف به هنگام ن

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

10 CM 

10 CM 

5 CM 5 CM 

ورود هوا

هوا خروج
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  و تهویه آنها نصب دستگاهها داخل تابلو 1.4.1

ــتگاهها داخل تابلو در کنار یکدیگر و روي هم  ــب دس ــدن در هنگام نص ــرایط عبور جریان هوا جهت خنک ش باید ش

  .دستگاهها مهیا باشد

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

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

80 4-5.5 A

205 7.5-11-15 B 

440 18.5-22-30 C 

550 37-45-55 D 

670 75-90 E 

1350 110-132-160F

2350200-250-315G

  یه ـــب جهت تخل ناس یا ورودي و خروجی هاي م تابلوي برق محبوس نکنید و حتما  فن  هرگز اینورتر را در 

) باشــد. در  C°40هواپیش بینی کنید.  دماي هواي محیط اینورترها بایســتی کمتر از چهل درجه ســانتیگراد (

برق با دقت نظر بیشتري مد نظر قرار گیرد. کابینضمن این مسئله به هنگام نصب چند اینورتر در یک جعبه یا 

  95رطوبت بالاي% RH   اینورتر را معیوب میکند. علت آنســت که موجب هدایت ســطحی روي بردهاي قدرت

ضمن به مرور  سط میگردد و آرك یا جرقه روي برد ایجاد میکند. در  ستگاه،  جذب رطوبت تو صب د زمان از ن

گرد و غبارهاي نشسته روي بردهاي قدرت ، این مسئله را تشدید میکند. 

 .از پاشیده شدن آب به دستگاه جدا جلوگیري بعمل آید
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 .در محیط هاي آلوده حتما از فیلترهاي مناسب در جعبه یا کابینت برق استفاده کنید 

 لتان ( آچاروغیره ) و همچنین اشیاي ریز فلزي مثل براده فلز بجاي نماند.یدر داخل دستگاه بعد از نصب، وسا 

 ابعاد دستگاهها: 1.4.2

شان می دهد. براي نصب دستگاهها داخل تابلو و یا بر روي دیوار نجدول ذیل ابعاد طول و عرض و عمق دستگاهها را 

یر ابعاد دستگاهها می باشد که براي این منظور به تصاوعلاوه بر ابعاد دستگاه نیاز به فاصله سوراخهاي روي جعبه نیز 

 رجوع نمایید.

مدل
توان دستگاه 

(kW) 
فریم

 طول

(mm) 

عرض

(mm) 

عمق

(mm) 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 315/350 G 1670 750 402 
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 نقشه ابعاد دستگاهها جهت نصب 1.4.3

  250 mm

163 mm

141 mm

270 mm

194 mm

290

Frame A ( Kw 5.5 – 2.2)ابعاد 
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Frame B ( Kw 15 – 7.5)ابعاد 
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Frame C ( Kw 30 – 18.5)ابعاد 
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Frame D ( Kw 55 – 37)ابعاد 
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Frame E ( Kw 90 – 75)ابعاد 
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 بیس دستگاه بیس دستگاه

ستاده روي زمین می باشند. در صورت نصب دستگاه بر روي دیوار یا  Gو  Fنصب دستگاههاي فریم  صورت ای ب

داخل تابلو می توان بیس زیر دستگاه ها را جدا نمود تا ارتفاع دستگاهها  کمتر شود.

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

.دمی باش 1358mmو بدون بیس  1670mmبا بیس  Gارتفاع فریم -

1
2

7
5

 m
m

Frame F ( Kw 160 – 110)ابعاد 

3
0

5
 m

m

3
1

2
 m

m

1
4

9
0m

m

391 mm

490 mm

Frame G ( Kw 315 – 200)ابعاد 

1
6

7
0

 m
m

402 mm

750 mm

1
3

5
8

 m
m
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 نصب الکتریکی دستگاه 1.5

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

سب می  سایز کابل قدرت منا سب و نیز انتخاب  ستگاهها نیاز به انتخاب فیوز و کنتاکتور منا صب الکتریکی د براي ن

سیب  ستگاه و تجهیزات جانبی و همچنین به افراد آ ست به د صحیح این موارد ممکن ا صورت عدم انتخاب  شد. در  با

  این تجهیزات دقت شود و از سازنده هاي معتبر و داراي استاندارد خریداري گردند برسد. بنابراین در انتخاب

براساس جدول زیر فیوز و کنتاکتور مناسب را انتخاب نمائید

مدل دستگاه
  کلید فیوز یا کلید اتوماتیک  (A)جریان ورودي 

 (A)

ACکنتاکتور 

 (A)High Low

380V ±15% 3PH AC 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 580 620 1200 900 
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  کنترل دورها داراي جریان نشــتی خازنی به بدنه دســتگاه هســتند لذا نصــب ســیم ارت یا زمین در کنترل دور

ساس ظرفیت  سیم زمین یا ارت را بر ا شود.انتخاب  صل  ستگاه مت ستی به د ست و بای سیار با اهمیت ا موتور ب

صال کوتاه ستاره به  جریان ات صورت  سیمهاي زمین چند اینورتر ب صال  ضمن ات شبکه خود تعیین نمائید. در 

شینه اصلی متصل گردد.

  سیمهاي متصل به ترمینالهاي ورودي از برق شهر و خروجی به موتور را به اندازه نیاز بردارید. همچنین روکش 

جهت اتصال الکتریکی مطمئن، پیچ ترمینالها را کاملا سفت کنید. 

ــود  یعنی همواره ترمینالهاي   ــتگاه جابجا نش ــتباها جاي کابل ورودي و خروجی دس ــید اش مراقب باش

U,V,W  .به کابل موتور متصل شود 

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

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

 از دو طرف زمین گردد.

  در صورت استفاده از ولوم خارجی حتما از کابل  جداگانه شیلد دار استفاده کنید و شیلد را فقط از طرف اینورتر

 زمین نمائید.

  ولت بطور  24لهاي ولت و ســیمهاي حامل ســیگنا220جهت اتصــالات کنترلی دســتگاه، ســیمهاي حامل ولتاژ

جداگانه کابل کشی نمائید.

  ـــله ـــانتیمتر از کابل قدرت عبور دهید. و در جاهائی 20کابل کنترل را با فاص از روي کابل قدرت عبور  که س

 میکنند بصورت عمودي عبور دهید.

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

o زمان درگیري میباشد %10ترمز با  %100راساس شرایط این جدول ب

o  ولت میباشد 700ولتاژ حد ترمزي
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 جدول انتخاب مقاومت ترمز 1.5.1

مدل دستگاه
 ماجول سوئیچ ترمز

% گشتاور 100مقاومت مورد نیاز با 

 ترمزي

مدل   تعداد  وات/اهم تعداد

3AC 380V ±15% 

EX-2K2-N-00

یونیت ترمز 

 داخلی
1 

91Ω/220W 1 

EX-4K0-N-00 150Ω/390W 1

EX-5K5-N-00 100Ω/520W 1 

EX-7K5-N-00
50Ω/1040W 1 

EX-11K0-N-00

EX-15K0-N-00 40Ω/1560W 1

EX-18K5-N-00

OPDB-055 1 

20Ω/6000W

1

EX-22K0-N-00 1

EX-30K0-N-00 1

EX-37K0-N-00

13.6Ω/9600W

1

EX-45K0-N-00 1

EX-55K0-N-00 1

EX-75K0-N-00
OPDB-055 2 13.6Ω/9600W 

2 

EX-90K0-N-00 2

EX-110K0-N-00 OPDB-055 2 13.6Ω/9600W 2 

EX-132K0-N-00
OPDB-160 1 4Ω/30000W 

1 

EX-160K0-N-00 1

EX-200K0-N-00 OPDB-200 1 4Ω/40000W 1 

EX-250K0-N-00
OPDB-315 1 4Ω/40000W 

2 

EX-315K0-N-00 2

 در جاهائیکه افت ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید حتما از راکتورAC .سه فاز ورودي استفاده کنید 

  صب اینورتر تا این تجهیزات صله ن ستی به مقدار فا در مکانهائی که تجهیزات دقیق اندازه گیري وجود دارد، بای

ـــب  ـــتفاده نمود. این فیلتر EMCتوجه کرد و از  فیلترهاي مناس جهت حذف نویز هاي فرکانس بالاي  هااس

 ایجادي توسط اینورتر مورد نیاز میباشند. 

 شعی از اینورتر جهت کاهش شع شیلد کابل  نویز ت ستفاده گردد و  شیلددار ا شود کابل هاي قدرت  صیه می  تو

 قدرت از دو طرف اینورتر و موتور ارت گردد.

 ــا ــیگنالهاي آنالوگ  براي کابلهاي کنترلی مخصــوص ــیلددار  20mA-0/4یا  10V-0س حتما از کابل کنترل ش

استفاده گردد و شیلد کابل فقط از طرف اینورتر به ارت اتصال یابد.
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EXآرایش ترمینال قدرت درایوهاي  1.5.2

شود.  صال کابلها به ترمینالهاي قدرت دقت  ستفاده در ات ستاندارد ا شوهاي ا سیم یا کابل سر صورت نیاز از  در 

بستن پیچهاي ترمینال قدرت باید تورك مناسب اعمال گردد و پس از نصب کابلها  از محکم بودن  مگردد. هنگا

آنها اطمینان حاصل نمایید. شل بودن کابلهاي قدرت باعث بالا رفتن جریان و ایجاد آتش سوزي در ترمینالها و 

قدرت دسـتگاهها را در فریم هاي  هاي ذیل آرایش ترمینالهاي شـکل آسـیب رسـیدن به دسـتگاه خواهد شـد.

 مختلف نشان می دهند.

+DC PB -DC 
R S T U V W 

PE
 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

KW 5.5 – 0.75ولت  380 دستگاه هاي سه فازترمینالهاي قدرت

-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC

R S T U V W 
PE 

 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

 KW 15 - 7.5ولت  380دستگاه هاي سه فاز قدرتترمینالهاي 

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE 
 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

 KW 90 - 18.5ولت  380 دستگاه هاي سه فازترمینالهاي قدرت

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

 سه فاز برق شهر  سه فاز موتور

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

KW 160 – 110ولت   380 دستگاه هاي سه فازترمینالهاي قدرت

KW 315 – 200ولت  380 دستگاه هاي سه فازترمینالهاي قدرت

برق شهرسه فاز    سه فاز موتور
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و ترمینالهاي قدرت و کنترل آن و نیز سـوکتهاي کارتهاي انکودر و آپشـن در شـکل ذیل نشـان داده شـده  EXدرایو 

  است:

 توصیف ترمینالهاي قدرت  علامت یا نشانه روي ترمینال ها

R、S、T سه فاز برق ورودي  

+DC(600V), -DC   واحد ترمز خارجیباس منفی و مثبت جهت 

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

+DC, P1  خارجی DCترمینالهاي مربوط به چوك 

-DC DCترمینال منفی لینک 

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

PE ارت یا اتصال به زمین کارخانه    

+BAT,-BAT   در کاربرد آسانسور جهت اتصال تغذیه باطري
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-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC

R S T U V W 
PE

 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

 ترمینالهاي کنترل

سوکت دیسپلی ریموت

ترمینالهاي قدرت

ارت کابلهاي کنترل
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) C )18.5-22-30 KWترمینال قدرت فریم 

) B )7.5-11-15KWترمینال قدرت فریم 

 ) A )2.2-4-5.5 KWترمینال قدرت فریم 
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) D )37-45- 55KWترمینال قدرت فریم 

) E )75-90KWترمینال قدرت فریم 
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و باید دو براي هر ورودي یا خروجی دو عدد ترمینال در نظر گرفته شده است  Fتوجه: در ترمینالهاي قدرت سري 

 سري کابل براي ترمینالها در نظر گرفته شود.

) G )200-250-315KWترمینال قدرت فریم 

R S T U V W 

E E P1 (+) (-) 

) F )110-132-160KWترمینال قدرت فریم 

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

E E P1 P1 (+) (+) (-) 
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 درایو قدرت نصب سیستم 1.6

شی و لوازم جانبی در ورودي و شامل درایو و ماجولهاي آن ، موتور و بار، کابلک ستم قدرت درایو  سی خروجی می  یک 

صی رعایت گردند. به دلیل اینکه شخ ستانداردهاي م صب آنها باید ا شد که براي ن سه  با کنترل کننده هاي دور موتور 

عامل ایجاد نویزهاي الکترومغناطیسی و نیز هارمونیکهاي جریانی بالا می باشند ، بنابراین رعایت اصول استاندارد  فاز 

  یی دارد.در نصب و راه اندازي آنها اهمیت بالا

 موتور کابل موتور فیلتر خروجی کنترل دور موتور فیلتر ورودي تجهیزات تغذیه ترانسفورمر تغذیه

 تجهیزات موتور

 اتصالات و عایقها

 کابلهاي کنترل
 سیستم ارت

 اینورتر یکسوساز

رابط  سیستم کنترل

HMI 

سه  دور موتور کننده یک سیستم قدرت کنترل    
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 درایو خروجی/ورودي لوازم جانبی 1.6.1

کلید فیور - 1

استفاده از کلید فیوز مناسب در ورودي کنترل دور موتور ضروري می باشد و باید متناسب با توان درایو ، 

ــه فاز کلید فیوز ــب انتخاب و در ورودي قرار داد س جریان نامی برابر  2تا  5.1. جریان فیوز معمولا مناس

  ورودي درایو می باشد و براي انتخاب صحیح به جدول آن رجوع شود.

کنتاکتور - 2

نصــب کنتاکتور در ورودي درایو ضــروري نمی باشــد. ولی در مواقعی که نیاز می باشــد تا در زمانهاي 

ستفاده نمود. شود می توان از کنتاکتور در ورودي درایو ا سریع برق قطع  صورت  ضطراري ب ر همچنین اگا

شد باید جهت قطع و وصل  شکل با شد که دسترسی به کلید فیوز ورودي درایو م صب با درایو در جایی ن

صل کنتاکتور را  ستم کنترل مرکزي فرمان قطع و و سی ستفاده نمود تا بتوان از  برق ورودي از کنتاکتور ا

  صادر نمود.

ACچوك یا راکتور ورودي  - 3

ـــتفاده نمود. تا براي کاهش هارمونیک ناشـــی از ورودي پل دیود ي درایو می توان از فیلتر هارمونیک اس

در  ACمقدار هارمونیک ایجاد شــده بر روي شــبکه برق ورودي کاهش یابد. همچنین اســتفاده از راکتور 

 ورودي ، درایو را در برابر نوسانات ولتاژ و جریان هاي بالا محافظت می نماید.

 درایوها به شرح ذیل می باشد:در  DCو  ACمزایاي استفاده از چوك یا راکتور هاي 

 ولتاژ را در برابر نوساناتدرایو  ، کتورهاار(surge)   محافظت می کندو تریپهاي اضافه ولتاژ. 

 باعث کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونیکTHD .جریان و ولتاژ ورودي می شود 

 .باعث افزایش طول عمر درایو و خازنهاي داخلی آن می شود. 

  را کاهش می دهدورودي مقدار نویز فرکانس بالاي تزریق شده به سیستم قدرت. 

 .باعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو می شود 

  باعث کاهش اســـپایکهاي جریان ورودي می شـــود و از ســـوختن فیوزهاي ورودي در زمانهاي

 اسپایک 

 جریان جلوگیریمی شود.

  رزونانس هارمونیکی محافظت می کندخازنها و دیگر اجزاي سیستم قدرت را از. 

 .باعث کاهش خطاها و آلارمهاي با منشا ناشناخته درایو می شود 

ـــتفاده گردد تا باعث بهبود کارایی درایو و کاهش  ـــود در ورودي درایوها حتما راکتور اس ـــنهاد می ش معمولا پیش

داخل درایو نصب  90KWتا   KW 18.5در توانهاي DCراکتور  EXسري  هارمونیکهاي مزاحم گردد. در درایوهاي

  می باشد و در سایر توانها قابلیت نصب از بیرون وجود دارد.
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DCفیلتر هارمونیک  - 4

ــند که باعث کا DCیا راکتور  داراي فیلتر 90kwتا  18.5kwاینورترهاي  یک هش هارمونداخلی می باش

ــریب توان این درایوها ــحیح ض ــود. براي اینورترهاي توان بالاتر  و تص از بیرون  DCمی توان فیلتر می ش

ـــب نمود. ـــپایکهاي جریان ورودي و افزایش طول عمر درایو و DCهمچنین راکتور  نص  باعث کاهش اس

  خازنهاي داخلی آن می شود.

ورودي EMCفیلتر  - 5

زدیک ن کنترلی که از درایو و کابلهاي آن منتشر می شوند ممکن است بر دیگر دستگاههاي EMCامواج 

  انتشار این امواج را کاهش داد. EMCبگذارد. می توان با نصب فیلتر منفی درایو تاثیر 

مقاومت ترمز و یونیت ترمز - 6

و  PBي ترمینالها داراي یونیت ترمز داخلی می باشــند و مقاومت ترمز مســتقیم به 15kwاینورترهاي تا 

اشد با بمت درایو می در سیستمهایی که داراي انرژي برگشتی از موتور به س اینورتر وصل می شود. (+)

 نصب مقاومت ترمز این انرژي تخلیه می شود.

ــود.  اینور (-)و  (+)به بالا باید یونیت ترمز خارجی به ترمینالهاي  18.5KWدر اینورترهاي  ــل ش تر متص

شد. کابل مقاومت ترمز به یونیت ترمز بای 5mکابل یونیت ترمز به اینورتر باید کمتر از   10mد کمتر از با

  باشد.

(du/dt)خروجی ACفیلتر  - 7

در موارد ذیل استفاده می شود.  ACفیلتر 

شتر از  ACفیلتر  صله موتور با اینورتر بی شود که فا ستفاده می  شد. اگر طول  50mزمانی ا ابل موتور کبا

ضافه جریان اینورتر فالت دهد و بخاطر افزایش ظرفیت خا 50mبیش از  ست حفاظت ا شد ممکن ا زنی با

  کابل جریانهاي نشتی نسبت به زمین ایجاد گردد. 

ر در خروجی اینورت AC (du/dt)همچنین جهت جلوگیري از آســیب رســیدن به عایق موتور باید فیلتر 

  نصب نمود.

خروجی EMCفیلتر  - 8

 هش جریان نشـــتی کابل خروجی و کاهش نویز رادیویی بین کابل موتور وخروجی جهت کا EMCفیلتر 

  اینورتر استفاده می شود.
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 نصب لوازم جانبی اینورتر

فقط نصب کلید فیوز در ورودي اینورتر ضروري می باشد و سایر لوازم بصورت آپشن می باشند.

کنتاکتور

کلید فیوز

ورودي EMCفیلتر   ورودي ACچوك یا راکتور

 DU/DTفیلتر خروجی موتور 

خروجی EMCفیلتر 

فاز 3موتور 

ارت

ارت

DC هارمونیکفیلتر  مقاومت ترمز

شبکه سه فاز 

AC

OPDB

DCیونیت ترمز 

EX3 ~ 380 Vاینورتر 
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  از جدول مشخصات ذیل استفاده گردد.      DCورودي و خروجی و نیز راکتور  ACبراي انتخاب راکتور (چوك) 

ست و ممکن  شده ا شنهاد  ستگاهها پی سب با توان د ساس مقادیر متنا صات راکتورها بر ا شخ ست اتوجه : جدول م

  مشخصات راکتورهاي سازنده هاي مختلف کمی متفاوت باشد.

DCو راکتور  ACمشخصات راکتورهاي ورودي و خروجی  1.6.2

مدل  توان دستگاه 
(kW) 

 DCراکتور   خروجی ACراکتور  ورودي ACراکتور 

)جریان

A)

اندوکتانس 

(mH)

جریان

(A)

اندوکتانس 

(mH)

)جریان

A)

اندوکتانس 

(mH)

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

ه بین کابلهاي کابل کشــی ورودي ســه فاز و خروجی موتور باید کاملا با رعایت اســتانداردهاي لازم انجام گیرد. فاصــل

شند. یعن 30cmورودي و خروجی موتور باید حداقل  شند. کابلهاي موتور باید تا حد امکان کوتاه با ی درایو باید در با

صاً کابلهاي موتور نزدیکترین مکان به موتور نصب گردد تا فاصله موتور و درایو مسیر کوتاهی باشد. باید کابلها مخصو

سیستم ارت  د.رین مقدار برسشیلددار انتخاب شوند تا تاثیر نویز و فرکانسهاي الکترومغناطیسی منتشر شده به کمت

ــه فاز و موتور انتخ ــب با کابلهاي س ــد و کابلهاي ارت نیز متناس ــته باش ــب و مطمئن باید وجود داش اب گردند. مناس

شوند. بهتر است از  کابلهاي کنترلی نیز باید شیلددار انتخاب شوند و از مسیرهاي جداگانه با کابلهاي قدرت عبور داده

ناطیســی کاهش رودي و خروجی اســتفاده گردد تا میزان هارمونیکها و امواج فرکانس بالاي مغفیلترها و راکتورهاي و

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

بر اساس جدول ذیل سطح مقطع کابل را متناسب با جریان ورودي و خروجی درایو انتخاب نمایید 1.7.1

مدل دستگاه
 مقطع کابلسطح  (A)جریان نامی دستگاه 

)2mm( 
  فریم

High  Low  

380V ±15% 3PH AC 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

EX-315K0-N-00 600 640 2*(3*240+120) G 
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 توضیحات کلی کابل کشی درایو 1.7.2

نامی  -  ند جریان  باید بتوا بل انتخابی  ماید و به همین منظور از جدول جریان دهی درایو و کا درایو را تحمل ن

 کابلهاي توصیه شده استفاده گردد

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

صال  -  ستم ارت)  PEاندوکتانس و امپدانس کابل و ات سی شرایط ( شد که در  سب با ولتاژ مجازي با فالت باید متنا

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

.باشد 1KVحداقل باید  رساناهاي کابلبین انتخاب شود. و ولتاژ نامی  600Vباید کابل  400Vجهت درایوهاي  - 

ستفا و ورودي درایو براي موتور -  شیلددار یکسان  ا صورت  ده گرددباید کابل  شیلد کابل باید ب درجه دور  360و 

 .قابل استفاده می باشد 30KWرشته جدا فقط براي موتورهاي تا  4. کابل کابل را بپوشاند

اســتفاده شــود. و کابلهاي تک رشــته جدا جدا بکار  (multi core)براي موتور فقط باید کابلهاي چند رشــته  - 

 نروند.

با شیلد براي موتورهاي تا  10mm²ابل هادي ارت دارند  با سطح مقطع تا کابلهاي به شکل زیر که فقط یک ک - 

30KW .مناسب می باشند

 
یک هادي ارت

شیلد کابل

یک هادي ارت
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شکل زیر براي موتور شیلد و  30KWهاي بالاي دو نمونه کابلهاي  شود.که در یک نمونه  ستفاده  ستند.  PEا باهم ه

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

بصورت جدا داخل کابل می باشند و شیلد نیز فقط به عنوان شیلد استفاده می شود. PEدر نمونه دوم رشته هاي 

 وجود داشته باشد. PEدر این کابلها باید سه رشته کابل 

 یک کابل جدا استفاده گردد. (PE)ارت خود کابلها باشد باید براي %50در صورتیکه هدایت شیلد دور کابل کمتر از 

براي ورودي درایو می توان استفاده نمود. فقط )  PEهادي ( سه هادي فاز و یک هادي حفاظت  4سیستمهاي شامل 

شیلد 

PE

PE

شیلد 

PE

رشته هاديسه 

شیلد کابل

PEسه رشته ارت

PEشیلد و 
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در این سیستم سطح مقطع کابل هادي حفاظت مطابق جدول ذیل می باشد:

 کمترین سطح مقطع کابل هادي حفاظت

Sp(mm2) 

 سطح مقطع کابل هادي فاز

S(mm2) 

S S ≤ 16

16 16 < S ≤ 35 

S/2 35 < S 

شیلددار براي موتور باعث  ستفاده از کابل  شود. هما شعشعات الکترومغناطیسی اطراف درایو می  چنین باعث کاهش ت

  .کاهش استرس روي ایزولاسیون موتور و جریان بیرینگهاي موتور می شود

انس بالا ناشــی از انتشــار امواج الکترومغناطیســی فرکتا حد امکان باید کوتاه در نظر گرفته شــود تا  PEکابل موتور و 

  ن جریان نشتی و جریان خازنی کابلها نیز کمتر شود.کابلها کاهش یابد. و همچنی

س شیلد جهت ا شود باید میزان هدایت الکتریکی  ستفاده  شیلد کابل موتور براي حفاظت ارت ا صورتیکه  تفاده به در

  کافی باشد. PEعنوان 

شتی شار امواج الکترومغناطیسی و کاهش جریانهاي ن شیلد کابل موتور بر روي انت و خازنی موثر  همچنین براي اینکه 

درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهاي اصلی کابل  10باشد باید میزان هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل 

  موتور باشد.

 طول کابل موتور:

  متر بیشتر شود. 300نباید از (با فیلتر یا بدون فیلتر)  شامل کابل شیلددارحداکثر طول کابل موتور 

صله هاي بالاي  شود فیلتر خروجی  50براي فا صیه می  ستفاده گردد. du/dtمتر تو شی از  ا شتی نا تا جریانهاي ن

 افزایش ظرفیت خازنی کابلها کاهش یابد و ایزولاسیون موتور آسیب نبیند.

موتور چند درایو در کابل کشی درایو سعی شود کابلهاي موتور از مسیري جدا از سایر کابلها عبور داده شود. کابلهاي 

ـــیر عبور نمایند. باید کابلهاي موتور ، کابلهاي ورودي درایو و کابلهاي کنترلی  ـــیرهاي می توانند از یک مس از مس

  جداگانه عبور داده شوند تا تاثیر امواج الکترومغناطیسی کابلهاي موتور بر روي سایر کابلها کم باشد.

درجه از روي  90روي کابلهاي موتور باشــد باید کابلهاي کنترل با زاویه در صــورتیکه نیاز به عبور کابلهاي کنترلی از 

  کابلهاي موتور عبورنمایند. 
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با  سیم به هم تابیده شده کابل شیلددار زوج کابل شیلددار زوج سیم به هم تابیده شده

شیلد روي زوج سیم ها

  

  300فاصـله بین کابلهاي موتور و کابلهاي ورودي نیز درصـورتیکه به موازات هم می باشـند حداقلmm 

 باشد.

  24در کابل کشی هاي داخل تابلو کابلهايV  220کنترلی درایو و کابل هايV  در داکتهاي جداگانه عبور

 داده شوند.

 از درایو جدا شوند. ورودي و خروجی جهت تست ایزولاسیون باید حتما کابلهاي ست ایزولاسیون کابلها: ت

ـــوند. ـــت ولتاژ بالاي عایقی ش کابلهاي موتور و  به هیج وجه نباید ترمینالهاي ورودي و خروجی درایو تس

 تست عایقی شوند. 1KVورودي با ولتاژ 

 و بهتر است از کابلهاي شیلددار دو به دو به  از کابلهاي شیلددار استفاده شود براي کابلهاي کنترلی حتما

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

گردد.

کابلهاي ورودي کابلهاي موتور

کابلهاي کنترلی

500mmحداقل فاصله کابل موتور و کابل کنترل  

200mmحداقل فاصله کابل ورودي  و کابل کنترل  
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سیگنالهاي آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمهاي به هم تابیده شده با شیلد اضافی دور براي 

  زوج سیم ها استفاده گردد. براي سیگنالهاي انکودر نیز از همین نوع کابل استفاده گردد.

 نیز از همین نوع کابلها می توان استفاده نمود. 24Vبراي رله هاي کنترلی 

  از کابلهاي جداگانه استفاده گردد. 220Vبراي رله هاي 

  شیلد کابل کنترل باید ارت شود.

PEشیلد هر زوج سیم نیز جداگانه به ترمینال  

 وصل گردد. 

براي کارت انکودر از کابل شیلددار با زوج سیم هاي 

  استفاده گردد. twisted pairبه هم تابیده شده 

کنترلی درایوترمینالهاي 
PE

 کابل کنترل

شیلد 
PE

کارت انکودرترمینالهاي 
PE

 انکودرکابل 

شیلد 
PE

زوج سیم به هم 

تابیده شده
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کابل کشیهاي ورودي و خروجی درایو

ستفاده نمود.  و براي جریانهاي بالا باید از دو یا  شته ا سه ر معمولا در درایوهاي توان بالا نمی توان  تنها از یک کابل 

سه رشته کابل کشی درایو بصورت ذیل انجام گیرد. و هر سه کابل سه رشته بصورت موازي استفاده کرد. در اینصورت 

یا ووردي متصــل شــوند. همچنین شــیلد تمام کابلها باید به زمین وصــل همه کابلها باید به تمام ترمینالهاي خروجی 

  شوند. مانند شکل ذیل:

PE R S T PE U V W P1 PB (+) (-) 

 خروجی موتور ورودي قدرت

L1   L2   L3

PE

U
V

W
  3~    

مقاومت ترمز موتور

EXدرایو 

PE

PE

PE

اینورتر

سه عدد کابل 

سه رشته 
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 Regenerative unitنصب یونیت بازخور  1.8

یونیت بازخور زمانی استفاده می شود که بخواهیم انرژي برگشتی موتور ناشی از حالت ترمزي یا ژنراتوري را به شبکه 

  برگردانیم.

از مقاومت ترمز و تلفات انرژي، از یونیت بازخور استفاده می گردد و انرژي به شبکه برگشت داده  یعنی بجاي استفاده

  می شود و موجب صرفه جویی انرژي نیز می شود.

استفاده می گردد. بنابراین مقدار هارمونیک  IGBTدر یونیتهاي بازخور بجاي استفاده از پل دیود در ورودي اینورتر از 

  خواهد رسید. %4به کمتر از  THDش می یابد و مقدار ورودي بسیار کاه

این دستگاهها بیشتر در تجهیزات بالابرها و نیز سیستمهاي سانتریفوژ استفاده می گردند.

اینورتر

Regenerative unit

 یونیت بازخور

DCفیوز 

 شبکه سه فاز ACراکتور 

و اینورتر regenerativeنصب یونیت طریقه 
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 )Grounding(سیستم ارت 1.9

هنگام نصـب درایو و تجهیزات جانبی باید نسـبت به ارت کردن سـیسـتمها توجه ویژه نمود. باید توجه شـود که ارت 

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

شبکه، تجهیزات جانبی ورودي درایو، خود درایو، تجهیزات جانبی خروجی درایو ، کابلهاي شامل ترانسفورماتور تغذیه 

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

شود: اول ایمنی  صلی انجام می  ستم براي دو هدف ا سی سته اي که برارت کردن  شی از ولتاژهاي ناخوا روي بدنه  نا

شود. که با  سیدن به تجهیزات و یا افراد  سیب ر ست باعث آ شود و ممکن ا صال بدنه اتجهیزات الکتریکی ایجاد می  ت

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

اعث اختلال بیکی و کاهش آنها می باشـــد که این نویزها دومین هدف از ارت کردن جلوگیري از ایجاد نویزهاي الکتر

شود. شار امواج فرکانس بالا و الکتر در کار تجهیزات الکتریکی می  صاً درایوها که به خاطرانت صو سی می مخ ومغناطی

ها دارد این نویزو تجهیزات جانبی و کابل کشیهاي استانآنها توانند منشا نویزهاي الکتریکی باشند که با نصب صحیح 

  کاهش چشمگیري می یابند.

ــد.  ــان می باش ــیل ارت یکس ــال بدنه فلزي تجهیزات الکتریکی به پتانس اي این برزمین کردن تجهیزات به معنی اتص

 جداگانه به ارت وصل شوند. یمنظور باید تمام قطعات فلزي به صورت مستقل و با کابلهاي مس

 درایو PEاتصال ترمینال  1.9.1

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

اشند. کابلهاي ارت بکابلهاي استفاده شده براي ارت باید با سطح مقطع مناسب  استانداردهاي ملی ایجاد شده باشد.

هایی که امکان قطع اتصال ارت نباید از سوکت انتخاب می شوند. برايمتناسب با توان درایو و کابلهاي قدرت اصلی 

  شدن دارند استفاده نمود و باید اتصالات ارت محکم و مطمئن باشند.
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  اتصال ارت موتور 1.9.2

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

  جداگانه به ارت متصل شود.

 RFIارت فیلتر 

در ورودي یا خروجی درایو استفاده می شود. به دلیل اینکه این نوع فیلترها جریان نشتی نسبتاً بالایی  RFIاگر فیلتر 

ــب این فیلترها اثري نخواهد  ــورت نص ــود. در غیر اینص ــل ش ایجاد می کنند، بنابراین حتماً باید بدنه آنها به ارت وص

  داشت.

  خروجی ارت راکتورهاي ورودي و

حتماً باید جداگانه به ارت وصل شوند.  DCورودي و خروجی و نیز راکتورهاي  ACراکتورهاي 

  ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز

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

 اي به ارت متصل شوند.

 بلهاي قدرت و کنترلارت شیلد کا

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

 کنترلی وصل شود. PEدر کابلهاي کنترلی شیلددار باید شیلد کابل فقط از طرف درایو به ارت یعنی ترمینال 
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یز از انواع راکتورها و فیلترهايتفاده می شود و ن: وقتی جهت کاهش نویزهاي الکتریکی از کابلهاي شیلددار اس توجه

ستاندارد ، ارت  سب و ا صورت منا صورتیکه این تجهیزات ب شود. در  ستفاده می  مختلف در ورودي و خروجی درایو ا

ستفاده از هر  شت. بنابراین قبل از ا شوند تاثیر چندانی در کاهش نویز الکتریکی نخواهند دا ضافه اي باید ن تجهیزات ا

  ست اجرا کردن سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بود.ت به درنسب

 EMCملاحضات مربوط به  1.10

EMC  مخففElectro Magnetic Compatibility  و منظور این سازگاري الکترومغناطیسی می باشد معنیبه .

امواج می باشــد که یک دســتگاه یا یک ســیســتم بتواند در یک محیط الکترومغناطیســی بصــورت نرمال کار کند و 

تطابق الکترومغناطیسی در مورد یک دستگاه دو وجه دارد:  الکترومغناطیسی مزاحم براي سایر تجهیزات تولید ننماید.

 ســایر هاي رادیویی وویساز اختلالات الکترومغناطیســی از خود ســاطع کند که بر ســر نباید ســطحی دســتگاه -1

  بگذارد. تاثیر هادستگاه

محیط، ایمنی کافی داشــته باشــد تا تاثیر نامطلوب نپذیرد.  برابر اختلالات الکترومغناطیســیاین دســتگاه باید در  -2

به  قرار گیرند تا در صورت وجود مشکلات احتمالی، EMCتجهیزات الکترونیکی تحت تست هاي بنابراین باید تمامی

هدایت شــونده و  اغتشــاشــات: دنمیشــو تقســیم کلی  به دو بخشالکترومغناطیســی  اغتشــاشــاترفع آنها پرداخت. 

شات شا شی. اغت ستتاب صی جهت ت ستاندارد خا ستم، ا سی  وجود دارد که باید با توجه به آن، EMCهاي براي هر 

  . مشخصات تست را تعیین کرد

ــات هدایتی آنهایی هســتند که از طریق انتقال توســط هادي ها صــورت می گیرد. بنابراین هر هادي مانند  اغتشــاش

  کابلها، خازنها و القاگرها می تواند کانال انتفال اغتشاشات الکترومغناطیسی باشد.خطوط انتقال، 

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

شاش، کانسه  شامل: منابع اغت سی  شات الکترومغناطی شا ضروري در اغت صلی و  الهاي انتقال و گیرنده هاي عامل ا

مربوط به کانالهاي انتقال می باشد زیرا  EMCبراي مشتریان درایو راه حلهاي مربوط به مشکلات باشند. حساس می 

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

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

ســـطوح قابل اطمینان در  توان بهتوجه شـــود ، با هزینه کمتري می EMCطراحی مدارات الکترونیکی) به مســـأله 

 :ها دست پیدا کرد. در فاز طراحی توجه به مسائل زیر بسیارمهم استتست
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طراحی مدار و انتخاب قطعات دیجیتال و آنالوگ -1

 ها وکانکتورها کابل -2

 فیلترها -3

 هاشیلد -4

  PCB طراحی -5

سئلهدر  ش م ستم الکتریکی یکی از نق سی سی هر  ستم  هاییتداخل امواج الکترومغناطی سی انتقال و  تولید، ازلحاظکه 

 :دریافت آن را ایفا می کند که عبارتند از

 .استایجاد تداخل امواج الکترومغناطیسی  کی منبعییک سیستم الکتر -1

.دانتقال دهندة امواج الکترومغناطیسی عمل می کن یک سیستم الکتریکی به عنوان کانال -2

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

ــیســتم الکتریکی ــألۀ تداخل امواج الکترومغناط با توجه به اینکه یک س ــی دارا کدام یک ازنقشــهاي فوق را درمس یس

پدیدة  هکچاره اي براي برطرف کردن این مســـأله پیدا نمود و تداخل امواج الکترومغناطیســـی  می توان ، باشـــدمی

  .ن بردازبی آنرا حتی و داده کاهش ممکن حد تا را است مطلوبینا

 اینورتر EMCمشخصات  1.10.1

سی  منبع تولید امواج سریع میدانهاي الکتریکی یا مغناطی سی، تغییرات  ست. منابع مهم تولیدالکترومغناطی تداخل  ا

کنند،  می وصــل و راقطع الکتریکی جریان زیاد باســرعت که هاییرله ها و کلید، امواج الکترومغناطیســی، موتورهاي 

مهم بوجود آورندة تداخل امواج الکترومغناطیسی  زنی آنها، یکی از منابع نیز بدلیل عملکرد کلید اینورترهامی باشند. 

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

شن کردن و یا خاموش کردن شود. همچنین تلفات کلید زنی در زمان رو ستور ها نیز یکی از دلایل  ایجاد می  ترانزی

 بالایی فرکانس با هاي اي هارمونیکایجاد امواج الکترومغناطیســی اســت، که در هوا منتشــرشــده و از آنجایی که دار

. الکترومغناطیسی مخرب عمل می کنند و روي سیستمهاي مخابراتی اثرات نامطلوب میگذارند امواج بعنوان ، هستند

، اینورترها نه تنها منابع ایجاد اغتشـاشـات الکترومغناطیسـی می باشـند بلکه مانند بسـیاري از تجهیزات الکترونیکی 

ـــخص می نماید که آنها می توانند نویزهاي گیرنده هاي  ـــول کار اینورترها مش ـــند. اص ـــات نیز می باش ـــاش اغتش

  الکترومغناطیسی خاصی تولید نمایند.

شند و  شته با سی محیطی را دا همچنین اینورترها باید طوري طراحی گردند که قابلیت مقابله به امواج الکترومغناطی

 اینورتر مربوط می شود: EMCموارد ذیل به بصورت ایمن و قابل اطمینان کار نمایند.
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شود جریان -1 شد و باعث می  سی و متقارن نمی با سینو صورت  جریان ورودي اینورترها به خاطر وجود پل دیود به 

ورودي داراي هارمونیک هاي جریانی بالایی باشد که باعث ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی ، کاهش ضریب توان و 

  د.افزایش تلفات می شو

ــکل موج  -2 ــد. که باعث افزایش دماي موتور و کاهش  PWMولتاژ خروجی اینورتر بصــورت ش فرکانس بالا می باش

ــود. ــود و ایجاد امواج  عمر آن می ش ــتی و هدایت آن به تجهیزات حفاظتی می ش همچنین باعث افزایش جریان نش

  الکترومغناطیسی قوي و مضر می کند. که در کار سایر تجهیزات الکتریکی اختلال ایجاد می نماید.

شد بنابرابن این امواج قوي-3 سی می با می تواند به اینورتر  همانگونه که اینورتر یک گیرنده قوي امواج الکترومغناطی

  آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از آن شود.

ــتم ،  -4 ــیس ــی در  EMIو  EMSدر یک س اینورتر باعث افزایش قابلیت  EMIاینورتر باهم وجود دارند و هر کاهش

EMS .خواهد شد 

EMCدستورالعمل نصب  1.10.2

 EMCسـیسـتم یکسـان بر اسـاس مشـخصـات براي اطمینان از عملکرد درسـت تمام تجهیزات اکتریکی داخل یک 

صب  صول ن شامل کنترل  EMCاینورترها در این بخش ا شود. این موارد  ساس جندین مورد کاربردي معرفی می  بر ا

تاثیر خوب بر  نویز، کابل کشی صحیح ، ارت کردن استاندارد، کنترل جریان نشتی و فیلترهاي منابع تغذیه می باشد.

EMC .بستگی به اجراي درست این موارد می باشد  

کنترل نویز    -1

ــیلددار انجام گیرد. ــط کابلهاي ش ــالات ترمینالهاي کنترلی باید توس ــمت ورودي  تمام اتص ــیلد کابل باید در قس و ش

  درجه برقرار شود. 360اتصال زمین شیلد کابل باید بصورت حلقوي و  ترمینالهاي درایو به ارت وصل گردد.

ابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نباید این شیلد به شیلد اصلی و هم تاگر رشته هاي سیم داخل کابل  بصورت به 

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

شیلد کابل باید هم از یک طرف به ارت درایو و از طرف دیگر به   شود و  ستفاده  شیلددار ا بدنه براي موتور باید کابل 

 EMCاستفاده از فیلترهاي  موتور متصل شود. خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود.

  نیز تاثیر زیادي در کاهش نویزهاي الکترومغناطیسی دارند.
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 سایت سیم کشی -2

مامی به عنوان مقدمه ته ها مثل یک آنتن عمل میهادي باید گفت که ت ـــ ند و الکتریس  جاري را به میدانکن

هاي هاي وسیع تر نشت کند. از طرفدیگر همه هادي ها میدانتواند به محیطکنند که میالکترومغناطیسی تبدیل می

هادي ها هم در  کنند. بنابراینلکتریکی تبدیل میهاي اسیگنال الکترومغناطیسی محلی را که در آن واقع شده اند، به

 دارند.معرض تابش بوده و هم خود تابش 

توان انتظار داشت که کند ونمیهاي بالا، مشکلات را زیادتر میدهد که استفاده از کابل در فرکانسنشان می هابررسی

  ز محیط بیرون تأثیرنپذیرند.اها را به درستی انتقال داده، سیگنال

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

رشته انجام می گیرد. که سه رشته مربوط به ولتاژ سه فاز می باشد و یک رشته سیم نول و یک رشته سیم  5بصورت 

  ع می باشد.ک سیم مشترك براي نول و زمین ممنوزمین. استفاده از ی

تابلو کنترل تجهیزات مختلفی وجود  ندي تجهیزات: معمولا در یک  ـــیم ب یل اینورتر، فیلتر، تقس و  PLCدارد. از قب

وسایل اندازه گیري. که هر کدام قابلیتهاي متفاوتی در پخش و دریافت نویزهاي الکترومغناطیسی دارند. بنابراین لازم 

اسـت این تجهیزات به تجهیزات مقاوم به نویز و تحهیزات حسـاس به نویز تقسـیم بندي گردند. هر کدام از تجهیزات 

  باشد. 20cmدر یک محل قرار گیرند. و فاصله دستگاههاي مختلف هر گروه از هم باید حداقل مشابه باید 

براي  داخل یک تابلو کنترل معمولا سیم هاي کنترلی و سیم هاي قدرت وجود دارند. سیم کشی داخل تابلو کنترل: 

شوند. سیم می  سادگی  اینورترها کابلهاي قدرت به دو بخش کابلهاي ورودي و کابلهاي خروجی تق کابلهاي کنترل به 

ـــده باعث  ـــود. تحت تاثیر کابلهاي قدرت قرار گرفته و نویز ایجاد ش بنابراین اختلال در کارکرد تجهیزات آنها می ش

از عبور دادن  ت از مسیرهاي جداگانه و با فاصله عبور داده شوند.سیم کشی باید کابلهاي کنترل و کابلهاي قدر مهنگا

ـــله  ـــود. و این کابلها در داکتهاي جداگانه و با فاص کابلهاي کنترل و قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداري ش

درجه عبور  90از هم قرارگیرند. اگر کابل قدرت و کنترل باید از روي هم عبور نمایند باید با زاویه  20cmحداقل 

  داده شوند.

کابلهاي قدرت ورودي و خروجی اینورتر هم نباید از مســیر یکســان و کنار هم عبور نمایند. مخصــوصــا زمانیکه فیلتر 

EMC  استفاده می گردد. در غیر اینصورت انتشار اثر خازنی کابلها بر روي هم باعث کاهش تاثیر فیلترEMC  خواهد

  شد.
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 Groundسیستم ارت 

تقدم دارد زیرا نه  EMCاینورتر باید بصورت مطمئن و ایمن ارت شود. زمین کردن صحیح سیستم بر تمام روشهاي 

ـــاده ترین و کم هزینه ترین و در عین حال پراثر ترین روش در  ـــود بلکه س تنها باعث ایمنی تجهیزات و افراد می ش

  می باشد. EMCمشکلات مربوط به  

اســتفاده شــود ولی ســیســتم ارت درســت نباشــد فایده اي  EMCو تجهیزات مقابله با  بطوریکه اگر بهترین فیلترها

  نخواهد داشت.

 Leakage currentجریان نشتی 

شد. شتی به زمین می با شامل جریان خط به خط و جریان ن شتی  ستگی به ظرفیت  جریان ن شتی ب مقدار جریان ن

شترك زمین عبور می  سیم هاي م شتی به زمین که از طریق  شده و فرکانس کریر درایو دارد. جریان ن خازنی توزیع 

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

س سایر د شده و دررله ها و  شتی خط به خط به معنی جریان  تگاهها  کار آنها اختلال ایجاد می نماید. مقدار جریان ن

نشـــتی عبوري از طریق ظرفیت خازنی توزیع شـــده بین کابلهاي ورودي و خروجی می باشـــد. که به فرکانس کریر 

ـــتگی دارد. کابل موتور باعث افزایش جریان  بالا بودن فرکانس کریر و افزایش طول اینورتر و طول کابلهاي موتور بس

 نشتی خط به خط خواهد شد.

متر باشد ،   50کاهش فرکانس کریر باعث کاهش موثر جریان نشتی می شود. در مواردي که کابلهاي موتور بیش از 

یا فیلتر سینوسی در خروجی درایو استفاده شود. و اگر کابلها بلندتر می باشد بهتر  ACتوصیه می شود حتما راکتور 

 نصب گردد. ACاست در هر ناحیه یک راکتور 

ACراکتور

اینورتر  
فیلتر 

EMC

 در خروجی درایو EMCنصب فیلتر 
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 EMCفیلتر 

  بنابراین توصیه می شود براي اینورتر استفاده شود. کاهش موثري در نویزهاي الکترومغناطیسی دارد. EMCفیلتر 

  صورت عمل می شود:براي این منظور به دو 

  را در ورودي اینورتر استفاده نمود. EMCمی توان فیلتر  -1

سفورمر -2 ستفاده نمود. مانند ترا ستگاهها ا سایر د سایر فیلترها در ورودي می توان از تجهیزات ایزوله براي  ایزوله یا 

 دستگاهها.

 EMCاستانداردهاي نصب  1.10.3

می شوند. به استثناء دستگاههاي  مطرحاستانداردهاي خاصی درنظر گرفته شده است که بصورت عمومی  EMCبراي 

  که معمولا مطرح می باشند: عمومی استانداردهاي خاصخاصی که استانداردهاي مخصوص دارند.

 استاندارد EN61000-6   مربوط به ایمنی و مصونیت 2و  1قسمتهاي

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

می باشد.  3قسمت   EN61800-3مخصوص کنترل کننده هاي دور موتور  استاندارد

  دو نوع محیطهاي صنعتی را پوشش می دهد:  EN-61800-3استاندارد 

 First environment  شبکه ولتاژ  نوع: محیطهاي شترك با کاربران خانگی از یک  صورت م اول. که ب

پایین عمومی تغذیه می شوند.

تغذیه اصلی 

سه فاز

ACراکتور 

فیلتر 

EMC
 اینورتر

کنترلتجهیزات 

در ورودي درایو EMCنصب فیلتر 
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 Second environment  :بالاي  دوم .نوع  محیطهاي تاژ   ند و جدا از  1000Vکه ول ـــ باش می 

کاربران خانگی هستند.

  در نظر گرفته شده را پوشش می دهد: (categories)ستاندارد همچنین چهار تقسیم بندياین ا

 Category C1  :1000اول می باشـــد که ولتاژ کمتر از  نوعمحیطهاي نصـــب درایو در  مربوط بهV 

است و معمولا از شبکه برق عمومی تغذیه می شود.

 Category C2 : 1000اول می باشد که ولتاژ کمتر از  نوعمربوط به نصب درایو در محیطهايV  است

ــب و راه اندازي گردد که ملاخظات مربوط به  را رعایت  EMCو درایو باید توســط یک فرد حرفه اي نص

نماید.

o  درایو باید با فیلترEMC تجهیز گردد 

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

o  گردددرایو باید دقیقا با دستورالعملهاي گفته شده نصب

o  متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید

 Category C3  1000دوم می باشد که ولتاژ کمتر از  نوع: مربوط به نصب درایو در محیطهايV  می

باشد. و براي نصب در محیطهاي اول در نظر گرفته نشده است.

o  درایو باید با فیلترEMC تجهیز گردد 

o ز کابلهاي استانداردگفته شده استفاده گردند.کابلهاي موتور و درایو باید ا

o درایو باید دقیقا با دستورالعملهاي گفته شده نصب گردد

o  متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید 

o  درایو مربوط بهC3  ــبکه عمومی و کاربران خانگی در نظر ــب در محیطهاي با تغذیه از ش براي نص

گرفته نشده است.

 Category C4 محیطهاي نوع دوم می باشد که ولتاژ  سیستمهاي مرکب در : مربوط به نصب درایو در

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

o  درایو باید با فیلترEMC تجهیز گردد 

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

o با دستورالعملهاي گفته شده نصب گردد درایو باید دقیقا 
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آرایش ترمینالهاي کنترل دستگاه ها 1.11

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

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

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

نام ترمینال  کنترلیتوضیحات مختصر جهت ترمینالهاي 

485+ , 485-  ورودي هاي مثبت و منفی ارتباط سریال مدباس

S1~S7

ON/OFFجهت فرمان هاي  S1... S7ورودي دیجیتال  هفت

  30V~9 محدوده ولتاژ ورودي: 

  3.3kΩ امپدانس ورودي: 

HDI

یا سیگنال ورودي دیجیتال معمولی سرعت بالا  ورودي پالس

1.1kΩ امپدانس ورودي:      30V~9 محدوده ولتاژ ورودي: 

 50KHz-0محدوده فرکانس پالس ورودي: 

PW
ز ولت خارجی جهت سـیگنالهاي دیجیتال میباشـد. در صـورتیکه ا 24ورودي منبع تغذیه 

  متصل نمائید 24V+منبع تغذیه خارجی استفاده نمی کنید به ترمینال 

+24V  150mAولت با جریان خروجی ماکزیمم  24+منبع تغذیه 

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

 20kΩامپدانس ورودي: 

AI2

 تعیین کننده نوع ولتاژ یا جریان است. ) J16(جامپر  2ورودي آنالوگ 

0~10V/ 0~20mA  
  (ورودي جریان) / 250Ω (ورودي ولتاژ) 10kΩامپدانس ورودي:

GND   جدا نگه دارید COMرا از زمین دیجیتال  GNDزمین آنالوگ :همواره زمین آنالوگ  

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

HDO
COMخروجی پالس دیجیتال با ترمینال زمین 

 kHz 50~0 محدوده فرکانس خروجی:   

COM   ولت تغذیه خارجی). 24ولت جهت ورودیهاي دیجیتال ( یا زمین  24زمین تغذیه 

AO1 ,AO2

یان تعیین کننده  نوع خروجی بصــورت ولتاژ یا جر J17و  J15 آنالوگ (جامپر هايخروجی

  میباشد)

  10V/ 0~20mA~0محدوده خروجی آنالوگ: 

RO1A,RO1B,RO1C
 RO1A--common; RO1B--NC, RO1C—NO.       AC خروجی رله بصــورت : 

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

RO2A,RO2B,RO2C
ـــورت :  ــه بص  RO2A--common; RO2B--NC, RO2C—NO. AC خروجی رل

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

RO1A RO1B RO1C 

RO2A RO2B RO2C 
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نام سوکت  وضعیت جامپرهاي روي برد کنترل

J2, J4  را مجاز به استفاده نیستید  J2 , J4جامپرهاي  

J16
J16   10~0  تعیین کننده ورودي آنالوگ بصورتV  با مارکاژV  20~0روي برد ویاmA 

 روي برد میباشد. Iبا مارکاژ 

J15,J17   براي خروجیهاي آنالوگ mA 20- 0یا خروجی جریان  10V- 0انتخاب خروجی ولتاژ 
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  EXشماتیک دیاگرام کنترل دور سري  1.12

 ورودي و خروجیهاي کنترل و قدرت  در ذیل بصورت شماتیک نشان داده شده است.

/Y1 

P1

DCچوك 
یونیت ترمزخارجی  مقاومت ترمز

R

S

T

 V 380سه فاز 

±15% 

50/60 Hz

U

V

W

PE

M

PB (+) (-) 

مقاومت ترمز

+10 V

AI1

AI2

GND

PE

S1

S2

S3

S4

S5

S6

S7

HDI

COM

+24 V

PW

PE

HDO

COM

استارت راستگرد 

سرعت جاگ  

ورودي ریست 

ولوم سرعت یا 

PIDرفرنس 

10V-0ورودي 

0/4-20mA

 ورودي سرعت بالا

High Speed

 J16 

V     I 

خروجی دیجیتال / فرکانس بالا

خروجی آنالوگ 

0-10 V / 0-20mA

RO1A

RO1B

RO1C

RO2A

RO2B

RO2C

قابل 1خروجی رله 

برنامه ریزي

قابل 2خروجی رله 

برنامه ریزي

PE

AO1

GND

AO2

GND

آنالوگ خروجی 

0-10 V / 0-20mA

J15

I   V

J17

I   V

485+

485-

ارتباط سریال 

مدباس
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 )LEDپانل دستگاه و عملکرد شاسی ها و همچنین وضعیت چراغ هاي کوچک ( 1.13

 

 

 

 

 

 روشن بودن ھر یک از چراغھای کوچک نشان دھنده مقادیر ذیل می باشند:

FAULT  
LOC  

/REM  
R/L  

RUN 
/TUNE     وضعیت چراغ

ــــعــیــت   کنترل از طریق سریال  وضعیت فالت وض

 چپگرد

موتور استارت 
 روشن

ینــال   ندارد م تر ترل از ن ک

I/O   

ــیــت   ندارد ــــع دروض

 چشمک زن  تیونینگ

ــــعــیــت   کنترل از روي پانل  وضعیت عادي وض

 راستگرد

موتور استاپ 
 خاموش

شاسی

قابل تعریف 

نشاندھنده وضعیت

دھنده واحد  نشان

مقدار خوانده شده

نمایش دھنده 

دیجیتال

شاسی وارد کردن 

اطلاعات

شاسی شیفت

شاسی استپ و 

ریست خطا

شاسی استارت

شاسی ھای بالا و پائین 

 جھت تغییرات

شاسی برنامھ ریزی
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  نوع مقدار نشان داده شده  چراغ نمایش دھنده

Hz
  مقدارفرکانس رفرنس یا فرکانس خروجی

Aمقدارجریان خروجی موتور  

V مقدار ولتاژDC یا ولتاژ موتور  

RPMمقدار سرعت موتور  

  مقدار درصد گشتاور یا توان مصرفی  %

توضیح کلیدهاي روي پانل کنترل 1.13.1

شاسی نام شاسی توضیح عملکرد شاسی

کلید برنامه ریزي  به منوي برنامه ریزي نرم افزاري درایو، وارد ویا خارج میشوید

شاسی وارد کردن 

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

شاسی افزایش یا 

حرکت بالا 

سرعت روي پانل  تعریف گردد (پیش تنظی سی افزایش  شا م میتواند بعنوان 

نه) خا قدار  .کار ها و افزایش م کت روي منو مه، حر نا مد بر ـــمن در  در ض

 پارامترها را انجام میدهد.

شاسی کاهش یا 

حرکت پائین

سرعت روي پانل  تعریف گردد.(پیش تنظیم  سی کاهش  شا میتواند بعنوان 

ترها پارامکارخانه) در ضمن در مد برنامه، حرکت روي منوها و کاهش مقدار 

 را انجام میدهد.

ترکیب دو شاسی 

همزمان فشــار دادن هر دو شــاســی در هنگام اســتپ بودن دســتگاه، نقش 

ــی  ــاس ــتی ابتدا ش ــتارت بایس ــیفت چپ را  بازي میکند و به هنگام اس ش

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

را بازي کند

کلید شیفت

شاندرمد  سگمنت هاي ن ست جهت حرکت روي  شیفت به را  برنامه ریزي 

ر ددهنده اســتفاده میشــود. در حالت معمول با هر بار فشــار دادن، تغییر 

  نشــاندهنده جهت مقادیر اندازه گیري شــده دیگري  با چراغک مربوطه در

 ) نشان میدهد ...,% ,Hz, rpm, A, Vسگمنت ها ( بالاي
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استارت  شاسی

موتور
در مد استارت از پانل، موتور را استارت میکند

شاسی استپ یا 

ریست خطا

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

 در وضعیت فالت بدون محدودیتی ریست میکند

شاسی باقابلیت 

تعاریف  مختلف

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

  : وضعیت جاگ 0

  : شاسی چپ گرد یا راست گرد 1

 UP /DOWN:پاك کردن حافظه سرعت ذخیره شده توسط شاسی هاي 2

ترکیب دو شاسی 

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

ابد و ی. لذا با شیب کاهنده دور کاهش نمی  Coast) درایو استپ میشود(  

 موتور بلافاصله رها می شود و با اینرسی بار میایستد.
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  راهنماي تنظیمات پارامتري -2

نحوه تنظیم پارامترهاي دستگاه در شکلهاي ذیل توضیح داده شده است: 2.1

50.00

یک بار فشار دهید تا 

وارد پارامترها شوید

P0

بالا و  کلیدهايبا 

پائین گروه پارامترھا 

را انتخاب نمائید

P1

P1.00

فشار دھید  باریک 

تا گروه مورد 

نظر انتخاب شود

با کلیدهاي بالا و پائین 

پارامتر مورد نظر را 

 انتخاب نمائبد

P1.01

یک بار فشار دهید

00.00

 کلیدهابا این 

مقدار پارامتر را 

تغییر دھید

02.45

P1.01

دھید فشاریک بار 

تا مقدار مورد نظر 

ذخیره شود

یک بار فشار دهید 

تا از پارامترها 

خارج  شوید

50.00
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 EXگروه هاي توابع نرم افزاري سري  2.2

 .پارامترهاي کاربردي توضیح داده شده است. و در این بخش پارامترهاي اساسی

EXگروه هاي توابع نرم افزاري سري 

  : توابع اصلیP0گروه 

  : کنترل استارت و استپ P1گروه 

  : پارامترهاي موتور P2گروه 

 : پارامترهاي کنترل برداري P3گروه 

  V/F: کنترل   P4گروه

  : ترمینالهاي ورودي P5گروه

  : ترمینالهاي خروجیP6گروه 

 نمایش دهندهپارامترهاي : P7گروه 

  : توابع خاص P8گروه

  PID: کنترل  P9گروه 

 ساده PLC: کنترل چند سرعته و  PAگروه 

  : توابع حفاظتی PBگروه 

  : ارتباطات سریال PCگروه 

  تکمیلی :پارامترهاي PDگروه 

 : تنظیمات کارخانه ايPEگروه 

 ات مربوط به آنهاپارامترها و توضیح

: گروه پارامترهاي اساسی P0گروه 

 )پرانتز می باشندتنظیمات کارخانه داخل تنظیمات(پیش   توضیح  پارامتر

P0.00
 مد کنترل سرعت

) 0 ( 

  V/Fکنترل :  0

 کنترل برداري بدون سنسور:  1

  کنترل گشتاور:  2

  :V/Fکنترل :  0

مپ و فن مناسب می پاین مد براي کاربردهاي عمومی و ساده که نیاز به کنترل دقیق سرعت و گشتاور نمی باشد،  نظیر  

 باشد.

  سنسور :کنترل برداري بدون :  1

اسخ دینامیکی سریع پ این مد بصورت وسیع در جاهائی که نیاز به گشتاور بالا در سرعتهاي پائین ، دقت بالاي سرعت و  

شش سیم استفاده می کمی باشد، در کاربردهائی نظیر ماشین افزار ، ماشینهاي تزریق، ماشینهاي سانتریفوژ و ماشینهاي 

 شود.

 کنترل گشتاور:  2

دارند کاربرد  ورت کنترل گشتاور بدون سنسور می باشد. که براي سیستمهایی که دقت گشتاور کمی نیازاین مد بص  

 دارد مانند سیستم جمع کن سیم و مفتول

  توجه:

و باید موتور ابتدا پارامترهاي پلاك موتور بصورت صحیح وارد شوند. براي مد کنترل برداري جهت عملکرد صحیح درای   

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

P0.01

 محلانتخاب 

دریافت فرمان

RUN 

) 0 (

  :استارت از پانل:  0

ــ ــاس ــتپ روي  ی هاي فرمانش ــتارت و اس ــتن پانل در این مد فعالاس   LED( ندهس

  انل خاموش است)پ يرو مربوطه

  ورودي هاياستارت از ترمینال:  1

ه مربوط LED( می شود ستفادها از ورودي هاي دیجیتال استارت و استپ درایوجهت 

  چشمک زن است) لروي پان

  خط سریال باس:  2

شودجهت  ستفاده می  سریال مد باس ا ستپ درایو از خط  ستارت و ا مربوطه  LED( ا

  پانل روشن است) يرو

Up/Downتنظیم سرعت با ورودي 

P0.02

 تنظیم سرعت با

Up/ Down

) 0 (

  حتی به هنگام  Downو  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی هاي : فعال:  0

  خاموش شدن دستگاه

  صفر کردن سرعت تنظیمی به هنگام خاموش شدن دستگاه : فعال:  1

  غیر فعال:  2

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

تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.03
 ماکزیمم فرکانس

) 50Hz ( 

  400Hz  ~ 10حداکثر فرکانس دستگاه 

رسیدن ) تعیین کننده زمان  DEC )P0.12,P0.11و  ACCپارامترهاي زمانی شتاب

  این پارامتر استبا  سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیاز 

P0.04
 حد بالاي فرکانس

) 50Hz ( 

P0.05 ~ P0.03  متر این حد ماکزیمم سرعت است و بایستی کمتر از مقدار پارا

P0.03 باشد  

P0.05
 حد پائین فرکانس

) 0.0Hz ( 

0.00 ~ P0.04   محدود کردن سرعت حداقل که در بعضی کابردها مثل پمپ با

متناسب  ترباشد، رفتار اینور P0.05اهمیت است اگر فرکانس رفرنس کمتر از پارامتر 

  خواهد بود. P1.14با وضعیت  پارامتر 

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.06 

رفرنس فرکانس 

 کی پد

) 50.00Hz ( 

0.00Hz ~ P0.03  ند بازه فرکانسی تنظیم سرعت از روي پانل یا کی پد میتوا

ین پارامتر اباشد،  P0.07=0جداگانه توسط این  پارامتر تعریف شود. زمانیکه پارامتر 

  فرکانس خروجی دستگاه را تعیین می کند.
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انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.07 

انتخاب منبع 

A رفرنس سرعت

) 0 ( 

  کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 1(ورودي آنالوگ شماره ( 

2  :AI2  2(ورودي آنالوگ شماره(  

3 :HDI   (ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا)

4  :PLC ساده  

  سرعت چند پله اي  دیجیتال  :  5

  PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

تعیین سرعت توسط باس سریال دستگاه :  7

  کی پد دستگاه :  0

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

1  :AI1  1(ورودي آنالوگ شماره (  

2  :AI2  2(ورودي آنالوگ شماره (  

3  :HDI1 (ورودي دیجیتال سرعت بالا)  

4  :PLC ساده  

پله ، و شتاب افزایشی  و میتوان فرکانس رفرنسپله اي ، زمانکاردر هر استفاده می شوند PAدر این حالت پارامترهاي گروه 

 تعریف نمود. و کاهشی براي پله هاي مختلف

  سرعت چند پله اي:  5

رعتهاي مختلف انتخاب سمختلف با سه ورودیدیجیتال استفاده می شود.جهت تعیین شانزده سرعت   PAگروه پارامترهاي 

  توسط ترکیب باینریورودیهاي دیجیتال انجام می شود.

  PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

  استفاده میشود  PID پارامترهاي تنظیم جهت  P9گروه 

  ین سرعت توسط باس سریال دستگاهتعی:  7

ی سریال تنظیمات اولیه خط ارتباط جهت PCگروه پارامترهاي تنظیم می شود.   RS485فرکانس رفرنس توسط ورودي

 .میباشد

P0.08 

انتخاب منبع 

B رفرنس سرعت

) 0 ( 

0  :AI1 1(ورودي آنالوگ شماره ( 

1  :AI2  2(ورودي آنالوگ شماره(  

2 :HDI  ) (ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا

P0.09

رنج فرکانسی 

 Bمنبع رفرنس 

) 0 (

 ماکزیمم فرکانس :  0

Aفرکانس رفرنس  :  1
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  Aست رفرنس به عنوان یک رفرنس فرکانس مستقل استفاده می شود. همچنین می تواند به عنوان آف Bرفرنس فرکانس 

  استفاده شود. 

0  :AI1 1(ورودي آنالوگ شماره ( 

1  :AI2  2(ورودي آنالوگ شماره(  

2 :HDI  ) بالا)ورودي دیجیتال پالسی سرعت 

P0.10 

انتخاب منبع 

 فرکانس رفرنس

) 0 ( 

  A منبع رفرنس :  0

 Bمنبع رفرنس:  1

2  :A+B   

)Bیا   A ماکزیمم رفرنس (:  3

 0تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی

P0.11

زمان شتاب 

 )ACC0افزایشی(

 ) بستگی به مدل (

0.1 ~ 3600.0s   ر زمان تعریف شده یعنی زمان شتابگیري موتور از سرعت صف

  (فرکانس ماکزیمم) P0.03 تا سرعت تعریفی 

P0.12 

زمان شتاب 

 )DEC0کاهشی (

 ) بستگی به مدل (

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

تا سرعت صفر          P0.03 تعریفی 

  کلا چهار گروه شتاب افزایشی و کاهشی وجود دارد:

  P0.11و  P0.12گروه اول: پارامترهاي 

  P8.00و   P8.01گروه دوم: پارامترهاي 

  P8.02و   P8.03گروه سوم: پارامترهاي 

  P8.04و   P8.05گروه چهارم: پارامترهاي 

 تعریف شود. P5پارامترهاي شتاب مختلف می تواند توسط ترکیبی از ورودیهاي دیجیتال در گروه 

 جهت چرخش موتورتعیین 

P0.13

جهت چرخش 

 موتور

) 0 ( 

  راست گرد  :  0

 چپ گرد:  1

 چپ گرد قفل میشود:  2

گر پارامتر ا یعنی راست گرد استنده جهت مشابه به موتور تعیین کن U,V,Wتوجه کنید که ترتیب اتصال ترمینالهاي 

P0.13=2  انتخاب شود در اینصورت توسط کلیدQUICK/JOG پانل نمی توان جهت چرخش موتور را برعکس نمود.

فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.14

فرکانس 

 سوئیچینگ

) بستگی به مدل (

1.0 ~ 15.0KHz 
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ا به زمین موثر هو نویز هاي تششعی و جریانهاي نشتی کابل  تنظیم این فرکانس در ایجاد نویز هاي الکتر مغناطیسی 

می شود ولی تلفات  با شکل موج بهتر و نویز کمتر براي موتور ژاست. مقادیر بالا براي این پارامتر باعث ایجاد ولتا

 فاده شوده استسوئیچینگ را بالا برده و باعث گرمتر شدن اینورتر می گردد. توصیه می شود مقادیر دیفالت کارخان

P0.15

 AVRتابع 

سیستم 

 رگولاسیون ولتاژ

) 1 ( 

  غیر فعال  :  0

  فعال در هر شرایط  :  1

در زمان کاهش سرعت غیر فعال شود :  2

ستم  صرف نظر از تغییرات  AVRسی شود  سیون اتوماتیک ولتاژ) باعث تثبیت ولتاژ خروجی اینورتر می  طح ولتاژ س(رگولا

DC  .اینورتر  

یمی همان مقدار تنظ decelerationغیر فعال باشد ، زمان  AVRاگر   (deceleration)در زمان کاهش سرعتبنابراین 

  خواهد بود ولی ممکن است جریان موتور بالا رود.

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

 اتوتیونینگ موتور

P0.16

اتوتیونینگ 

 پارامترهاي موتور

) 0 ( 

  غیر فعال  :  0

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

  .امکان جدا کردن موتورازبارنیست ;) استاتیک autotuningاتوتیونینگ (:  2

سائی پارامترهاي موتور و  شنا ضیحات اتوتیونینگ: اتوتیونینگ جهت  شتاور موتور انجام متو شود و به دو کنترل بهینه گ ی 

 صورت می توان آنرا انجام داد.

 : اتوتیونینگ چرخشی: 1

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

  صات شخ صورت دقیق در پارامترهاي موتور پم ص  (P2.01 ~ P2.05)لاك موتور ب شوند. در غیر این ورت وارد 

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

  شی شتاب کاه شی و  شتاب افزای سی موتور تنظ   (P0.11 , P0.12)پارامترهاي  سب با توان و اینر یم متنا

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

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

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

TUN- .نمایش داده می شود 

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

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

 شود و پیغام  پس از چند دقیقه اتوتیونینگ انجام ستپ می  تمام اتوتیونینگ ابه معنی  -END–شده و موتور ا

 نمایش داده می شود.

  پس از اتوتیونینگ پارامترهاي مشخصات موتور(P2.06 ~ P2.10) .تنظیم خواهند شد
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  : اتوتیونینگ استاتیک:  2

 نی پارامتر اگر امکان جدا کردن موتور از بار وجود نداشـــته باشـــد باید اتوتیونینگ اســـتاتیک انجام شـــود. یع

P0.16 = 2 .تنظیم شود 

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

ستاتیک پارامترهاي اندوکتانس موتور و نیز جریان بی باري م صورت دقیق اندازه گدر اتوتیونینگ ا شوند و وتور ب یري نمی 

  ممکن است نیاز باشد این پارامترها بصورت تجربی تنظیم گردند.

دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.17
 بازیابی  پارامترها

) 0 ( 

  غیر فعال :  0

ند.در می گربه مقادیر اولیه کارخانه ب P2مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه :  1

  پاك کردن رکوردهاي خطا ها :  2

: گروه پارامترهاي استارت و استپ P1گروه 

مدل استارت موتور

P1.00
 مدهاي استارت

) 0 ( 

  بصورت مستقیم و نرمال   استارت:  0

تزریقی   DCدرصــد مقدار جریان  و بعد اســتارت نرمال  DCفعال کردن ترمز:  1

)P1.03  و زمان ترمز (DC ) قبل از شروع به حرکت موتورP1.04 تنظیم میشود (  

ــتارت موتور( :  2 ــپس اس ــرعت موتور در حال چرخش  و س  Speedپیدا کردن س

Tracking(  

باشد. ه در حال چرخش می باشند مناسب میاین حالت براي بارهاي با اینرسی بالا ک

 متناســـب با آنرا پیدا کرده و ســـپس اینورتر ابتدا جهت و ســـرعت چرخش موتور 

 .رساندب تنظیم سرعت موتور را به مقدار

P1.01 
 فرکانس استارت

) 0Hz ( 

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

نس با پارامتر میتواند گشتاور استارت  مناسبی را ایجاد نماید. زمان ماندن در این فرکا

P1.02  ن میشود.یتعی 

P1.02

زمان ماندن در 

 فرکانس استارت

) 0s ( 

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

  می کند.
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 اگر مقدار فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس استارت

تا وقتی  ،باشد اینورتر در حالت آماده بکار می ماند 

  که فرکانس رفرنس بیشتر از فرکانس استارت شود 

 و موتور استارت گردد.فرکانس استارت می تواند 

باشد. P0.05حدپائین فرکانس کمتر از مقدار پارامتر

در استارت DCتزریق جریان 

P1.03

تزریق جریان 

DC   در لحظه

 استارت

) 0.0% ( 

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

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

P1.04 

زمان تزریق 

 DCجریان 

) 0.0s (

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

  در موتور DCترمز 

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

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

 DECو  ACCپارامترهاي شتاب 

P1.05
 ACC/DECمد 

) 0 (

یر ثابت ، تغیفرکانس خروجی با یک شتاب افزایشی و کاهشی   بصورت خطی:  0

  می کند.

  رزرو:  1

مدل استپ موتور

P1.06
 مدهاي استپ

) 0 ( 

  rampingاستپ با رمپ :  0

 )Coastپ فوري و رها کردن موتور( است:  1

 P1.05امتر استپ با شیب شتاب کاهشی : وقتی فرمان استپ داده می شود اینورتر فرکانس خروجی را متناسب با پار:  0

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

ستاپ با رها کردن موتور:  1 سی بار میCoast( ا ستد ) در این حالت موتور با اینر ستپ ای شودد. وقتی فرمان ا ، اده می 

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

در استپ DCتزریق جریان 

P1.07 

فرکانس شروع 

در  DCتزریق 

 استپ

) 0.0Hz ( 

0.0 ~ P0.03   فرکانسـی که هنگام اسـتپ موتور و در زمانDEC  تزریق جریان

DC  .به موتور  شروع می شود 

فرکانس استارت   

P1.01

فرکانس رفرنس       
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P1.08

زمان انتظار قبل از 

شروع تزریق جریان 

DC 

) 0.0s ( 

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

  استپ موتور

P1.09

جریان مقدار 

در   DCتزریق

 لحظه  استپ

) 0.0% ( 

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

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

P1.10

زمان تزریق مدت 

 DCجریان 

) 0.0s ( 

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

  در موتور DCترمز 

در استارت و استپ DCمنحنی تزریق جریان 

P1.11

ن صفر ماندن زما

فرکانس به هنگام 

 راستگرد گرد/پچ

) 0s ( 

0.0 ~ 3600.0s 

چپگرد شدن موتور و در فرکانس صفر می مدت زمان انتظار که هنگام راستگرد و 

  توان تعریف کرد.

 راستگرد

چپگرد 

زمان 

 انتظار

فرکانس 

 زمان

P1.08   P1.10

 خروجیفرکانس 

 خروجی ولتاژ

زمان

P1.04زمان
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 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.12

عملکرد دستگاه 

هنگامی که 

مقدارفرکانس خروجی 

موتور کمتر از حد 

پائین فرکانس 

(P0.05) است 

) 0 ( 

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

  توقف یا استاپ موتور:  1

ـــعیت :  2 و  بالاتر رود P0.05و منتظر ماندن تا رفرنس از حد  Stand-byدر وض

  استارت شود.موتور دوباره 

P1.13

زمان تاخیر در 

 استارت مجدد

) 0.0s (

0.0 ~ 3600.0s  مدت زمان انتظار جهت استارت مجدد موتور 

استارت مجدد موتور

P1.14

استارت مجدد 

موتور پس از قطع و 

 وصل برق

) 0 ( 

ست  غیر فعال:  0 صورت اتوماتیک دوباره ا شود موتور ب صل  ارت اگر برق قطع و و

  نمی شود.

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

س P1.15شود موتور پس از زمان تعریف شده با پارامتر  ستارت می شود. اگر ا تارت ا

ز زمان اترمینال ورودي باشـد و ترمینال فعال باشـد با وصـل برق موتور پس  موتور با

P1.15 .دوباره استارت می شود  

P1.15

زمان تاخیر در 

پس موتور استارت

 از وصل برق

) 0.0s (

0.0 ~ 3600.0s   پس از وصل موتور دوباره مدت زمان انتظار جهت استارت

  شدن برق

P1.16

فعال کردن 

چپگرد/راستگرد 

 موقع روشن شدن

) 0 ( 

 غیر فعال:  0

 فعال:  1

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

  اگرP1.16 = 0  شد حتی اگر ترمینال ستارت نخواهد  شدن، اینورتر ا شن  شد هنگام رو فعال  FWD/REVبا

شد و باید ترمینال  شود. این FWD/REVبا ستارت  شود تا اینورتر ا حالت ایمنی  یکبار غیرفعال  و دوباره فعال 

 بیشتري دارد.

  اگرP1.16 = 1  شدن اگر ترمینال شن  شد هنگام رو صورت اتوماتیک FWD/REVبا شد ، اینورتر ب  فعال با

 استارت می شود. 

 ید دقت شود.تابع فوق ممکن است باعث استارت مجدد اینورتر بصورت اتوماتیک شود و با
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 : گروه پارامترهاي موتور P2گروه 

P2.00

انتخاب مدل 

)G/P( 

) 0 ( 

 مدل گشتاور ثابت    G مدل :  0

 مدل گشتاور متغییر  P مدل :  1

ود.  اســتفاده می شــبراي موتورهاي با گشــتاور ثابت یعنی موتورهاي با بار ســنگین  مانند کمپرســور، نوار نقاله و .. Gمدل 

شود.  Pمدل  ستفاده می  سبک مانند پمپ و فن ا شتاور متغییر یعنی موتورهاي با بار  ا موتور هاي ب براي موتورهاي با گ

یا برعکس  Pبه  Gز گشـتاور ثابت باید یک رنج پائین تر از موتورهاي گشـتاور متغییر انتخاب شـوند. هنگام تغییر پارامتر ا

 مشخصات موتور دوباره وارد گردد. باید

مشخصات نامی پلاك موتور 

P2.01  
 توان نامی موتور

  ) بستگی به مدل (
0.4 ~ 3000.0KW

P2.02
 فرکانس نامی موتور

) 0 ( 
10Hz ~ P0.03 

P2.03 
  سرعت نامی موتور

  ) بستگی به مدل (
0 ~ 36000rpm

P2.04
 ولتاژ نامی موتور

 ) بستگی به مدل (
0 ~ 800V 

P2.05
 جریان نامی موتور

 ) بستگی به مدل (
0.8 ~ 6000.0A

  اگر پارامتر توان نامی موتورP2.01  تغییر کند تمام پارامترهاي گروهP2  ـــب با آن تغییر ی کنند. و ممتناس

 اتوتیونینگ باید دوباره انجام گردد.

 ستفاده شد. اگر موتور با توان خیلی پائین ا سب با توان اینورتر با ست شود مم توان نامی موتور باید متنا کن ا

 سیستم کنترل اینورتر عملکرد مطلوبی نداشته باشد.

  با انجام اتوتیونینگ پارامترهايP2.06 – P2.10  ی شوند.مبصورت اتوماتیک تنظیم

مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06

مقاومت استاتور 

موتور

 ) بستگی به مدل (

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

P2.07

مقاومت روتور 

موتور

 ) بستگی به مدل (

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

P2.08 
اندوکتانس موتور

 ) بستگی به مدل (
 )P2.01(بستگی به توان موتور دارد پارامتر 
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P2.09

اندوکتانس متقابل 

موتور

 ) بستگی به مدل (

)P2.01(بستگی به توان موتور دارد پارامتر 

P2.10

جریان بی باري 

موتور

 ) بستگی به مدل (

)P2.01(بستگی به توان موتور دارد پارامتر 

: گروه پارامترهاي کنترل برداري P3گروه 

P3.00

1pK  بهره تناسبی

ASR 

) 20 (

0 ~ 100

P3.01

1iK  زمان انتگرال

ASR

) 0.50s (

0.01 ~ 10.00s

P3.02

 1نقطه 

ASRسوئیچینگ 

) 5.00Hz (

0.00Hz ~ P3.05

P3.03

2pK  بهره تناسبی

ASR 

) 25 (

0 ~ 100 

P3.04 

2iK  زمان انتگرال

ASR

) 1.00s (

0.01 ~ 10.00s

P3.05

 2نقطه 

ASRسوئیچینگ 

) 10.00Hz (

P3.02 ~ P0.03

بی اثر می  V/Fتنها براي حالت کنترل برداري و کنترل گشـــتاور اثر دارند و در کنترل مد  P3.00 ~ P3.05پارامترهاي 

  را براي رگولاتورسرعت iKو زمان انتگرال  1pKکاربر می تواند بهره تناسبی  3.05P~  3.00Pباشند. از طریق پارامترهاي 

(ASR).شد سرعت قابل تغییر با سخ  صات پا شخ سرعت  تنظیم نماید. بطوریکه م شکل ذیل  (ASR)ساختار رگولاتور  در 

  نشان داده شده است.

سرعت رفرنس

واقعیسرعت 

+
_

بایاس

Kp

Ki

جریان گشتاور داده شده

گشتاور محدود شده 

 P3.14پارامتر 
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پارامتر P3.01و  P3.00پارامترهاي  پارام P3.02هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی کمتر از مقدار  ـــد.  ترهاي باش

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

ضرایب  3.05Pو  3.02Pمقدار   شد،  سب با بایاس بین  iKو  pKبا شند. براي جزئیات  3.05Pو  3.02Pمتنا شتر بمی با ی

  به شکل ذیل توجه نمائید.

خیلی زیاد شود سیستم  pKافزایش داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شد. اگر مقدار  pKاگر مقدار پارامتر 

  به نوسان می افتد.

شد. اگر مقدار iKاگر مقدار پارامتر  سریعتر خواهد  ستم  سی سخ دینامیکی  شود پا ستم  iKکاهش داده  سی شود  خیلی کم 

  اوورشوت پیدا می کند و به نوسان می افتد.

3.00P  3.01وP  قادیر پائین تغییر می دهند و  iKو  pKم هاي  ـــ قادیر  3.04Pو  3.03Pرا در فرکانس را در  iKو  pKم

صورت ذیل انجام  شوند. تنظیمات به  شرایط واقعی بار باید تنظیم  سب با  سهاي بالا تغییر می دهند. این مقادیر متنا فرکان

  شود:

  بهره تناسبیpK .تا جاي ممکن افزایش داده شود بدون اینکه در سیستم نوسان ایجاد شود 

  زمان انتگرال گیريiK نکه در سیستم نوسان ایجاد شود.تا جاي ممکن کاهش داده شود بدون ای 

P3.06

میزان جبران 

سازي لغزش در 

 کنترل برداري

) 100% (

50.0 ~ 200.0% 

ح می نماید.ت کنترل سرعت را اصلااین پارامتر براي تنظیم لغزش فرکانس در کنترل برداري استفاده می شود و دق

P3.07
 گشتاور بالاي حد

) بستگی به مدل (
0.0 ~ 200.0% 

P3.08

منبع تنظیم 

 گشتاور

) 0 ( 

  : کی پد 0

 AI1: ورودي آنالوگ  1

 AI2: ورودي آنالوگ  2

 HDI: ورودي پالس سرعت بالا  3

 سرعت چند پله اي:  4

 ارتباط سریال: 5

Kiو  KPپارامترھای 

فرکانس خروجی

P3.00 , P3.01)(

P3.03 , P3.04)(

P3.02 P3.05 
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P3.09

مقدار گشتاور 

 تنظیمی کی پد

) 50.00% (

-200.0 ~ 200.0%

P3.10

حد محل تنظیمی 

 بالاي فرکانس

) 0 (

  پدکی :  0

 AI1ورودي آنالوگ :  1

 AI2ورودي آنالوگ :  2

 HDIورودي پالس سرعت بالا :  3

 سرعت چند پله اي:  4

  : ارتباط سریال 5

 ، مد کنترل گشتاور فعال می شود. تنظیم شود P3.08: اگر پارامتر  5 ~ 1

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

شتر  - شتاور تنظیمی بی صورت اتوماتیک تا حد فرکااگر گ شد ، فرکانس خروجی ب شتاور بار با نس بالا از گ

 افزایش می یابد.

صورت اتوماتیک تا حد فرکان - شد ، فرکانس خروجی ب شتاور بار با شتاور تنظیمی کمتر از گ س پائین اگر گ

 کاهش می یابد.

شد ، فرکانس خروجی بین فرکانس ح - شتاور بار یکی با شتاور تنظیمی با گ ثابت می  ،د بالا و پائین اگر گ

 ماند.

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

شتاور بر روي ورودي   - شود. براي مثال اگر منبع گ سط ترمینالهاي کنترلی انجام می   1نالوگآسوئیچ تو

AI1  ــد. و مقدار ترمینال کنترل ــتاور) ت(غیر فعال کر 29بر روي  S5تنظیم باش نظیم دن مد کنترل گش

صورت وقتی ترمینال  شود.  S5شود، در این سوئیچ می  سرعت  شتاور به  شود، مد کنترل از گ اگر  وفعال 

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

سی  - شا شار  ست، با ف شتاور فعال ا صورت اتوماتیک  STOP/RSTوقتی مد کنترل گ سرعت ب مد کنترل 

 شود. فعال می

 شتاور تنظیمی منف ستگرد کار می کند و اگر گ صورت را شد ، اینورتر ب شتاور تنظیمی مثبت با شد ، اگر گ ی با

 اینورتر بصورت چپگرد کار می کند.

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

V/F: گروه پارامترهاي کنترل  P4گروه 

P4.00

انتخاب منحنی 

V/F 

) 0 (

  مدل خطی:  0

  مدل منحنی قابل تعریف:  1

) 1.3X( 1.3 منحنی درجه:  2

 )1.7X( 1.7 منحنی درجه:  3

 )2X(  2 منحنی درجه:  4
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  مدل خطی براي  کاربردهاي با بار گشتاور ثابت نرمال  : مدل خطی 0

  ل تنظیم می باشد.قاب  (P4.03-P4.08)با پارامترهاي  V/Fمنحنی   : مدل منحنی قابل تعریف1

)          1.3X( 1.3 منحنی درجه:  2

  )1.7X( 1.7 منحنی درجه:  3

 )2X(  2 منحنی درجه:  4

 ردد.گمی شود. به شکل ذیل توجه یر پمپ و فن استفاده براي بارهاي گشتاور متغیر نظ 4و  3،  2حالتهاي 

V/Fمنحنی   

P4.01

بوست گشتاور 

Vboost

) 0.0% ( 

0.0 %   گشتاور اتوماتیکتنظیم  

0.1 ~ 10.0%   ئین افزایش گشتاور موتور در زمان راه اندازي و  سرعتهاي پا

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

) 20.0% ( 

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

ـــتاو ـــخص می نماید و باعث بهبود گش ـــهاي پائین را مش ر خروجی در پارامتر فوق مقدار ولتاژ اعمالی به موتور در فرکانس

 P4.02متر فرکانســـهاي پائین می شـــود. این پارامتر زمانی اثر می کند که فرکانس خروجی دســـتگاه کمتر از مقدار پارا

(Fcut-off) ن پارامتر نباید خیلی بالا باشــد زیرا باشــد. مقدار پارامتر فوق باید متناســب با نوع بار تنظیم گردد. مقدار ای

  ممکن است موتور جریان زیادي کشیده و خطاي اضافه جریان دهد.

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

ولتاژ خروجی

فرکانس خروجی

منحنی خطی
 3/1منحنی درجه 
 7/1منحنی درجه 
2 منحنی درجه

ولتاژ خروجی

 فرکانس خروجی
ولتاژ بوست

Vb

Fcut-off Fb 
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V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03

فرکانس نقطه 

 )f1(1شکست

) 0.00Hz ( 

0.00Hz ~ P4.05   ر پارامترهاي فوق فقط زمانی اثر می کنند که مقدا

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

می توان  P4.03 ~ P4.08استفاده از پارامترهاي 

باید  V/Fرا تنظیم نمود. منحنی  V/Fمنحنی 

متناسب با مشخصات بار موتور تنظیم گردد. تا در 

د فرکانسهاي مختلف، گشتاور متناسب با بار را ایجا

نماید. 

P4.04

ولتاژ نقطه 

 )V1(1شکست

) 0.0% ( 

0.0 ~ 100.0% 

P4.05

فرکانس نقطه 

 )f2(2شکست

) 0.00Hz ( 

P4.03 ~ P4.07

P4.06

ولتاژ نقطه 

 )V2(2شکست

) 0.0% ( 

0.0 ~ 100.0%

P4.07

فرکانس نقطه 

 )f3(3شکست

) 0.00Hz ( 

P4.05 ~ P2.02

P4.08

ولتاژ نقطه 

 )V3(3شکست

) 0.0% ( 

0.0 ~ 100.0% 

V/Fجبرانسازي لغزش 

P4.09

جبرانسازي لغزش 

V/F 

) 0.0% (

0.00 ~ 200.00 % 

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

ستگی به لغزش بجبران شده  بصورت اتوماتیک با پارامتر جبرانسازي لغزش برحسب گشتاور بار تنظیم شود. مقدار لغزش

  نامی موتور دارد که بصورت ذیل محاسبه می شود:

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

 موتور می باشد.

P4.10 

 مد اتوماتیک

 ذخیره سازي

 انرژي

) 0 ( 

  غیر فعال :  0

 فعال:  1

ود اینورتر اگر فعال باشد، وقتی یک بار سبک مانند پمپ یا فن استفاده ش این پارامتر

ــرف انرژي می  ــرفه جویی در مص ــورت اتوماتیک باعث ص با کاهش ولتاژ خروجی بص

  شود.

ولتاژ 

فرکانس
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P4.11

پارامتر باز دارنده 

در فرکانس نوسان 

 پائین

) 2 ( 

0 ~ 10

P4.12

پارامتر باز دارنده 

در فرکانس  نوسان

 بالا

) 0 ( 

0 ~ 10 

P4.13

باز  مرزيفرکانس 

 دارنده نوسان

) 30.00Hz ( 

0.00Hz ~ P3.03  

  کاربرد دارند. اگرمقدار آنها صفر باشد غیر فعال هستند. V/Fاین توابع در مد 

اثر دارد.  P4.12پارامتر  P4.13اثر دارد و براي فرکانسهاي بالاي  P4.11پارامتر  P4.13براي فرکانسهاي پایین تر از 

: گروه پارامترهاي ترمینالهاي ورودي P5گروه 

P5.00

انتخاب ورودي 

HDI 

) 0 (

 می باشند. (High speed pulse)بصورت ورودي سرعت بالا  HDIورودي :  0

  ON/OFFبصورت  HDIورودي :  1

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

قابل پروگرام میباشند)    HDIو   S1~S7رودیهايودیجیتال (تنظیم ورودیهاي 

P5.01

تابع ورودي 

 S1دیجیتال 

) 1 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

P5.02

تابع ورودي 

 S2دیجیتال 

) 4 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

P5.03

تابع ورودي 

 S3دیجیتال 

) 7 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

P5.04

تابع ورودي 

 S4دیجیتال 

) 0 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي
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P5.05

تابع ورودي 

 S5دیجیتال 

) 0 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

P5.06

تابع ورودي 

 S6دیجیتال 

) 0 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

P5.07

تابع ورودي 

 S7دیجیتال 

) 0 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

P5.08

تابع ورودي 

 HDIدیجیتال 

) 0 ( 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي

 تنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است

  غیر فعال  0
شدن از آن تر 0قرار دادن مقدار  ستفاده ن مینال میبراي ترمینالهاي ورودي به معنی ا

  باشد.

  راستگرد و چپگرد شدن موتور  راستگرد  1

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

  سیمه3کنترل  3
سیم 3د، راستگرد با استفاده از جهت کنترل استارت، استپ و چپگر

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

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

  سرعت جاگ چپگرد 5

6 
  استپ بدون رمپ

Coasting Stop 
موتور بدون رمپ و با توجه به اینرسی خود استپ می شود.

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

  عمل می کند. STOP/RSTمانند کلید 

 توقف موتور 8

ــعیت زمان  ــتپ می کند ولی وض ــود موتور بصــورت رمپ اس وقتی این ورودي فعال ش

شود. مانند مد  ستارت موتور ذخیره می  شرایط PLCا تی وق  PID ، فرکانس تراورز و 

  ت می شود.این ورودي دوباره غیر فعال شود موتور با شرایط قبل از استپ دوباره استار

  ورودي فالت خارجی 9
جاد یکوقتی این ورودي فعال شود اینورتر استپ شده و آلارم می دهد که به معنی ای

  فالت خارجی می باشد.
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 UPفرمان  10
تنظیم می شود. Downو  Upفرکانس رفرنس توسط ورودیهاي 

  

ستفاده از ورودیهاي  صفر به هنگام ا سرعت به  ورودي جهت پاك کردن حافظه 

  اقزایش و کاهش دور

  رجوع شود. P0.02به توضیحات پارامتر 

Downفرمان   11

12 
پاك کردن حافظه

Up/Down

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

  A  B  13

A    A+B  14 

B A+B 15 

14 
و  Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

15 
و Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B

  سرعت پله اي 1 ورودي 16
ســـرعت پله اي انتخاب 16ورودي دیجیتال می توان  1  با اســـتفاده از ترکیب

 نمود.

  براي توضیحات بیشتر به جدول تنظیم سرعتهاي پله اي رجوع شود

ســـرعت پله اي بیت بالا می  4  و ورودي ســـرعت پله اي  بیت پائین 1 ورودي

  باشد. 

را انتخاب می  15سرعت پله اي  1111و حالت  0سرعت پله اي  0000حالت 

  کند.

 سرعت پله اي 2 ورودي 17

 سرعت پله اي 3 ورودي 18

 سرعت پله اي 4 ورودي 19

  قفل سرعت پله اي فعال 20
تمی شود و ورودیهاي سرع با فعال شدن این ورودي،  سرعت پله اي فعال قفل

  پله نمی توانند سرعت را تغییر دهند.

21 
شتاب 1 ورودي

ACC/DEC

ـــتفاده از ترکیب ـــتاب   4 ورودي دیجیتال می توان  2 با اس را  ACC/DECش

  انتخاب نمود.

 شتاب 2 ورودي  شتاب  1 ورودي ACC/DECشتاب 

ACC/DEC   0(شتاب( 

(P0.11 , P0.12) 
OFF OFF 

ACC/DEC   1(شتاب( 

(P8.0 , P8.01) 
ON OFF

ACC/DEC   2(شتاب( 

(P8.02 , P8.03) 
OFF ON

ACC/DEC   3(شتاب( 

(P8.04 , P8.05) 
ON ON

22 
شتاب 2 ورودي

ACC/DEC 
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23
ساده   PLCریست مد 

  هنگام استپ

ضعیت  PLCوقتی مد  شدن این ورودي و شود با فعال  ستپ  ساده  PLCساده، ا

  .مانند   پله فعال در حال کار، زمان کار و فرکانس پله اي، ریست می شود

 ساده  PLC توقف  24

له اي با فعال شدن این ورودي، اینورتر در فرکانس صفر می ماند و زمان سرعت پ

ه فعال متوقف می شــود، با غیر فعال شــدن ورودي اینورتر اســتارت می شــود و ب

  گردد. شرایط قبل از توقف برمی

PIDتوقف  25

شرایط مد  شدن این ورودي  کانس ثابت می ماند و اینورتر اخرین فر PIDبا فعال 

ادیر خروجی را بدون تغییر نگه می دارد. با غیر فعال شــدن ورودي شــرایط به مق

  قبلی بر می گردد.

 توقف مد تراورز 26

فرکانس  اینورتر اخرینبا فعال شدن این ورودي شرایط مد تراورز ثابت می ماند و 

ادیر خروجی را بدون تغییر نگه می دارد. با غیر فعال شــدن ورودي شــرایط به مق

  قبلی بر می گردد.

  ریست مد تراورز 27
ـــدن این ورودي فرکانس رفرنس اینورتر به فرکانس مرکزي مد تراو رزبا فعال ش

  تغییر می کند.

 مقدار کانتر ریست می شود  ریست کانتر 28

29
غیر فعال کردن مد کنترل 

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

30 
شتابغیر فعال کردن 

ACC/DEC

شــتاب افزایشــی و  شــتاب غیر فعال می شــود و فرکانس خروجی ثابت می ماند.

شود و اینورتر در فرکانس خروجی ثابت می ماند. وقتی ورود صفر می  شی  ي کاه

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

 می باشد 200HZورودي پالس شمارنده (کانتر)، فرکانس ماکزیمم   ورودي شمارنده(کانتر) 31

32
ورودي غیر فعال کردن 

  UP/DOWNسرعت 

غیر فعال می شــود ولی حافظه آن  UP/DOWNبا فعال شــدن ورودي ســرعت 

فعال می  UP/DOWNپاك نمی شود. با غیر فعال کردن ورودي دوباره فرکانس 

  شود.

 رزرو  33-39

P5.09

زمان فیلتر 

ON/OFF 

 ترمینالهاي ورودي

 دیجیتال

) 5 ( 

0 ~ 10 

ی شود.استفاده م (S1-S4, HDI1, HDI2)این پارامتر جهت تنظیم زمان فیلتر براي ورودیهاي دیجیتال 

P5.10

مد کنترل 

 چپگرد/راستگرد

(FWD/REV)

) 0 (

 کنترل دو سیمه 1 مد:  0

  کنترل دو سیمه 2 مد:  1

 کنترل سه سیمه 1 مد:  2

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

  در جهت چپ گرد RUNبعنوان فرمان کلید  REWدر جهت راست گرد وورودي  RUNبعنوان فرمان کلید  FWDورودي 

  کنترل دو سیمه 2 مد:  1

  بعنوان فرمان کلید راست گرد/ چپ گرد REWوورودي  RUNبعنوان فرمان کلید  FWDورودي 

  کنترل سه سیمه 1 مد:  2

شاري  FWDورودي  ستارت (کنتاکت ف شاري  SIn) و NOبعنوان پوش باتون ا ستپ (کنتاکت ف ) و NCبعنوان پوش باتون ا

ـــت گرد/چپ گرد. ترمینال  REVورودي  باید بر  HDI2یا  HDI1یا  S1-S8یعنی یکی از ترمینالهاي  SInبعنوان  کلید راس

  .سیمه) تنظیم شود 3(کنترل  3  روي مقدار

ه کنترل سه سیم 2 مد:  3

ــاري  FWDورودي  ــت گرد (کنتاکت فش ــتارتو راس ــتپ (کنتاک SIn) و NOبعنوان پوش باتون اس ت بعنوان پوش باتون اس

ــاري  ــاري    REV) و وروديNCفش ــتارت و چپ گرد (کنتاکت فش ز یعنی یکی ا SIn)  ترمینال NOبعنوان پوش باتون اس

  تنظیم شودسیمه)  3(کنترل  3  باید بر روي   مقدار HDI2یا  HDI1 یا  S1-S8ترمینالهاي 

 عاریف ورودیهاي دیجیتال آمده استدر ت  SInو  REVو     FWDتعاریف ورودیهاي بعنوان 

2و  1مد  –سه سیمه  2و  1مد  –دوسیمه 

Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.11

مقدار تغییر فرکانس 

درهر ثانیه ( شاسی 

 )Up/Downهاي 

) 0.50Hz/s ( 

0.01 ~ 50.00Hz/s   سی هاي فلش شا شار دادن روي  یکی از  یعنی با ف

  .هرتز تغییر خواهد کرد 0.5بالا یا فلش پائین، هریک ثانیه فرکانس 

AI1تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.12 

حد پائین ورودي 

AI1 آنالوگ  

) 0.00V (

-10.00 ~ 10.00V 

P5.13 

حد پائین ورودي 

بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد

) 0.00% ( 

-100.00 ~ 100.00% 
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P5.14 

حد بالاي ورودي 

AI1 آنالوگ  

) 10.00V (

-10.00 ~ 10.00V 

P5.15 

حد بالاي ورودي 

بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد

) 100.00% ( 

-100.00 ~ 100.00% 

P5.16 

فیلتر ورودي زمان 

 AI1آنالوگ 

) 0.10s ( 

0.00 ~ 10.00S 

AI2تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.17 

حد پائین ورودي 

AI2 آنالوگ  

) 0.00V (

0.00 ~ 10.00V 

P5.18 

حد پائین ورودي 

بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد

) 0.00% ( 

-100.00 ~ 100.00% 

P5.19

حد بالاي ورودي 

AI2 آنالوگ  

) 10.00V (

0.00 ~ 10.00V 

P5.20

حد بالاي ورودي 

بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد

) 100.00% ( 

-100.00 ~ 100.00% 

P5.21

فیلتر ورودي آنالوگ 

AI2 

) 0.10s (

0.00 ~ 10.00S 

 HDI1تنظیم محدوده ورودي 

P5.22

حد پائین ورودي 

HDI 

) 0.0KHz ( 

0.0 ~ 50.0KHz 
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P5.23

حد پائین ورودي 

HDI بر حسب درصد 

) 0.00% (  

-100.00 ~ 100.00% 

P5.24

حد بالاي ورودي 

HDI 

) 50.0KHz (

0.0 ~ 50.0KHz 

P5.25

حد بالاي ورودي 

HDI بر حسب درصد 

) 100.00% (  

-100.00 ~ 100.00% 

P5.26

فیلتر ورودي زمان 

HDI 

) 0.10s ( 

0.00 ~ 10.00S 

: گروه پارامترهاي ترمینالهاي خروجی P6گروه 

P6.00 
 HDOانتخاب 

) 0 ( 

 خروجی پالس سرعت بالا :  0

 ON-OFFخروجی معمولی:  1

 P6.09تر می باشد. براي توضیحات بیشتر به پارام KHz 50خروجی پالس سرعت بالا: ماکزیمم فرکانس خروجی :  0

  رجوع شود

 د انجام می شو P6.03: تعیین وضعیت خروجی دیجیتال با پارامتر  ON-OFFخروجی دیجیتال :  1

تنظیم خروجیهاي دیجیتال و رله

P6.01

پروگرام خروجی 

HDO  بصورت

ON/OFF

) 1 (

0 ~ 20  خروجی دیجیتال کلکتور باز 

P6.02

پروگرام خروجی 

  (RO1) 1رله

) 4 (

0 ~ 20  خروجی رله 

P6.03

پروگرام خروجی 

 (RO2) 2رله

)4.0kW به بالا( 

) 0 ( 

0 ~ 20  خروجی رله 



 EXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

78 

 تنظیمات ترمینالهاي خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

 .خروجی هیچ فانکشنی ندارد ترمینال  غیر فعال  0

 در حال کار  1

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

 .:  موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد ON  موتور چپگرد  3

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

5 
ناحیه فرکانسی

FDT

عال ف اگر فرکانس خروجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینال خروجی 

  تعیین می شود. P8.22و  P8.21می شود. این ناحیه توسط پارامتر هاي 

6
رسیدن به فرکانس 

  مشخص
تنظیم می شود. P8.23توسط پارامتر 

7
کار در فرکانس

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

8 

رسیدن شمارنده 

کانتر به مقدار 

 رفرنس کانتر

روجی ) برسد خ P8.18اگر شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر( پارامتر 

  فعال می شود.

9 

رسیدن شمارنده 

کانتر به مقدار 

 خاص

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

  می شود.

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

11
 PLCپلهانجام یک 

 ساده

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

  .شود

12 
انجام یک سیکل 

PLC ساده 

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

  .می شود

13 
رسیدن به زمان 

 کارکرد مشخص

ON  اگر حافظه زمان کارکرد به مقدار تنظیمی پارامتر :P8.20  برسد

  .خروجی فعال می شود

14 
رسیدن به حد 

 بالاي فرکانس

ON  ) پارامتر : اگر فرکانس خروجی به حد بالاي فرکانسP0.04 برسد ( 

  .خروجی فعال می شود

15 
رسیدن به حد 

 پائین فرکانس

ON  اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامتر :P0.05 برسد ( 

  .خروجی فعال می شود

  حالت آماده به کار  16
ON  الت ندادهف: اگر اینورتر در حالت آماده بکار باشد یعنی برق وصل باشد و

  .باشد خروجی فعال می شود

 رزرو  رزرو 17-20
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تنظیم خروجیهاي آنالوگ

P6.04

 1تابع خروجی آنالوگ

)AO1(  

) 0 (  

0 ~ 10  خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزي

P6.05

 2تابع خروجی آنالوگ

)AO2(  

) 0 (  

0 ~ 10  خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزي

P6.06 
HDOتابع خروجی 

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

  تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده است

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

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.03  ~ 0  فرکانس رفرنس 1

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

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

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

   *2 ~ 0(توان نامی)  توان خروجی 5

  * 2 ~ 0نامی)(گشتاور   گشتاور تنظیم  6

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی)  گشتاور خروجی 7

 AI1  -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  8

ولتاژ یا جریان ترمینال  9

AI2

0 ~ 10V / 0 ~ 20 mA

HDI 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودي  10

 (AO1) 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.07 

 1حد پائین خروجی آنالوگ

AO1 بر حسب درصد  

) 0.0% (

0.0 ~ 100.0% 

P6.08

 1حد پائین خروجی آنالوگ

AO1  

) 0.00V (  

0.00 ~ 10.00V 

P6.09 

  خروجی يحد بالا

بر حسب  AO1  1آنالوگ

 ) %100.0 ( درصد

0.0 ~ 100.0% 
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P6.10 

حد بالاي خروجی 

AO1   1آنالوگ

) 10.00V ( 

0.00 ~ 10.00V 

 (AO2) 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.11 

 2حد پائین خروجی آنالوگ

AO2 بر حسب درصد  

) 0.0% (

0.0 ~ 100.0% 

P6.12

 2حد پائین خروجی آنالوگ

AO2  

) 0.00V (  

0.00 ~ 10.00V 

P6.13

حد بالاي خروجی 

بر حسب  AO2   2آنالوگ

  درصد

) 100.0% (  

0.0 ~ 100.0% 

P6.14 

حد بالاي خروجی 

AO2   2آنالوگ

) 10.00V ( 

0.00 ~ 10.00V 

شخص می کنند. مپارامترهاي فوق رابطه بین خروجیهاي آنالوگ بر حسب ولتاژ یا جریان با مقادیر خروجی متناسب را 

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

می باشد. براي کاربردهاي مختلف رابطه  V 0.5متناسب با  1mAبر روي جریان باشد، در اینصورت  AOوقتی خروجی 

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

HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.15 

 HDOحد پائین خروجی 

  بر حسب درصد

) 0.0% (

0.0 ~ 100.0% 

AO  

10V (20mA)

0.0% 100.0%
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P6.16 
 HDOحد پائین خروجی 

) 0.00KHz (  
0.0 ~ 50.0KHz 

P6.17

 HDOحد بالاي خروجی 

  بر حسب درصد

) 100.0% (  

0.0 ~ 100.0% 

P6.18 
 HDOحد بالاي خروجی 

)  50.00KHz (

0.0 ~ 50.0KHz 

 می باشد. AOمانند پارامترهاي   HDOتوضیحات پارامترهاي خروجی 

 : گروه پارامترهاي تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 
 تعریف رمز (پسورد)

) 0 ( 
0 ~ 65535 

شد پارا سورد فعال با شود. زمانی که پ سورد فعال می  شود پ صفر داده  مترها را نمی توان اگر به پارامترفوق مقداري غیر از 

سی خواهند بود. زمانیکه  ستر صورت پارامترها قابل د شود در این صحیح وارد  سورد  ارامترها قابل پتغییر داد مگر اینکه پ

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

 و می توان دوباره پسورد جدید وارد نمود.

P7.01 رزرو رزرو

P7.02 رزرو رزرو 

QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03

تعریف کلید 

QUICK/JOG

) 0 (

 تغییر وضعیت نمایشگر:  0

  Jogسرعت :  1

  شاسی چپ گرد و راست گرد کردن موتور :  2

 DOWNو  UPصفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی هاي :  3

  تنظیم سریع:  4

بر روي کی پد می تواند توسط پارامتر فوق بر روي فانکشنهاي مختلف تنظیم شود.   QUICK/JOGکلید 

  تغییر وضعیت نمایشگر:  0

  موتور با سرعت جاگ شروع به حرکت می کند. QUICK/JOGاینصورت با فشار شاسی :  1

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

  پاك می شود. UP/DOWNدر اینصورت با فشار شاسی فوق رفرنس فرکانس :  3

 تنظیم سریع:  4

HDO

50.0 KHz

0.0% 100.0
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STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04

 تعریف شاسی

STOP/RESET

) 0 (

  است ) مد کنترل پانل (P0.02=0وقتی  فعال:  0

مد ( P0.02=1  یا   )مد کنترل پانل( P0.02=0 وقتی فعال :  1

  است) ترمینالکنترل 

مد ( P0.02=2 یا    )مد کنترل پانل( P0.02=0 وقتی فعال  :  2

 است) ترمینالکنترل 

  همیشه فعال:  3

P7.05
 انتخاب پانل نمایش دهنده

) 0 (  

اســت ، وقتی پانل خارجی وصــل اســت پانل اولویت با پانل خارجی :  0

  محلی غیر فعال می شود.

رجی هر دو پانل وجود دارد و نمایش می دهند ولی کلیدهاي پانل خا:  1

  فعال میباشند.

لی هر دو پانل وجود دارد و نمایش می دهند ولی کلیدهاي پانل مح:  2

  فعال میباشند.

  هر دو پانل وجود دارد و فعال میباشند.:  3

P7.06

انتخاب  مقادیر جهت 

 RUN 1نمایش به هنگام 

) 0x07FF (

0 ~ 0xFFFF 

P7.07

انتخاب  مقادیر جهت 

 RUN 2نمایش به هنگام 

) 0x0000 (

0 ~ 0xFFFF 

ــپلی در حالت  ــط دیس ــوند، تعریف می کند. بطو RUNپارامتر فوق مقادیري را که می توانند توس ر مثال با نمایش داده ش

شــتاور ، ابتدا ســرعت موتور، بعد توان خروجی، بعد گ (SHIFT) تعریف پیش تنظیم با هر بار فشــار دادن شــاســی شــیفت

ش داده می در پارامتر فوق هر مقداري که بیت آن یک باشــد نمای ده می شــوند.و ... نمایش دا PIDخروجی، بعد رفرنس 

 هر مقداري که بیت آن صفر باشد نمایش داده نخواهد شد.شود و 

  جدول ذیل مقادیر قابل نمایش را نشان می دهد.

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7

فرکانس 

 خروجی

رفرنس 

 فرکانس

ولتاژ 

باس 

DC  

ولتاژ 

خروجی

جریان 

خروجی

سرعت

  موتور
سرعت خطی

توان 

خروجی

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15

گشتاور 

 خروجی
 PIDرفرنس

فیدبک

PID

وضعیت 

ترمینالهاي 

 ورودي

وضعیت 

 يترمینالها

 روجیخ

مقدار 

تنظیمات 

گشتاور

  مقدارشمارنده
شماره

 PLCپله 



 EXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

83 

ضــعیت و و  ســرعت موتور ،، گشــتاور خروجی، رفرنس ســرعت DCولتاژ باس  ، ولتاژخروجی براي مثال اگر کاربر بخواهد 

 P7.06 = 100Fhمقدار هر بیت باید بصورت ذیل تنظیم شود. یعنی مقدار پارامتر  ؛ روجی  نمایش داده شودخ يترمینالها

  تنظیم می شود.

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7

1 1 1 1 0 0 0 0 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15

0 0 0 0 1 0 0 0 

P7.08 

انتخاب  مقادیر جهت 

Stopنمایش به هنگام 

) 0x00FF (

0 ~ 0xFFFF 

سپلی در حالت  سط دی شوند، تعریف می کند. تن Stopپارامتر فوق مقادیري را که می توانند تو شابه نمایش داده  ظیمات م

  می باشد. P7.06پارامتر 

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

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7

فرکانس 

 رفرنس

ولتاژ باس 

DC

وضعیت 

ترمینالها

 ي ورودي

وضعیت 

ترمینالها

ي 

خروجی

رفرنس 

PID

فیدبک 

PID

ورودي 

AI1 

ورودي 

AI2

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15

فرکانس 

HDI

شماره پله 

PLC

مقدار 

گشتاور 

تنظیم 

شده

 رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو

P7.09
چرخشی سرعت ضریب

) 100% (  
0.1 ~ 999.9%

P7.10 
خطی سرعت ضریب

) 1.0% ( 
0.1 ~ 999.9%

دماي دستگاه

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

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

ورژن نرم افزار
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P7.13  (این پارامتر فقط خواندنی است ) ورژن سافت ور

P7.14 3000 ~ 0.0  رنج توان اینورترKW  ).بستگی به مدل دستگاه دارد(

P7.15 6000 ~ 0.0 رنج جریان  اینورترA  ) دستگاه دارد.بستگی به مدل(

زمان کارکرد دستگاه

P7.16  65535 ~ 0  کارکردزمانh  ( این پارامتر فقط خواندنی است) 

فالتهاي ذخیره شده در حافظه

P7.17 دد و عرا نمایش میدهد که توصیف فالت متناظر بااین  25تا  0عددي بین  نوع فالت سومی از آخر

 همچنین متناظربا کد نمایشی روي دیسپلی در جدول ردیابی خطا هاي

  کنترل دور آمده است. 

(این پارامتر فقط خواندنی است )

P7.18 نوع فالت دومی از آخر

P7.19 نوع فالت اخیر 

مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.20
فرکانس خروجی در 

  آخرین فالت
تمقدار فرکانس خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده اس

P7.21
جریان خروجی در 

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

P7.22
در  DCولتاژ باس 

  آخرین فالت
تاینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده اس DCمقدار  ولتاژ باس 

P7.23
وضعیت ترمینالهاي 

 ورودي در آخرین فالت

الت فرا در زمان آخرین  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالهاي ورودي 

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

0 1 2 3 4 5 6 7 

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 HDI 

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

 داده می شود. توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشان

P7.24

وضعیت ترمینالهاي 

آخرین خروجی در 

 فالت

را در زمان آخرین  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالهاي خروجی 

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

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 

HDO RO1 RO2 رزرو 

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

داده می شود. توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشان

 : گروه پارامترهاي کاربردي خاص P8گروه 
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تنظیم شتابهاي افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00

زمانشتاب 

 )ACC1(1افزایشی

 ) بستگی به مدل (

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

 P0.03 موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P8.01

 1شتاب کاهشیزمان 

)DEC1(  

  ) بستگی به مدل (

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

 تا سرعت صفر  P0.03 موتور ازسرعت تعریفی 

P8.02

زمانشتاب 

 )ACC2(2افزایشی

 ) بستگی به مدل (

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

 P0.03 موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی

P8.03

 2زمان شتاب کاهشی

)DEC2(  

  ) بستگی به مدل (

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

 تا سرعت صفر  P0.03 موتور ازسرعت تعریفی 

P8.04

زمانشتاب 

 )ACC3(3افزایشی

 ) بستگی به مدل (

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

 P0.03 موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی

P8.05

 3زمان شتاب کاهشی

)DEC3(  

  ) بستگی به مدل (

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

 تا سرعت  صفر  P0.03 موتور ازسرعت تعریفی 

 Jogتنظیمات سرعت 

P8.06
Jogمقدار فرکانس 

) 5.00Hz ( 
0.00 ~ P0.03

P8.07
Jogزمان شتاب افزایشی 

  )بستگی به مدل(
0.1 ~ 3600.0s 

P8.08
Jogزمان شتاب کاهشی 

  )بستگی به مدل(
0.1 ~ 3600.0s 

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

مانند  P8.08و  P8.07داراي شــتابهاي افزایشــی و کاهشــی مربوط به خود اســت و مفهوم پارامترهاي  Jogســرعت 

شتاب  صرفنظر از مقادیر پارامترهاي  P0.12و  P0.11پارامترهاي  شد.  سرعت  P1.08و  P1.00می با  ،Jog شه  همی

  تارت و بصورت رمپ ، استپ می شود.بصورت رمپ اس

Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 
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P8.09
 1فرکانس پرش 

) 0.00Hz (
 0.00 ~ P0.03

P8.10
 2فرکانس پرش 

) 0.00Hz (
 0.00 ~ P0.03

P8.11
 دامنه فرکانس پرشی

) 0.00Hz (  
 0.00 ~ P0.03

ـــتگاهها دو فرکانس پرش ( ـــد. باSkipدر این دس  تعیین ) بعنوان پرش ازفرکانس رزونانس مکانیکی قابل تعریف میباش

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

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

  اگر پارامترهايP8.09  وP8.10 .صفر تنظیم شوند ، توابع پرش فرکانسی غیر فعال می شوند 

 جی فرکانس پرشی غیر ممکن می باشد ولی زمان شتاب گیري فرکانس خرو تنظیم فرکانس خروجی در دامنه

 از دامنه فرکانس پرشی عبور می نماید.

داده شده است:رابطه بین فرکانس خروجی و فرکانس رفرنس نسبت به فرکانس پرشی در شکل ذیل نشان 

فزاینده و و شتابهاي کاهنده و ا Jitterتوابع تراورس :   تعریف فرکانس مرکزي تراورس و باند فرکانس پرشی 

پهناي باند فرکانسی اصلی

P8.12
 دامنه تابع تراورس

) 0.0% ( 
0.0 ~ 100%  

P8.13
 Jitterفرکانس 

) 0.0% (
0.0 ~ 50.0% 

P8.14
 زمان افزایش تراورس

) 5.0s (  
0.1 ~ 3600.0s 

P8.15
 زمان کاهش تراورس

) 5.0s (  
0.1 ~ 3600.0s 

فرکانس خروجی

١فرکانس پرشی   فرکانس رفرنس ٢فرکانس پرشی 

پرشی فرکانس دامنھ 
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سی شد. در این حالت فرکانس خروجی در یک دامنه فرکان شیمیائی می با ساجی یا  صنایع ن شتاب  کاربرد تراورس در  و با 

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

 فرکانس مرکزي همان فرکانس رفرنس می باشد.

% P8.12*دامنه تراورس = فرکانس مرکزي 

  % P8.13= دامنه تراورس *   Jitterفرکانس 

شترین مقدار فرکانس تراورس  ست که فرکانس از کمترین مقدار فرکانس تراورس به بی زمان افزایش تراورس مدت زمانی ا

  می رسد.

شترین مقدار فرکانس تراورس به کمترین مقدار فرکانس تراورس  ست که فرکانس از بی زمان کاهش تراورس مدت زمانی ا

  می رسد.

فرکانس مرکزي) و (دامنه تراورس + فرکانس مرکزي) و با زمان هاي  –خروجی درایو در محدوده (دامنه تراورس فرکانس 

  افزایش و کاهش تراورس تغییر می کند.

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

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

 پارامترهاي ریست اتوماتیک

P8.16 
 تعداد ریست اتوماتیک

) 0 (  
0 ~ 3  

P8.17
 زمان  ریست اتوماتیک

) 1.0s (  
0.1 ~ 100.0s 

بع به جهت این تا وماتیک فالت در فاصله زمانی مشخص) اتResetتنظیم ماکزیمم سه بار  ریست(اتو ریست:  پارامترهاي

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

 نمی توانند بصــورت اتوماتیک ریســت شــوند و حتما باید OH2و  OUT1  ،OUT2  ،OUT3  ،OH1فالتهاي مهم مانند 

  ابتدا توسط اپراتور اشکال یابی و سپس ریست شوند.

  ی نماید.مصورت اتوماتیک زمانهاي ریست قبلی را پاك دقیقه رخ ندهد، اینورتر ب 10اگر فالت پس از ریست به مدت 

  اتیک رله فالت فعال باشد یا خیر.تعیین می کند که آیا در زمان ریست اتوم P8.16پارامتر 

مرکزی فرکانس

فرکانس خروجی

ACC   شتاب افزاینده  تراورس زمان افزایش تراورس زمان کاھش

  DEC شتاب کاھنده

زمان 

 jitterفرکانس 
دامنھ تراورس 
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پارامترهاي تابع شمارش: توابع مربوط به کانتر

P8.18 
 مقدار  اولیه  کانتر

) 0 ( 
P8.19 ~ 65535 

P8.19
 مقدار  تعیین شده  کانتر

) 0 (  
0 ~ P8.18 

اگر ، باشد HDIودي و یا ور  S1-S4(<200Hz)کانال ورودي شمارنده پالس یا کانتر می تواند یکی از ورودیهاي دیجیتال 

 برســد، P8.18انتر کیکی از ترمینالهاي خروجی بر روي مقدار اولیه کانتر تنظیم باشــد، وقتی مقدار کانتر به مقدار اولیه 

  نورتر مقدار کانتر را پاك کرده و شمارش دوباره شروع می شود.خروجی فعال می شود. ای

ــد، وقتی مقدار ــمارنده کانتر تنظیم باش ــده کانترتکانتر به مقدار  اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي مقدار ش  عیین ش

P8.19 ر تعیین شده مقدا .رده و شمارش دوباره شروع می شودبرسد، خروجی فعال می شود. اینورتر مقدار کانتر را پاك ک

  بیشتر باشد. P8.19نباید از مقدار اولیه کانتر  P8.18کانتر 

 می توانند باشند. HDOو  RO1  ،RO2ترمینالهاي خروجی  

مدت زمان استارت بودن موتور

P8.20
 Runningتنظیم زمان 

) 65535 (
0 ~ 65535h 

عال می شود. اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي زمان استارت تنظیم باشد و مدت این زمان سپري شود خروجی ف

FDTتوابع فرکانس 

P8.21
FDTسطح فرکانس 

) 50Hz (
0.00 ~ P0.03

P8.22
 FDTتاخیر فرکانس 

) 5.0% (
0.0 ~ 100.0%

شدن خروجی دیجیتال به معناي بالاتر رفتن از این فرکانس  سترزیس آن فعال  صی وباند هی میتوانید با تعریف فرکانس خا

سطح فرکانس  شید.وقتی که فرکانس خروجی به  شته با شده  P8.21(پارامتر  FDTرا دا سد ترمینال خروجی تعریف  ) بر

ــود. اگر فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از (تاخیر فرکانس  ــد  FDTســطح فرکانس  -  FDTفعال می ش ) برس

  ترمینال خروجی دوباره غیر فعال می شود.

FDTترمینال خروجی 

FDTتاخیر فرکانس 

زمان

FDTسطح فرکانس 

فرکانس خروجی

زمان
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 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.23

رسیدن به فرکانس 

 مشخص شده

) 0.0% (

 فرکانس ماکزیمم % 100.0 ~ 0.0

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

تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور

P8.24
 کنترل افت سرعت

) 0.00Hz (
0.00 ~ 10.00Hz 

وتور ممکن است مهنگامیکه چندین موتور یک بار را حرکت می دهند ، بخاطر اختلاف در سرعت نامی موتورها ، بار هر 

افت سرعت  متفاوت باشد و بصورت مساوي بین موتورها تقسیم نشود. در اینصورت بار موتورهاي مختلف توسط تابع

تی گشتاور نامی بصورت کاهش سرعت موتور در راستاي افزایش گشتاور آن انجام می گیرد. وقبالانس می شود. این کار 

  خواهد بود. P8.24موتور در خروجی قرار گیرد افت فرکانس معادل پارامتر

 را می توان بدست آورد. P8.24هنگام تست و راه اندازي مقدار واقعی پارامتر 

P8.25
ولتاژ آستانه ترمز

 )بستگی به مدل(
115.0 ~ 140.0 %

 ی کند.بیشتر باشد ، اینورتر ترمز دینامیک را شروع م P8.25از ولتاژ پارامتر  DCهنگامی که ولتاژ باس ِ 

 120ولت  220اولیه در ولتاژ  تنظیمات%

 130ولت  380اولیه در ولتاژ  تنظیمات% 

P8.26
 کنترل فن خنک کننده

) 0 (

 حالت استاپ اتوماتیک:  0

  روشنهمیشه :  1

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس
P8.27   شده فرکانس مشخص

ترمینال 

 زمان

 زمان
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P8.27 فوق مدولاسیون  
غیر فعال:  0

  فعال:  1

شد ، اینورتر  سنگین می با شبکه پایین و یا بار  ست که براي مدت طولانی ولتاژ  سب زمانی ا لتاژ خروجی را با واین تابع منا

  افزایش نرخ بهره ولتاژ باس خود افزایش می دهد.

P8.28  مدPWM

0  :PWM  1مد 

1  :PWM  2مد 

2  :PWM  3مد 

 مد
نویز در فرکانس

 پایین تر

 نویز در فرکانس

بالاتر
 غیره

PWM  1مد  low high 

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

  مجاز دمایی دارد.

PWM  3مد high تاثیرگذار تر براي مهارکردن نوسان 

PID: گروه پارامترهاي  P9گروه 

دما  ویک روش معمول در کنترل پروســه ها می باشــد و براي تنظیم و تثبیت مقادیري مانند فشــار  PIDســیســتم کنترل 

ستم  سی شود. در  ستفاده می  سه می PIDا شود و با یک مقدار مرجع مقای سه گرفته می  سیگنال فیدبک از پرو گردد.  یک 

با  PIDرتر خروجی ار رفرنس نگه دارد.  در اینوباید به گونه اي باشــد که بتواند مقدار فیدبک را نزدیک به مقد PIDخروجی 

  تغییر سرعت موتور پروسه را کنترل می نماید.

  تنظیم گردد.  P0.07 = 6 (PID)باید مقدار پارامتر   PIDبراي فعال شدن 

از کی پد  PIDبود، رفرنس  0را تعیین می نماید. اگر مقدار این پارامتر برابر با  PIDمحل تنظیم رفرنس   P9.00پارامتر 

  مقدار رفرنس کی پد تعیین می شود. P9.01خواهد بود و توسط پارامتر 

 را تعیین می نماید.  PIDمحل ورودي فیدبک  P9.02پارامتر 

فرکانس خروجی

PIDفیلتر
PIDفیدبک مقدار

PIDمقدار رفرنس 

PIDکنترلر     کنترلرفرکانس
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PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00
 PIDانتخاب محل رفرنس 

) 0 (  

  کی پد :  0

AI1ورودي آنالوگ :  1

 AI2ورودي آنالوگ :  2

  HDIورودي :  3

 پله اي:  4

 ارتباط سریال:  5

P9.01
 میزان رفرنس کی پد

) 0.0% (  
0.0 ~ 100.0% 

P9.02
 PIDانتخاب محل فیدبک 

) 0 (  

  AI1ورودي آنالوگ :  0

  AI2ورودي آنالوگ :  1

 AI1+AI2ورودي آنالوگ :  2

  HDIورودي :  3

  ارتباط سریال:  4

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

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

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

PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03
 PIDخروجی 

) 0 ( 

مثبت :  0

 منفی:  1

ـــد، فرکانس خروجی افزایش می یابد و   : مثبت 0 ـــورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باش گر مقدار ادر اینص

ــد، فرکانس خروجی کاهش می یابد. اگر مقدار رفرنس و  ــتر ش ــانفیدبک از مقدار رفرنس بیش ــود فرک فیدبک یکس انس ش

 خروجی ثابت می ماند.

ـــد، فرکانس خروجی کاهش می یابد و اگ  : منفی 1 ـــورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باش ر مقدار در اینص

رکانس فشــود  فیدبک از مقدار رفرنس بیشــتر شــد،  فرکانس خروجی افزایش می یابد. اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکســان

  ت می ماند.خروجی ثاب

PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04
 Kpضریب گین 

) 0.10 (
0.00 ~ 100.00 

P9.05
 Tiزمان انتگرال 

) 0.10s (
0.01 ~ 10.00s 

P9.06
 Tdزمان دیفرانسیل 

) 0.00s (
0.00 ~ 10.00s 
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که پروسه  باید به صورتی تنظیم شوند Tdو زمان دیفرانسیل  Ti، زمان انتگرال  Kpشامل ضریب گین  PIDضرایب کنترل 

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

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

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

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

سیل  ست) نیز تغییر کند ، مقدار آن باید تا حد ممکن افزایش یابد بد Td )P9.06زمان دیفران سی سان ون اینکه  م دچار نو

 شود. 

P9.07
 (T)سیکل نمونه برداري 

) 0.10s (
0.01 ~ 100.00s

P9.08
 Bias limitحد بایاس 

) 0.0% (
0.0 ~ 100.0% 

 PIDزمان نمونه برداري از سیگنال پروسه را مشخص می نماید در هر بار نمونه برداري سیستم کنترل  P9.07پارامتر 

  را انجام می دهد  PIDیکبار محاسبات 

بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانهاي خیلی سریع ممکن است باعث ناپایداري و نوسان  PIDزمان نمونه برداري و محاسبات 

  باید با توجه به نوع پروسه تحت کنترل زمان نمونه برداري مناسب را تعیین نمود.  سیستم گردد. بنابراین

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

نس خروجی درایو ثابت می ماند. اگر و در نتیجه فرکا PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی  PIDکند. اگر مقدار فیدبک 

دوباره انجام می شود و با تغییرات فرکانس خروجی مقدار فیدبک  PIDمقدار فیدبک از این محدوده خارج شد، محاسبات 

 ه این محدوده برگردانده می شود. دوباره ب

مقدار رفرنس

مقدار فیدبک

فرکانس خروجی 

حد بایاس

زمان

زمان
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تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.09 

محدوده قطعی سیگنال 

  فیدبک

) 0.0% (  

0.0 ~ 100.0% 

P9.10

زمان قطعی سیگنال 

 فیدبک

) 1.0s ( 

   0.0 ~ 3600.0s

کمتر شود  مقدار کاهش سیگنال فیدبک را بر حسب درصد نشان می دهد. اگر سیگنال فیدبک از این مقدار P9.10پارامتر 

  می دهد. (PIDE)نیز سپري شود درایو فالت قطعی سیگنال فیدبک  P9.11و زمان پارامتر 

 می باشد. P9.01درصد  100برابر با  P9.10درصد  100

ساده PLC: گروه پارامترهاي تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و  PAگروه 

ــامل حداکثر  PLCتابع  ــاده ش ــخص، جهت چرخش و مدت زمان  16س ــد که در هر پله می توان فرکانس مش پله می باش

شوند. اگر اینورتر را در این  سر هم اجرا می  شت  صورت اتوماتیک و پ د قرار دهیم با مچرخش را تعیین نمود. این پله ها ب

سیکل کام شود و پس از انجام یک  ستارت اینورتر با اجراي هر پله ، پله بعدي اجرا می   PA.00دار پارامتر ل با توجه به مقا

  تصمیم گیري انجام می شود.

سرعت پله اي قرار داد  صورت  (P0.03 = 5)همچنین اینورتر را می توان در مد  سی دسرعت پله اي قابل  16در این ستر

  ترمینال ورودي دیجیتال قابل انتخاب می باشد. 4پله توسط  16خواهد بود که این 

  سرعت پله اي قابل دسترسی می باشد. 15باشد حداکثر  5عددي بغیر از  P0.03اگر مقدار پارامتر 

ست که در مد   PLCتفاوت مد  سرعت پله اي در این ا صورت اتوماتیک و پس از PLCساده با مد  سرعتها ب شت  ساده  گذ

 شوند. ودیهاي دیجیتال انتخاب می زمان هر پله تغییر می کنند ولی در مد سرعت پله اي ، سرعتها توسط ور

ساده PLCانتخاب مد 

PA.00 
 ساده PLCمد 

) 0 ( 

 استپ پس از یک سیکل کاري:  0

 چرخش موتور با آخرین فرکانس پس از یک سیکل کاري:  1

  تکرار سیکل کاري بصورت پیوسته:  2

مان ســاده پس از اتمام یک ســیکل کاري اســتپ می شــود و براي اســتارت مجدد نیاز اســت فر PLCدر این حالت مد :  0

  استارت دوباره صادر شود.

پله هاي ســرعت  در این حالت پس از اتمام یک ســیکل کاري اینورتر با فرکانس آخرین پله به کارخود ادامه می دهد. و:  1

  دیگر تغییر نمی کنند.

شود و این کار تادر این حالت با اتمام ی:  2 شکل اجرا می  سیکل دیگر به همان  سیکل کاري دوباره یک  زمانیکه فرمان  ک 

 استپ داده شود تکرار می گردد.
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 ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01

ساده پس از  PLCذخیره 

  قطع برق

) 0 (  

 فعال ، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود.غیر :  0

  ل،  هنگام قطع برق ذخیره می شود.فعا:  1

تنظیم مقدار سرعتهاي پله اي و مدت زمان کار هر کدام

PA.02  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 0سرعت پله اي 

PA.03
مدت زمان کار با سرعت 

 0پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.04   (%0.0) %100.0 ~ 100.0-  1سرعت پله اي 

PA.05 
مدت زمان کار با سرعت 

 1پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.06  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 2سرعت پله اي 

PA.07
مدت زمان کار با سرعت 

 2پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.08  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 3سرعت پله اي 

PA.09  مدت زمان کار با سرعت

3پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.10  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 4سرعت پله اي 

PA.11
مدت زمان کار با سرعت 

 4پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.12  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 5سرعت پله اي 

PA.13
مدت زمان کار با سرعت 

 5پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

پلھ) ٢زمان شتاب منفی (

پلھ) ٢زمان شتاب مثبت (
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PA.14  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 6سرعت پله اي 

PA.15
مدت زمان کار با سرعت 

 6پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.16  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 7سرعت پله اي 

PA.17
مدت زمان کار با سرعت 

 7پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.18  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 8سرعت پله اي 

PA.19
مدت زمان کار با سرعت 

 8پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.20  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 9سرعت پله اي 

PA.21
مدت زمان کار با سرعت 

  9پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.22  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 10سرعت پله اي 

PA.23
مدت زمان کار با سرعت 

 10پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.24  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 11سرعت پله اي 

PA.25
مدت زمان کار با سرعت 

 11پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.26  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 12سرعت پله اي 

PA.27
مدت زمان کار با سرعت 

 12پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.28  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 13سرعت پله اي 

PA.29
مدت زمان کار با سرعت 

 13پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.30  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 14سرعت پله اي 

PA.31
مدت زمان کار با سرعت 

 14پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)

PA.32  (%0.0) %100.0 ~ 100.0- 15سرعت پله اي 

PA.33 
مدت زمان کار با سرعت 

 15پله اي 
0.0 ~ 6553.5s (0.0s)
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  مقدار سرعتهاي پله اي بر اساس درصد فرکانس ماکزیمم( P0.04 ) .تعیین می شوند

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

 می باشد که توسط پارامتر  هواحد زمان بر اساس ثانیه یا دقیقPA.37 .تعیین می شود

 ی شود.مو مطابق با شکل  زیر انجام  S1 ~ S4انتخاب سرعتهاي پله اي بر اساس ترکیبی از ورودیهاي دیجیتال 

 با استفاده از چهار ورودي دیجیتال بصورت جدول ذیل انجام می گیرد 15 ~ 0انتخاب سرعتهاي پله اي 

 4ورودي

 سرعت پله اي

 3ورودي

سرعت پله اي

 2ورودي

سرعت پله اي

 1ورودي

سرعت پله اي

ترمینالهاي 

ورودي

OFF OFF OFF  OFF  0سرعت پله اي 

OFF  OFF  OFF  ON   1سرعت پله اي  

OFF  OFF  ON  OFF   2سرعت پله اي 

OFF  OFF  ON  ON  3سرعت پله اي 

OFF  ON  OFF  OFF  4سرعت پله اي  

OFF  ON  OFF  ON  5سرعت پله اي  

OFF  ON  ON  OFF   6سرعت پله اي  

OFF  ON  ON  ON   7سرعت پله اي  

ON  OFF  OFF  OFF  8سرعت پله اي  

ON  OFF  OFF  ON   9سرعت پله اي  

ON  OFF  ON  OFF   10ايسرعت پله 

ON  OFF  ON  ON  11سرعت پله اي 

ON  ON  OFF  OFF  12سرعت پله اي 

ON  ON  OFF  ON  13سرعت پله اي 

ON  ON  ON  OFF  14سرعت پله اي 

ON  ON  ON  ON  15سرعت پله اي 

فرکانس 

خروجی

ترمینالھای 

ورودی

سرعتھای پلھ ای
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انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي سرعتهاي پله اي

PA.34

براي  ACC/DECزمان 

 پله هاي

 0 ~ 7 

0 ~ 0XFFFF( 0 )

PA.35

براي  ACC/DECزمان 

 پله هاي

 8 ~ 15  

0 ~ 0XFFFF( 0 )

راي چهار شتاب پارامترهاي فوق براي انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي پله هاي مختلف استفاده می شود. اینورتر دا

براي هر پله می توان یکی از این شتابها را   ACC/DEC0, ACC/DEC1, ACC/DEC2, ACC/DEC3متفاوت می باشد 

  شود. استفاده می PA.35از پارامتر  15 ~ 8ي پله هاي و برا PA.34از پارامتر  7 ~ 0انتخاب کرد. براي پله هاي 

 شتاب یک پله را مشخص می کنند. PA.35و  PA.34هر دو بیت پارامترهاي 

 مشخص شده است. PA.35و  PA.34 در جدول زیر نحوه تنظیم پارامترهاي  

 رقم باینري پارامتر
شماره 

 پله

ACC/DEC 
Time 0 

ACC/DEC 
Time 1 

ACC/DEC 
Time 2 

ACC/DEC 
Time 3 

PA.34 

BIT1 BIT0 0 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 1 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 2 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 3 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 4 00 01 10 11 

BIT11 BIT10 5 00 01 10 11 

BIT3 BIT12 6 00 01 10 11 

BIT15 BIT14 7 00 01 10 11 

PA.35 

BIT1 BIT0 8 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 9 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 10 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 11 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 12 00 01 10 11 

BIT11 BIT10 13 00 01 10 11 

BIT3 BIT12 14 00 01 10 11 

BIT15 BIT14 15 00 01 10 11 
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  شتاب ها را به صورت زیر تعریف کنیم:براي مثال اگر بخواهیم براي پله هاي مختلف 

شماره پله 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 

ACC/DEC 
time

0 1 2 3 2 1 3 0 3 3 2 0 0 0 2 2

 بصورت زیر خواهد بود: PA.35و  PA.34مقادیر بیتهاي پارامترهاي 

Low 
byte

BIT 0 BIT 1 BIT 2 BIT 3 BIT 4 BIT 5 BIT 6 BIT 7 

PA.34 0 0 1 0 0 1 1 1 

PA.35 1 1 1 1 0 1 0 0 

High 
byte

BIT 8 BIT 9 BIT 10 BIT 11 BIT 12 BIT 13 BIT 14 BIT 15 

PA.34 0 1 1 0 1 1 0 0 

PA.35 0 0 0 0 0 1 0 1 

خواهد  0XA02F برابر با PA.35و مقدار پارامتر  0X36E4بصورت هگزادسیمال برابر با  PA.34بنابراین مقدار پارامتر 

  بود.

تنظیم واحد زمان سرعتهاي پله اي

PA.36

 PLCانتخاب ریستارت 

  ساده

) 0 (  

 0ریستارت از مرحله :  0

ادامه از مرحله قطع شده :  1

PA.37
 واحد زمان

) 0 ( 

 ثانیه:  0

 دقیقه:  1

می نماید.این پارامتر واحد زمان را بر اساس ثانیه یا دقیقه براي مدت زمان کار هر پله تعیین 

 : گروه توابع حفاظتی PBگروه 

حفاظت قطعی فازهاي ورودي و خروجی

PB.00
 حفاظت قطعی فاز ورودي

) 1 (

 غیر فعال:  0

فعال :  1

PB.01

حفاظت قطعی فاز 

 خروجی

) 1 (  

 غیر فعال:  0

فعال :  1

 داراي حفاظت قطعی فاز نمی باشند. Kw 7.5اینورترهاي زیر 
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بار موتورحفاظت اضافه 

PB.02
 حفاظت اضافه بار موتور

) 2 (  

  غیر فعال :  0

فعال با شرط موتور معمولی بدون فن اضافی :  1

  ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

نک کنندگی خبخاطر اینکه دور موتور کاهش می یابد و سیستم  30Hzدر این مد کنترل دور در فرکانسهاي زیر :  1

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

اشد و در هر دوري بدر این شرایط اضافه بار موتور در هر دوري یکسان فرض میشود زیرا موتور داراي فن اضافی می :  2

 آنرا خنک می کند.

PB.03

تنظیم جریان اضافه بار 

  موتور

) 100% (  

20.0 ~ 120% 

 مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود:

) PB.03* ( جریان نامی اینورتر/جریان نامی موتور) =  جریان اضافه بار موتور( 100%

  وتور باشد.اینورتر بیشتر از جریان نامی ماین پارامتر معمولا زمانی تنظیم می شود که جریان نامی 

  درصد جریان نامی می باشد. هر چه اضافه بار افزایش یابد  200ثانیه براي  60زمان حفاظت اضافه بار موتور

کمتر تنظیم شود به معنی این می باشد که موتور اجازه  PB.03زمان کاهش خواهد یافت. اگر مقدار پارامتر 

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

حفاظت اضافه بار با تنظیم خروجی جهت اخطار 

PB.04
 بدون لغزشحد مجاز 

) 80.0% (
70.0 ~ 110.0% 

PB.05
 بدون لغزشرنج کاهش 

) 0.00Hz (
0.00Hz ~ P0.03 

موتور باراضافھ 

زمان

جریان

ثانیھ ۶٠

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

PB.06

حفاظت اضافه ولتاژ به 

  هنگام کاهش دور

) 1 (

 غیر فعال:  0

 فعال:  1

PB.07
 حد حفاظت اضافه ولتاژ

) 120% (
110 ~ 150% 

 DCن سطح ولتاژ هنگام کاهش دور موتور ممکن است بخاطر اینرسی بالاي بار، انرژي برگشتی از موتور باعث بالا رفت

  اینورتر شود.

را ثابت نگه می دارد  بیشتر شد اینورتر سرعت موتور PB.07در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تعریف شده در پارامتر 

جاره می دهد دور شد اینورتر ا PB.07کمتر از مقدار  DCو اجازه نمی دهد دور موتور کاهش یابد. زمانیکه سطح ولتاژ 

  موتور دوباره کاهش یابد.

نورتر فالت اضافه ای DCطح ولتاژ صفر تنظیم شود این مد غیر فعال می شود و با بالا رفتن س PB.06اگر مقدار پارامتر 

  ولتاژ داده و قطع می کند.

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

پارامترهاي کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت 

PB.08

حد حفاظت اضافه جریان 

  با تنظیم دور

) 160.0% (  

50 ~ 200%   اینورترجریان نامی

PB.09

 حد کاهش فرکانس جهت

  محدود کردن جریان

) 10.00Hz/s (  

0.00 ~ 50.00Hz/s 

DCولتاژ باس 

حفاظت اضافھ حد 

PB.10ولتاژ

زمان فرکانس خروجی

زمان

نمودار کنترل اضافھ ولتاژ ھنگام کاھش دور
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PB.10 

محدود کردن اتوماتیک 

  جریان

) 0 (  

فعال:  0

غیر فعال :  1

شتر شد و از مقدار مجاز بی شته با ضافه جریان دا شود، اینورتر فالت  هنگام دور گرفتن موتور یا زمان دور ثابت اگر موتور ا

  داده و موتور را متوقف می نماید.

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

  بیشترین جریان مجاز براي موتور را بر حسب درصد جریان نامی تعریف می کند.  PB.08پارامتر 

ـــا  PB.09پارامتر  فه جریان ، آن را مقدار فرکانس مجاز درهر ثانیه را تعریف می کند که اینورتر می تواند براي کنترل اض

  کاهش دهد.

را کم می کند  شد اینورتر با کاهش سرعت موتور، جریان موتور PB.08در صورتیکه جریان موتور بیشتر از جریان پارامتر 

 بلی باز می گرداند.بدون اینکه خطاي اضافه جریان دهد و اگر جریان کاهش یافت اینورتر دوباره سرعت موتور را به مقدار ق

ـــتارت و دور گرفتن موتور اتفاق بیفتد اینورتر دور موتور را ثاب دارد و اجازه نمی  ت نگه میاگر افزایش جریان در زمان اس

شتر دور بگیرد. اگر جریان موتور کاهش یابد اینورتر اجازه می دهد موتور دوباره دور بگ یرد تا به دور تنظیمی دهد موتور بی

  خود برسد.

ضافه جریان در هر دو حالت دور  PB.10اگر مقدار پارامتر  شود و کنترل ا سیستم فوق فعال می  شد،  ابت و زمان ثصفر با

  دور گرفتن موتور انجام می شود.

س PB.10اگر مقدار پارامتر  ضافه جریان هیچ تغییري در  شود و هنگام ا ستم فوق غیر فعال می  سی شد،  رعت داده یک با

  نمی شود و اینورتر فالت اضافه جریان می دهد.

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

 جریان خروجی

PB.08حفاظت اضافھ جریانحد 

فرکانس خروجی

فرکانس رفرنس

دور گرفتن موتور و ثابت نگھ زمان 

داشتن سرعت ھنگام اضافھجریان

زمان دور ثابت ھنگام اضافھ جریان و 

کاھش سرعت

زمان

زمان

منحنی کنترل اضافھ جریان با تنظیم سرعت
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PB.11
)OL3انتخاب اورترك (

) 1 (  

  بدون تشخیص:  0

  هنگام چرخش موتور ،  ادامه چرخش تشخیص معتبر اورترك:  1

  تشخیص معتبر اورترك هنگام چرخش موتور ، استاپ و واخطار:  2

تشــخیص معتبر اورترك هنگام چرخش موتور با ســرعت ثابت ، :  3

  ادامه چرخش

تشــخیص معتبر اورترك هنگام چرخش موتور با ســرعت ثابت ، :  4

  واخطار استاپ و

PB.12 
حد تشخیص اورترك

  )بستگی به مدل(
10.0 ~ 200.0%

PB.13
زمان تشخیص اورترك

) 0.1s (  
0.0 ~ 60.0s

: گروه پارامترهاي ارتباط سریال  PCگروه 

PC.00
 درایو آدرس

) 1 ( 
0 ~ 247

PC.01

 Baudانتخاب مقدار 

Rate 

) 4 (

0  :1200BPS

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

38400BPS : 5

PC.02

Data format 

( Start,data, 
parity,stop ) 

) 1 ( 

0 RTU - No parity: data format <1,8,N,1> 

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

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

3  RTU - No parity: data format <1,8,N,2> 

4  RTU - Even parity: data format <1,8,E,2> 

5  RTU - Odd parity: data format <1,8,O,2> 

PC.03
زمان تاخیر

) 5ms (
0 ~ 200ms 

PC.04

 تاخیر زمانی

 )Timeout delay(

) 0.0s (  

0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s
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PC.05
اقدام خطا

) 1 ( 

  موتور آلارم و استپ:  0

  بدون آلارم و ادامه کار موتور:  1

یال بدون آلارم و استپ موتور اگر منبع رفرنس با ارتباط سر:  2

 تنظیم می شود 

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

PC.06
 پاسخاقدام 

) 00 ( 

  واحد  LEDمحل 

  پاسخ به نوشتن: 0

 بدون پاسخ به نوشتن :1

  ده ها  LEDمحل 

 رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره نشد.: 0

  رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره شد.: 1

: گروه پارامترهاي تکمیلی PDگروه 

 انتخاب محل تنظیم پارامتر حد بالاي فرکانس

PD.00 ~
PD.09 

رزرو

: تنظیمات کارخانه  PEگروه 

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

شکالات اینورتر م شود و عمولا در چهار حالت زیر اتفاق می افتدا شن نمی  . در بندهاي یک و دو اینورتر کلا رو

شن  شود و در بند چهارم اینورتر رو سوم هیچگونه فالتی دیده نمی  شاندر بند  شود و ن دهنده فالتی را  مطابق با  می

 جدول ردیابی خطاها در ذیل توضیحات نشان میدهد.

 برق اینورتر وصل میشود ولی نمایشگر چیزي نشان نمیدهد. در اینصورت: )1

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

 کنید

b. ازه گیري کنید و علت را در برق تغذیه ردیابی دي کافی نیست آنرا با ولتمتر انولتاژ برق در ورود

 کنید.

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

d. منبع تغذیه داخلی اینورتر آسیب دیده است

با زدن فیوز مینیاتوري سریعا قطع میشود )2

a. در اینورتراتصالی وجود دارد 

b. ر کابل ورودي به اینورتر ایجاد شده استاتصالی د

c. فیوز مینیاتوري خراب شده است 

ست و فالتی هم نداریم ولی با اعمال فرمان  )3 سالم ا شود و همه چیز بنظر  شن می موتور کار  RUNاینورتر رو

نمی کند

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

b. فرمانهاي کنترلی به دستگاه را چک کنید 

c.  موتور قفل شده است شفت 

یا در حالت معمول و بدون اعمال فرمانی فالت داریم که  RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادن فرمان  )4

 در اینصورت به جدول زیر مراجعه کنید.
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 جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور 3.1

  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور

 رفع خطاردیابی و   علت خطا  خطا ها نوع  کد خطا

OUT1 
خطاي فاز

IGBT-U 0  : شتابAcc/Dec خیلی کم

.است

IGBTول ژطاي ماخ:  1

اشکال در تجهیزات  خروجی :  2

 درایو

سیستم ارت درست نمی :  3

 .باشد

زمان  با را متناسب   Acc/Decشتاب :  0

 شتابگیري مناسب زیاد نمائید.

1  :IGBT معیوب شــده اســت. به مرکز 

 دهید.سرویس گزارش 

 لات اتصال زمین یا اتصالی در فازاشکا:  2

 و یا موتور قفل کابل یا موتور وجود دارد

 بلهاي خروجی و موتور چککا شده است.

 شوند.

کابل  اختلالات نویز مغناطیسی بر روي:  3

بل کا دستگاه توسط خروجی ایجاد میشود.

متصــل  مناســب به یک ارت قابل اطمینان

  .شود

OUT2 
خطاي فاز

IGBT-V 

OUT3  
خطاي فاز

IGBT-W 

OC1

اضافه جریان 

به هنگام شیب 

 افزایش سرعت

اتصال کوتاه یا اتصال زمین در :  0

 .خروجی اینورتر اتفاق افتاده است

ـــنگین می :  1 بار موتور خیلی س

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 .کم است

نی :  2 ح ن م یم  ظ ن ــا V/Fت ی

سب پارامترهاي کنترل برداري  منا

 .نمی باشند با بار

بار موتور :  3 هانی در  ناگ تغییر 

  .اتفاق می افتد

ند تا موتور و کابلهاي خروجی چک شو:  0

 اشته باشند.اتصالی و یا اشکال عایقی ند

تاب :  1 ـــ بار  Acc/Decش بد،  یا افزایش 

موتور کمتر شـــود ویا اینورتر توان بالاتري 

 استفاده گردد.

لت کنترل برداري و در حاV/Fمنحنی :  2

.دنمتناسب با نوع بار تنظیم گردپارامترها 

ـــدید روي موتور :  3 بارهاي لحظه اي ش

ــود ــود و یا گذارده میش . بار موتور چک ش

  اینورتر بزرگتري استفاده گردد.

OC2

اضافه جریان به 

هنگام شیب 

کاهش سرعت

OC3

اضافه جریان به 

هنگام سرعت 

ثابت
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  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور

 رفع خطاردیابی و   علت خطا  خطا ها نوع  کد خطا

OV1

به اضافه ولتاژ 

هنگام شیب 

ـــتاب :  0  افزایش سرعت خیلی کم  Decزمان ش

می باشــد و انرژي برگشــتی موتور 

زیاد می باشد.

بالا می :  2 تاژ ورودي اینورتر  ول

  .باشد

بار  ،یابد افزایشDecشتاب کاهنده یا :  0

ــت  ــبکه اس ــتی به ش و داراي انرژي برگش

  میبایست مقاومت ترمز اضافه شود.

ــت چک  ولتاژ ورودي برق:  1 ــهر بالاس ش

هارمونیک روي شبکه برق ورودي به  شود.

. فیلتر  جهــت بــارهــاي دیگر وجود دارد

  هارمونیک استفاده شود.

OV2

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

کاهش سرعت

OV3

اضافه ولتاژ به 

هنگام سرعت 

ثابت

UV
خطاي ولتاژ 

کم شبکه

نک  تاژ لی کاهش  DCول اینورتر 

 یافته است

ـــده یکی از  - 1 فازهاي ورودي قطع ش

 است.

افت شــدید ولتاژ شــبکه اتفاق افتاده  - 2

 است.(چشمک برق شبکه)

ـــه فاز ورودي کاملا  - 3 ترمینال هاي س

سیم مانع  شده اند یا روکش  سفت ن

 شده است

 نوسانات برق در شبکه وجود دارد - 4

OL1
خطاي اضافه 

بار موتور

سنگینی با دور پائین :  0 موتور بار 

 می دهد. و زمان طولانی حرکت

ناســــب نمی  V/Fمنحنی :  1 م

 باشد

ـــافه بار موتور :  2 پارامترهاي اض

PB.03 درست تنظیم نشده اند 

تغییر ناگهانی بار موتور:  3

دردورهاي پائین جریان اضافی به مدت :  0

شود جائیکه  از  شیده می طولانی از درایو ک

 موتور معمولی بدون فن استفاده میکنیم.

متناسب با نوع بار تنظیم  V/Fمنحنی :  1

 گردد

سب پارامتر:  2 صورت منا ضافه بار ب هاي ا

 تنظیم گردند.

موتور چک شود.  شدید در بار اتتغییر:  3

  و عوامل مکانیکی چک شوند.
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  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور

 رفع خطاردیابی و   علت خطا  خطا ها نوع  کد خطا

OL2
خطاي اضافه 

اینورتربار 

ـــنگین می :  0 بار موتور خیلی س

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 کم است

ناســــب نمی  V/Fمنحنی :  1 م

 باشد.

اینورتر توان پائین انتخاب شده :  2

 است

ـــتاب :  0 افزایش یابد و بار  Acc/Decش

 موتور چک شود.

بار  V/Fمنحنی :  1 با نوع  ناســـب  مت

 تنظیم گردد.

 اینورتر توان بالاتر استفاده گردد:  2

SPI

 یخطاي قطع

فاز ورودي 

دستگاه

قطعی یک از فازهاي ورودي

ـــدن  قطعی در:  0 فاز ورودي یا دو فاز ش

 چک شود ورودي برق شهر

سفت :  1 ست  ترمینال فازهاي ورودي در

 نشده اند

فازهاي ورودي :  2 نات در یکی از  ـــا نوس

 وجود دارد

ـــه فاز ورودي بهم :  3 تاژ در س بالانس ول

  خورده است

SPO

 یخطاي قطع

فاز خروجی به 

موتور

قطعی یک از فازهاي خروجی

هاي خروجی قطع شـــده یکی از :  0 فاز

 چک شود. است

یکی از کلاف ســیمهاي ســه فاز موتور :  1

 .قطع شده است

سه فاز در خروجی :  2 صالات    U,V,Wات

  یا در سر موتور شل میباشد.
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  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور

 رفع خطاردیابی و   علت خطا  خطا ها نوع  کد خطا

OH1

درجه حرارت 

بالاي یکسو 

 ساز دیودي

دماي محیط بالا می باشد.:  0

دســتگاه نزدیک منبع حرارتی :  1

 نصب شده است

فن خنک کن دستگاه کار نمی :  2

 کند و یا معیوب شده است

کانال تهویه هوا بســـته شـــده :  3

 است

فرکانس کریر بالا تنظیم شــده :  4

 است

جه حرارت محیط اینورتر بیش از :  0 در

40°C ســیســتم خنک کن نصــب اســت .

 گردد.

یک اینورتر نصـــب :  1 منبع حرارتی نزد

 . منبع حرارتی منتقل شودشده است

فن هاي خنک کن اینورتر و یا کابینت :  2

 . چک شوند.اینورتر معیوب شده اند

یا کابینت مجاري ورودي هوا به اینورتر :  3

فیلترها ویا آلودگی  آن بســته شــده اند (

زیاد اطراف پره هاي هیت ســینک اینورتر 

 چک شود).

 کاهش یابد.اینورتر  Carrierفرکانس :  4

OH2
درجه حرارت 

IGBTبالاي

EF

دریافت خطاي 

خارجی از 

 ترمینال کنترل

خارجی لت  فا تال  ورودي دیجی

  فعال شده است.
تجهیزات خروجی چک شوند.

CE
خطاي خط 

 سریال

شده  سریال اینورتر قطع  ارتباط 

 است

ـــحیح :  0 مقدار Baud rateانتخاب ناص

 آن تصحیح گردد

 Data، مقدار نادرست  Dataدریافت :  1

 چک شود.

قطع ارتباط ســریال به مدت طولانی با :  2

  ارتباط سریال چک شود. دستگاه

ITE

خطاي 

تشخیص 

جریان

جریان خوانده شده توسط اینورتر 

  اشتباه می باشد

اشکال در کانکتورهاي داخل دستگاه:  0

ــور اندازه گیري جریان  م:  1 ــنس عیوب س

 شده است

  اشکال در مدارات کنترلی بردها:  2
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  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور

 رفع خطاردیابی و   علت خطا  خطا ها نوع  کد خطا

TE
خطاي 

اتوتیونینگ

ـــت انجام  اتوتیونینگ موتور درس

 نمی شود

اشکال در وارد کردن پارامترهاي موتور :  0

 و یا ناقص وارد کردن آن

ین اینورتر درست انتخاب موتور جهت ا:  1

. موتور بسیار کوچک و یا بزرگ نشده است

 می باشد.

کابل موتور درست متصل نشده است:  2

ـــرف زمان زیادي براي :  3 اتوتیونینگ ص

  شده است ( تماس با فروشنده)

EEP 
خطاي

EEPROM

پارامترهاي حافظه درست خوانده 

 نمی شوند

سی  شا ست درایو با  و  Stop/Resetری

  در صورت تکرار تماس با فروشنده

PIDE 
خطاي فیدبک

PID

درست خوانده  PIDمقدار فیدبک 

  نمی شود

سور با درایو قطع :  0 سن فیدبک یا ارتباط 

 شده است

  قطع شده است PIDمنبع رفرنس :  1

BCE
خطا از واحد

 ترمز
اشکال در سیستم ترمز دینامیکی

ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع شــده :  0

 است یا سوخته و قطع شده است

مقاومت ترمز با اهم کم انتخاب شـــده :  1

  است

END
زمان تنظیمی 

 کارخانه
 تماس با فروشنده بگیرید

OL3 اورترك 

 شتاب افزایشی بیشتر:  0

نداز:  1 جدد موتور در  يراه ا م

 حال اجرا

  DCکم بودن ولتاژ باس :  2

 بار بیش از اندازه:  3

 زمان شتاب افزایشی را افزایش دهید.:  0

نداز:  1 ناب از راه ا جدد پس از  ياجت م

 توقف

فاده :  2 ـــت بالاتري اس با توان  از اینورتر 

  شود.

قدار :  3 را درســــت تنظیم   PB.11م

 کنید.
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 لیست کامل پارامترها -4

  توجه :

پارامترها را قبل از تنظیم توسـط کاربر نشـان می دهد، در صـورتیکه پارامتر  ، مقادیرپیش تنظیمسـتون  - 1

P0.17 = 1  قرار داده شود تمام پارامترها بغیر از گروهP2 .به مقادیر اولیه برمی گردند

 تغییر یابد. P2.05به مقادیر اولیه برگردند باید مقدار پارامتر  P2پارامترهاي گروه  اینکه براي - 2

علایم ذیل در ستون مد تنظیم نشان می دهند در چه زمانی می توان مقدار هر پارامتر را تغییر داد: - 3

رامتر در هر حالتی قابل تنظیم می باشــد( هم در حالت اســتارت و هم در حالت اســتپ پا   ○

 موتور)

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

اندنی است و قابل تغییر نمی باشدپارامتر فقط خو  ®
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: گروه پارامترهاي اساسی 0Pگروه 

  تنظیمات  توضیح  پارامتر
مد 

  تنظیم
آدرس   پیش تنظیم

P0.00
مد کنترل 

 سرعت

  V/Fکنترل :  0

 بدون سنسورکنترل برداري :  1

 : کنترل گشتاور 2
◙  ( 0 ) 0

 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01

 محلانتخاب 

دریافت فرمان

RUN

 استارت از پانل:  0

استارت از ترمینالهاي ورودي:  1

  خط سریال باس   :  2
◙  ( 0 ) 1 

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودي 

P0.02 
تنظیم سرعت با

Up/ Down

ذخیره سرعت حتی هنگام فعال،  :  0

  خاموش شدن دستگاه

فعال،  صفر کردن سرعت تنظیمی :  1

  هنگام خاموش شدن دستگاه 

  غیر فعال:  2

فعال، هنگام استاپ کردن حافظه :  3

  سرعت پاك می شود

◙  ( 0 ) 2

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.03 ماکزیمم فرکانس  
10 ~ 400Hz    حداکثر فرکانس

  دستگاه
◙  ( 50Hz ) 3

P0.04
حد بالاي

 فرکانس
P0.05 ~ P0.03 ○ ( 50Hz )4

P0.05
حد پائین

  فرکانس
0.00 ~ P0.04 ○  ( 0.0Hz ) 5

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.06  
رفرنس فرکانس 

  کی پد
0.00Hz ~ P0.03  ○  ( 50.0Hz ) 6

  انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.07 
انتخاب منبع 

A رفرنس سرعت

  کی پد دستگاه :  0

1  :AI1 1(ورودي آنالوگ شماره (

2  :AI2  2(ورودي آنالوگ شماره( 

3 :HDI   ورودي دیجیتال پالسی)

  سرعت بالا) 

◙  ( 0 ) 7 
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4  :PLC ساده  

  سرعت چند پله اي  دیجیتال  :  5

 PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

تعیین سرعت توسط باس سریال :  7

  دستگاه

P0.08 
انتخاب منبع 

B رفرنس سرعت

0  :AI1 1(ورودي آنالوگ شماره (

1  :AI2  2(ورودي آنالوگ شماره( 

2 :HDI  ) ورودي دیجیتال پالسی

  سرعت بالا)

◙  ( 0 ) 8 

P0.09
رنج فرکانسی 

Bمنبع رفرنس 

 ماکزیمم فرکانس:  0

A  ○  ( 0 ) 9فرکانس رفرنس  :  1

P0.10 

انتخاب منبع 

 فرکانس رفرنس

  A منبع رفرنس :  0

 Bمنبع رفرنس:  1

2  :A+B   

)Bیا   A ماکزیمم رفرنس (:  3

○  ( 0 ) 10 

 0تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی 

P0.11

زمان شتاب 

  ○  ACC0(  0.1 ~ 3600.0sافزایشی(
بستگی به

 مدل دارد
11 

P0.12 
زمان شتاب 

 )DEC0کاهشی (
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 

 مدل دارد
12 

 جهت چرخش موتور تعیین

P0.13
جهت چرخش 

 موتور

  راست گرد  :  0

 چپ گرد:  1

 چپ گرد قفل میشود:  2
◙  ( 0 ) 13 

P0.14 
تغییرفرکانس

Carrier 
1.0 ~ 15.0KHz  ◙  ( 0 ) 14 

P0.15    تابعAVR

  غیر فعال  :  0

  فعال در هر شرایط  :  1

در زمان کاهش سرعت غیر فعال :  2

  شود

○  ( 1 ) 15 

 اتوتیونینگ موتور

P0.16 
اتوتیونینگ

  پارامترهاي موتور
16 ( 0 )  ◙  غیر فعال  :  0
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) autotuningاتوتیونینگ (:  1

  چرخشی یا دینامیک

) autotuningاتوتیونینگ (:  2

  استاتیک

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.17  بازیابی  پارامترها 

  غیر فعال :  0

ها بغیر از :  1 پارامتر قادیر تنظیمی  م

به مقادیر اولیه کارخانه بر می  P2گروه 

 گردند.

  پاك کردن رکوردهاي خطا ها:  2

◙  ( 0 ) 17 

 : گروه پارامترهاي استارت و استپ P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 مدهاي استارت 

  بصورت مستقیم و نرمال   استارت:  0

و بعد اسـتارت   DCفعال کردن ترمز:  1

  نرمال

ـــرعت موتور :  2 یدا کردن س در حال پ

  چرخش  و سپس استارت موتور

◙  ( 0 ) 256 

P1.01  10.00 ~ 0.00  فرکانس استارتHz  ◙  ( 0Hz ) 257 

P1.02
زمان ماندن در 

 فرکانس استارت
0 ~ 50.0s ◙ ( 0s )258 

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03

تزریق جریان 

DC   در لحظه

 استارت

0.0 ~ 150% ◙ ( 0% )259 

P1.04 
زمان تزریق 

DCجریان 
0.0 ~ 50.0s ◙ ( 0s )260 

 DECو  ACCمد پارامترهاي شتاب 

P1.05  مدACC/DEC 
  بصورت خطی:  0

261 ( 0 )  ◙  : رزرو 1

  مدل استپ موتور

P1.06 مدهاي استپ 

  rampingاستپ با رمپ :  0

کردن موتوراستپ فوري و رها :  1

)Coast(  
○  ( 0 ) 262 
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 در استپ DCتزریق جریان 

P1.07 

فرکانس شروع 

در  DCتزریق 

 استپ

0.0 ~ P0.03 ○ ( 0.0Hz )263 

P1.08

زمان انتظار قبل از 

شروع تزریق 

 DCجریان 

0.0 ~ 50.0s ○ ( 0s )264 

P1.09

مقدار جریان 

در   DCتزریق 

 لحظه  استپ

0.0 ~ 150% ○ ( 0% )265 

P1.10
مدت زمان تزریق 

 DCجریان 
0.0 ~ 50.0s ○ ( 0s )266 

P1.11

زمان صفر ماندن 

فرکانس به هنگام 

 چپگرد/راستگرد

0.0 ~ 3600.0s  ○  ( 0s ) 267 

 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.12

عملکرد دستگاه 

هنگامی که 

مقدارفرکانس 

خروجی موتور 

کمتر از حد پائین 

 (P0.05)فرکانس 

 است

 ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین:  0

)P0.05 ( پارامتر 

  توقف یا استاپ موتور:  1

نتظر و م Stand-byدر وضعیت :  2

بالاتر  P0.05ماندن تا رفرنس از حد 

  استارت شود.و موتور دوباره  رود

◙  ( 0 ) 268 

 استارت مجدد موتور

P1.13 
زمان تاخیر در

 استارت مجدد
0.0 ~ 3600.0s  ○  ( 0.0s ) 269

P1.14

استارت مجدد 

موتور پس از قطع 

 و وصل برق

 غیر فعال:  0

 270( 0 ) ○ فعال:  1

P1.15
 انتظارزمان 

استارت مجدد
0.0 ~ 3600.0s ○ ( 0.0s )271

P1.16

زمان وصل برق 

تابع ترمینال مورد 

 بررسی قرار گیرد

 غیر فعال:  0

272( 0 ) ◙ فعال:  1
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P1.17( 0 ) ◙ رزرو

 : گروه پارامترهاي موتور P2گروه 

P2.00 
انتخاب مدل 

)G/P(  

  مدل گشتاور ثابت    G مدل :  0

  مدل گشتاور متغییر  P مدل :  1
◙  ( 0 ) 512

 مشخصات نامی پلاك موتور

P2.01  3000.0 ~ 0.4  توان نامی موتورKW ◙  
بستگی به

مدل دارد
513 

P2.02
فرکانس نامی 

  موتور
10Hz ~ P0.03  ◙  ( 50.0Hz ) 514

P2.03 36000 ~ 0  سرعت نامی موتورrpm   ◙  
بستگی به

مدل دارد
515 

P2.04800 ~ 0 ولتاژ نامی موتورV ◙ ( 380V )516

P2.05 6000.0 ~ 0.8  جریان نامی موتورA ◙  
بستگی به

مدل دارد
517 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06
مقاومت استاتور 

 موتور

ـــتگی به توان  65.535 ~ 0.001 (بس

 )P2.01موتور دارد پارامتر 
○  

بستگی به

مدل دارد
518

P2.07
مقاومت روتور 

 موتور

ـــتگی به توان  65.535 ~ 0.001 (بس

  ○ )P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به

مدل دارد
519

P2.08 اندوکتانس موتور 
0.1-6553.5mH  به توان ـــتگی  (بس

  ○  )P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به

مدل دارد
520 

P2.09
اندوکتانس متقابل 

 موتور

0.1-6553.5mH  به توان ـــتگی  (بس

 )P2.01موتور دارد پارامتر 
○  

بستگی به

مدل دارد
521

P2.10
جریان بی باري 

 موتور

0.01-6553.5A  ــه توان ـــتگی ب (بس

  ○ )P2.01موتور دارد پارامتر 
بستگی به

مدل دارد
522

 : گروه پارامترهاي کنترل برداري P3گروه 

P3.00
Kp1 بهره

ASRتناسبی 
0 ~ 100○ ( 20 )768

P3.01
Ki1 زمان

 ASRانتگرال 
0.01 ~ 10.00s ○  ( 0.50s ) 769
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P3.02

 1نقطه 

سوئیچینگ 

ASR

0.00Hz ~ P3.05 ○  ( 5.00Hz ) 770

P3.03
Kp2 بهره

ASRتناسبی 
0 ~ 100 ○ ( 25 )771

P3.04 
Ki2 زمان

 ASRانتگرال 
0.01 ~ 10.00s ○  ( 1.00s ) 772

P3.05

 2نقطه 

سوئیچینگ 

ASR 

P3.02 ~ P0.03 ○  ( 10.00Hz ) 773

P3.06

میزان جبران 

سازي لغزش در 

کنترل برداري

50.0 ~ 200.0% ○( 100% )774

P3.07  200.0 ~ 0.0 حد بالاي گشتاور% ○  
بستگی به 

 مدل دارد
775

P3.08
تنظیم منبع 

 گشتاور

  : کی پد 0

 AI1: ورودي آنالوگ  1

 AI2: ورودي آنالوگ  2

 HDI: ورودي پالس سرعت بالا  3

 سرعت چند پله اي:  4

 ارتباط سریال: 5

○  ( 0 ) 776

P3.09
مقدار گشتاور

  تنظیمی کی پد
-200.0 ~ 200.0% ○  ( 50.0% ) 777

P3.10 
حد  منبع تنظیم 

بالاي گشتاور

  کی پد:  0

 AI1ورودي آنالوگ :  1

 AI2ورودي آنالوگ :  2

 HDIورودي پالس سرعت بالا :  3

 : سرعت چند پله اي 4

 : ارتباط سریال 5

○  ( 0 ) 778

 V/F: گروه پارامترهاي کنترل  P4گروه 

P4.00 
انتخاب منحنی

V/F

  مدل خطی:  0

  مدل منحنی قابل تعریف:  1

) 1.3X( 1.3 منحنی درجه:  2

 )1.7X( 1.7 منحنی درجه:  3

 )2X(  2 منحنی درجه:  4

◙  ( 0 ) 1024 
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P4.01 
بوست گشتاور

Vboost 

0.0 %   گشتاور اتوماتیکتنظیم 

0.1 ~ 10.0%    افزایش گشتاور

موتور در زمان راه اندازي و  سرعتهاي 

 پائین

○  ( 0.0% ) 1025 

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

0.0 ~ 50.0%  ولتاژ بوست با

  .تنظیم میشود P4.01  پارامتر 
◙  ( 20.0% ) 1026

 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
فرکانس نقطه

  )f1(1شکست 
0.00Hz ~ P4.05  ○  ( 0.00Hz ) 1027

P4.04

ولتاژ نقطه 

 1شکست   

)V1( 

0.0 ~ 100.0%○( 0.0% )1028 

P4.05
فرکانس نقطه 

 )f2(2شکست 
P4.03 ~ P4.07( 30.00Hz )1029 

P4.06
ولتاژ نقطه 

 )V2(2شکست 
0.0 ~ 100.0%◙( 0.0% )1030 

P4.07

فرکانس نقطه 

 f3( P4.05 ~ P2.02 ◙  ( 00.00Hz ) 1031(3شکست 

P4.08
ولتاژ نقطه 

 )V3(3شکست 
0.0 ~ 100.0% ◙( 0.0% )1032 

 V/Fجبرانسازي لغزش 

P4.09 
جبرانسازي

 V/Fلغزش 
0.00 ~ 200.00 %  ○  ( 0.0% ) 1033

P4.10 

مد اتوماتیک 

ذخیره سازي 

 انرژي

غیر فعال :  0

 1034( 0 ) ◙فعال:  1

P4.11

پارامتر باز دارنده 

نوسان  در 

 فرکانس پائین

0 ~ 10( 2 )1035 

P4.12

پارامتر باز دارنده 

نوسان  در 

 فرکانس بالا

0 ~ 10 ( 0 )1036 
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P4.13
 مرزيفرکانس 

 باز دارنده نوسان
0.00Hz ~ P3.03  ( 30.00Hz )1037 

 : گروه پارامترهاي ترمینالهاي ورودي P5گروه 

P5.00 
انتخاب ورودي

HDI

سرعت  HDIورودي :  0 صورت ورودي  ب

 می باشند. (High speed pulse)بالا 

ON/OFFبصورت  HDIورودي :  1
◙  ( 0 ) 1280 

 قابل پروگرام میباشند)  HDI2و   HDI1و   S1~S5ورودیهايتنظیم ورودیهاي دیجیتال ( 

P5.01
تابع ورودي 

 S1دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 1281( 1 ) ◙ ریزي 

P5.02
تابع ورودي 

 S2دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 1282( 4 ) ◙ ریزي 

P5.03
تابع ورودي 

S3دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 ریزي 
◙ ( 7 )1283 

P5.04
تابع ورودي 

 S4دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 ریزي 
◙ ( 0 )1284 

P5.05
تابع ورودي 

 S5دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 ریزي 
◙ ( 0 )1285 

P5.06
تابع ورودي 

 S6دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 ریزي 
◙ ( 0 )1286 

P5.07
تابع ورودي 

 S7دیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 ریزي 
◙ ( 0 )1287 

P5.08
تابع ورودي 

 HDIدیجیتال 

0 ~ 39   ترمینال ورودي قابل برنامه

 ریزي 
◙ ( 0 )1288 

 داده شده استتنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح 

 12  غیر فعال  0
پاك کردن حافظه

Up/Down 
 توقف سرعت پله اي 24

 13  راستگرد  1
و Aسوئیچ بین رفرنس 

B 
PIDتوقف  25

 14  چپگرد 2
و Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B 
 توقف مد تراورز 26

 15  سیمه 3کنترل  3
و Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B 
 ریست مد تراورز 27

 ریست کانتر 28  سرعت پله اي 1ورودي  16  سرعت جاگ راستگرد 4
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 ریست طول 29  سرعت پله اي 2ورودي 17  سرعت جاگ چپگرد 5

6 
استپ بدون رمپ

Coasting Stop
 ورودي نگه داشتن شتاب 30  سرعت پله اي 3ورودي 18

 ورودي شمارنده (کانتر) 31  سرعت پله اي 4ورودي  19  ریست فالت 7

 32  اي فعالقفل سرعت پله  20  توقف موتور 8
ورودي سرعتغیر فعال کردن 

UP/DOWN 

 21  ورودي فالت خارجی 9
شتاب 1ورودي 

ACC/DEC 

33-
39  

رزرو

 UP 22فرمان  10
شتاب 2ورودي

ACC/DEC 

Down23فرمان   11
ساده   PLCریست مد 

  هنگام استپ

P5.09

زمان فیلتر 

ON/OFF 

ترمینالهاي 

 ورودي دیجیتال

0 ~ 10 ○ ( 5 )1289

P5.10

مد کنترل 

 چپگرد/راستگرد

(FWD/REV)

 کنترل دو سیمه 1 مد:  0

  کنترل دو سیمه 2 مد:  1

 کنترل سه سیمه 1 مد:  2

 کنترل سه سیمه 2 مد:  3

◙  ( 0 ) 1290

 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.11

مقدار تغییر 

فرکانس درهر 

ثانیه ( شاسی 

هاي 

Up/Down( 

0.01 ~ 50.00Hz/s  ○  ( 0.50Hz/s ) 1291 

 AI1تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.12  
حد پائین ورودي

 AI1 آنالوگ  
-10.00 ~ 10.00V  ○  ( 0.00V ) 1292

P5.13 

حد پائین ورودي 

بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد

-100.00 ~ 100.00% ○( 0.00% )1293 

P5.14 
حد بالاي ورودي

 AI1 آنالوگ  
-10.00 ~ 10.00V  ○  ( 10.00V ) 1294
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P5.15 

حد بالاي ورودي 

بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد

-100.00 ~ 100.00% ○( 100.0% )1295 

P5.16  
فیلتر ورودي

  AI1آنالوگ 
0.00 ~ 10.00s  ○  ( 0.10s ) 1296

 AI2تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.17 
حد پائین ورودي 

 AI2 آنالوگ  
0.00 ~ 10.00V  ○  ( 0.00V ) 1297

P5.18 

حد پائین ورودي 

بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد

-100.00 ~ 100.00% ○( 0.00% )1298 

P5.19
حد بالاي ورودي

 AI2 آنالوگ  
0.00 ~ 10.00V  ○  ( 10.00V ) 1299

P5.20

حد بالاي ورودي 

بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد

-100.00 ~ 100.00% ○( 100.00% )1300 

P5.21
فیلتر ورودي 

AI2آنالوگ 
0.00 ~ 10.00s ○ ( 0.10s )1301 

  HDIتنظیم محدوده ورودي 

P5.22 
حد پائین ورودي

HDI 
0.0 ~ 50.0KHz  ○  ( 0.0KHz ) 1302 

P5.23

حد پائین ورودي 

HDI  بر حسب

 درصد

-100.00 ~ 100.00% ○( 0.00% )1303 

P5.24 
حد بالاي ورودي

HDI
0.0 ~ 50.0KHz  ○  ( 50.0KHz ) 1304 

P5.25

حد بالاي ورودي 

HDI  بر حسب

 درصد

-100.00 ~ 100.00% ○( 100.00% )1305 

P5.26 
فیلتر ورودي

HDI 
0.00 ~ 10.00s  ○  ( 0.10s ) 1306 

 : گروه پارامترهاي ترمینالهاي خروجی P6گروه 

P6.00   انتخابHDO  
 خروجی پالس سرعت بالا :  0

ON-OFF ○  ( 0 ) 1536خروجی معمولی:  1

تنظیم خروجیهاي دیجیتال و رله
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P6.01

پروگرام خروجی 

HDO  بصورت

ON/OFF

0 ~ 20   خروجی دیجیتال کلکتور

  باز
○ ( 1 )1537 

P6.02
پروگرام خروجی

  (RO1)1رله
0 ~ 20  1538 ( 4 )  ○  خروجی رله

P6.03

پروگرام خروجی 

 (RO2)2رله

)4.0kW (به بالا 

0 ~ 20   1539 ( 0 )  ○  رلهخروجی 

 تنظیمات ترمینالهاي خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

 ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد  غیر فعال  0

  در حال کار  1

  : موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشد ON  موتور راستگرد  2

 :  موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد ON  موتور چپگرد  3

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

5 
ناحیه فرکانسی

FDT

عال اگر فرکانس خروجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینال خروجی  ف

  تعیین می شود. P8.22و  P8.21می شود. این ناحیه توسط پارامتر هاي 

6 
رسیدن به فرکانس 

  مشخص
تنظیم می شود. P8.23توسط پارامتر 

7
کار در فرکانس 

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

8 

رسیدن شمارنده 

کانتر به مقدار 

 رفرنس کانتر

جی فعال ) برسد خرو P8.18اگر شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر( پارامتر 

  می شود.

9 

رسیدن شمارنده 

کانتر به مقدار 

 خاص

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

  می شود.

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

11
 PLCپلهانجام یک 

  ساده
فعال می شود ms 500ساده انجام شد خروجی به مدت  PLCپله مدوقتی یک 

12 
انجام یک سیکل 

PLC ساده 

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

  شود

13 
رسیدن به زمان 

 کارکرد مشخص

ON  اگر حافظه زمان کارکرد به مقدار تنظیمی پارامتر :P8.20 جی برسد خرو

  فعال می شود
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14 
رسیدن به حد 

 بالاي فرکانس

ON ) پارامتر  : اگر فرکانس خروجی به حد بالاي فرکانسP0.04  برسد (

  خروجی فعال می شود

15 
رسیدن به حد 

 پائین فرکانس

ON  اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامتر :P0.05  برسد (

  خروجی فعال می شود

  حالت آماده به کار  16
ON لت نداده: اگر اینورتر در حالت آماده بکار باشد یعنی برق وصل باشد و فا

  باشد خروجی فعال می شود

17-
20 

رزرو  رزرو

 تنظیم خروجیهاي آنالوگ

P6.04
تابع خروجی 

 )AO1(1آنالوگ

0 ~ 10   خروجی آنالوگ قابل برنامه

 ریزي
○ ( 0 )1540 

P6.05
تابع خروجی 

 )AO2(2آنالوگ

0 ~ 10   خروجی آنالوگ قابل برنامه

 ریزي
○ ( 0 )1541 

P6.06 
تابع خروجی

HDO 

0 ~ 10  خروجی پالس سرعت بالا

  قابل برنامه ریزي
○  ( 0 ) 1542

  تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده است

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

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند P0.03  ~ 0  فرکانس رفرنس  1

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

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

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

   *2 ~ 0(توان نامی)  توان خروجی  5

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی)  گشتاور تنظیم   6

  * 2 ~ 0(گشتاور نامی)  گشتاور خروجی  7

 AI1  -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال   8

AI2 0 ~ 10V / 0 ~ 20 mAولتاژ یا جریان ترمینال   9

HDI 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودي   10
 

 AO1 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.07 

حد پائین 

 1خروجی آنالوگ

AO1  بر حسب

درصد

0.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )1543 
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P6.08

حد پائین 

 1خروجی آنالوگ

AO1 

0.00 ~ 10.00V  ○  ( 0.00V ) 1544 

P6.09 

حد بالاي 

خروجی 

AO1   1آنالوگ

 بر حسب درصد

0.0 ~ 100.0% ○( 100.0% )1545 

P6.10  

حد بالاي 

خروجی 

AO1   1آنالوگ

0.00 ~ 10.00V  ○  ( 10.00V ) 1546 

 AO2 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.11 

حد پائین 

 2خروجی آنالوگ

AO2  بر حسب

درصد

0.0 ~ 100.0% 
○ ( 0.0% ) 1547 

P6.12

حد پائین 

 2خروجی آنالوگ

AO2 

0.00 ~ 10.00V  ○  ( 0.00V ) 1548 

P6.13

حد بالاي 

خروجی 

AO2   2آنالوگ

 بر حسب درصد

0.0 ~ 100.0% ○( 100.0% )1549 

P6.14 

حد بالاي 

خروجی 

AO2   2آنالوگ

0.00 ~ 10.00V  ○  ( 10.00V ) 1550 

 HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.15 

حد پائین 

 HDOخروجی 

بر حسب درصد

0.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )1551 

P6.16 
حد پائین

  HDOخروجی 
0.0 ~ 50.0KHz  ○  ( 0.0KHz ) 1552

P6.17

حد بالاي 

 HDOخروجی 

دبر حسب درص

0.0 ~ 100.0% ○( 100.0% )1553 
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P6.18  
حد بالاي

 HDOخروجی 
0.0 ~ 50.0KHz  ○  ( 50.0KHz ) 1554

 : گروه پارامترهاي تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 
تعریف رمز 

 (پسورد)
0 ~ 65535 ○ ( 0 )1792 

P7.011793( 0 )○رزرورزرو

P7.021794( 0 )◙ رزرورزرو 

 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 
تعریف کلید

QUICK/JOG

 : تغییر وضعیت نمایشگر 0

  Jogسرعت :  1

شاسی چپ گرد و راست گرد کردن :  2

  موتور 

سرعت تنظیمی :  3 صفر کردن رفرنس 

  DOWNو  UPبا شاسی هاي 

  : تنظیم سریع 4

○  ( 0 ) 1795 

 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 
تعریف شاسی

STOP/RESET

عال:  0 مد کنترل  (P0.02=0وقتی  ف

  است ) پانل

مد کنترل ( P0.02=0 وقتی فعال :  1

مــد کنترل ( P0.02=1 یــا    )پــانــل

  است) ترمینال

مد کنترل ( P0.02=0 وقتی فعال  :  2

مــد کنترل ( P0.02=2 یــا    )پــانــل

 است) ترمینال

  همیشه فعال:  3

○  ( 0 ) 1796 

P7.05
انتخاب پانل 

 نمایش دهنده

ــت ، وقتی  اولویت:  0 با پانل خارجی اس

ست پانل محلی غیر  پانل خارجی وصل ا

  فعال می شود.

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می :  1

دهند ولی کلیدهاي پانل خارجی فعال 

  میباشند.

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می :  2

عال  نل محلی ف پا هاي  ید ند ولی کل ده

  میباشند.

○  ( 0 ) 1797 
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ــل وجود دارد و فعــ:  3 ــان ال هر دو پ

  میباشند.

P7.06

انتخاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

RUN 1هنگام 

0 ~ 0xFFFF ○ ( 0x07FF )1798 

P7.07 

انتخاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

RUN 2هنگام 

0 ~ 0xFFFF ○ ( 0x0000 )1799 

P7.08 

انتخاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

Stopهنگام 

0 ~ 0xFFFF ○ ( 0x00F )1800 

P7.09
 سرعت ضریب

 چرخشی
0.1 ~ 999.9%○( 100% )1801 

P7.10 
 سرعت ضریب

 خطی
0.1 ~ 999.9%○( 1.0% )1802 

 دماي دستگاه

P7.11
دماي ماجول 

 یکسوساز

0 ~ 100.0°C  این پارامتر فقط)

1803  ® خواندنی است )

P7.12 
دماي ماجول

IGBT

0 ~ 100.0°C  این پارامتر فقط)

1804  ® )خواندنی است 

  ورژن نرم افزار

P7.13  1805   ® (این پارامتر فقط خواندنی است ) ورژن سافت ور 

P7.14 رنج توان اینورتر  
0.0 ~ 3000KW  ) بستگی به مدل

1806   ® )دستگاه دارد.

P7.15
رنج جریان 

اینورتر

0.0 ~ 6000A  )بستگی به مدل

1807   ® )دستگاه دارد.

 زمان کارکرد دستگاه

P7.16  زمان کارکرد  
0 ~ 65535h   این پارامتر فقط)

  خواندنی است )
®   1808

فالتهاي ذخیره شده در حافظه

P7.17
نوع فالت سومی 

از آخر

را نمایش میدهد 24عددي بین صفر تا 

1809  ®که توصیف فالت متناظر بااین عدد و 
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P7.18
نوع فالت دومی 

از آخر

همچنین متناظربا کد نمایشی روي 

دیسپلی در جدول ردیابی خطا هاي 

  کنترل دور آمده است. 

(این پارامتر فقط خواندنی است )

®1810

P7.191811®نوع فالت اخیر

 نوع فالت
شماره 

 فالت
 نوع فالت

شماره 

 فالت

Input phase failure (SPI)13 Not fault0
Output phase failure (SPO)14 IGBT Ph-U fault (OUT1)1 

Rectify overheat (OH1)15 IGBT Ph-V fault (OUT2)2 
IGBT overheat (OH2)16 IGBT Ph-W fault (OUT3)3 

External fault (EF)17 Over-current when acceleration (OC1)4 
Communication fault (CE)18 Over-current when deceleration (OC2)5 

Current detection fault (ITE)19 
Over-current when constant speed 

running (OC3)6 

Autotuning fault (TE)20 Over-voltage when acceleration (OV1)7 
EEPROM fault (EEP)21 Over-voltage when deceleration (OV2)8 

PID feedback fault (PIDE)22 Over-voltage when constant speed 
running (OV3)9 

Brake unit fault (BCE)23 DC bus Under-voltage (UV)10 
Reserved24 Motor overload (OL1)11 

Inverter overload (OL2)12 
 

 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.20
فرکانس خروجی 

 در آخرین فالت

که  مانی قدار فرکانس خروجی اینورتر ز م

1812® آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.21
جریان خروجی 

 در آخرین فالت

که  مانی یان خروجی اینورتر ز قدار جر م

1813® آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.22
 DCولتاژ باس 

 در آخرین فالت

باس  تاژ  قدار  ول که  DCم مانی اینورتر ز

1814® آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.23

وضعیت 

ترمینالهاي 

ورودي در آخرین 

 فالت

®1815 

P7.24

وضعیت 

ترمینالهاي 

خروجی در 

 آخرین فالت

®1816
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 : گروه پارامترهاي کاربردي خاص P8گروه 

 تنظیم شتابهاي افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00
شتاب  زمان

 )ACC1(1افزایشی
0.0 ~ 3600.0s○ 

بستگی به 

 مدل دارد
2048 

P8.01

زمان شتاب 

 1کاهشی

)DEC1( 

0.0 ~ 3600.0s ○  
بستگی به 

 مدل دارد
2049

P8.02
شتاب  زمان

 )ACC2(2افزایشی
0.0 ~ 3600.0s○ 

بستگی به 

 مدل دارد
2050 

P8.03

زمان شتاب 

 2کاهشی

)DEC2( 

0.0 ~ 3600.0s ○  
بستگی به 

 مدل دارد
2051

P8.04
شتاب  زمان

 )ACC3(3افزایشی
0.0 ~ 3600.0s○ 

بستگی به

 مدل دارد
2052 

P8.05

زمان شتاب 

 3کاهشی

)DEC3( 

0.0 ~ 3600.0s ○  
بستگی به 

2053 مدل دارد

  Jogتنظیمات سرعت 

P8.06 
مقدار فرکانس

Jog 
0.00 ~ P0.03 ○  ( 5.00Hz ) 2054

P8.07
زمان شتاب 

 Jogافزایشی 
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به 

 مدل دارد
2055

P8.08
زمان شتاب 

 Jogکاهشی 
0.1 ~ 3600.0s ○ 

بستگی به

 مدل دارد
2056

  Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.09  0.00  1فرکانس پرش ~ P0.03  ○  ( 0.00Hz ) 2057 

P8.10  0.00   2فرکانس پرش ~ P0.03  ○  ( 0.00Hz ) 2058 

P8.11
فرکانس دامنه 

 پرشی
 0.00 ~ P0.03○ ( 0.00Hz )2059 

و پهناي باند  و شتابهاي کاهنده و افزاینده Jitterتوابع تراورس :   تعریف فرکانس مرکزي تراورس و باند فرکانس پرشی 

  فرکانسی اصلی

P8.12
دامنه تابع 

 تراورس
0.0 ~ 100%  ○( 0.0% )2060 

P8.13  فرکانسJitter 0.0 ~ 50.0%  ○  ( 0.0% ) 2061 
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P8.14
زمان افزایش

  تراورس
0.1 ~ 3600.0s  ○  ( 5.0s ) 2062

P8.15 
زمان کاهش 

  تراورس
0.1 ~ 3600.0s  ○  ( 5.0s ) 2063

  پارامترهاي ریست اتوماتیک

P8.16 
تعداد ریست 

 اتوماتیک
0 ~ 3  ○ ( 0 )2064 

P8.17
زمان  ریست

  اتوماتیک
0.1 ~ 100.0s  ○  ( 1.0s ) 2065

 پارامترهاي تابع شمارش: توابع مربوط به کانتر

P8.18 
مقدار  اولیه 

  کانتر
P8.19 ~ 65535  ○  ( 0 ) 2066

P8.19
مقدار  تعیین 

 شده  کانتر
0 ~ P8.18 ( 0 )2067 

 مدت زمان استارت بودن موتور

P8.20 
تنظیم زمان

Running
0 ~ 65535h ○ ( 65535 )2068 

  FDTتوابع فرکانس 

P8.21 
سطح فرکانس

FDT
0.00 ~ P0.03 ○  ( 50Hz ) 2069

P8.22 
تاخیر فرکانس

FDT 
0.0 ~ 100.0%○( 5.0% )2070

 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.23 

رسیدن به 

فرکانس مشخص 

شده

2071 ( %0.0 )  ○  فرکانس ماکزیمم % 100.0 ~ 0.0

 تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور

P8.24
افت کنترل 

سرعت
0.00 ~ 10.00Hz ○ ( 0.00Hz )2072

P8.25 140.0 ~ 115.0  ولتاژ آستانه ترمز % ◙  
بستگی به 

 مدل دارد
2073

P8.26
کنترل فن خنک 

 کننده

 : حالت استاپ اتوماتیک 0

2074 ( 0 )  ○  : همیشه روشن 1

P8.27 فوق مدولاسیون  
  : غیر فعال 0

2075 ( 0 )  ○  : فعال 1
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P8.28  مدPWM

0  :PWM  1مد 

1  :PWM  2مد 

2  :PWM  3مد 
○  ( 0 ) 2076

 PID: گروه پارامترهاي  P9گروه 

 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00
انتخاب محل 

 PIDرفرنس 

  کی پد :  0

AI1ورودي آنالوگ :  1

 AI2ورودي آنالوگ :  2

  HDIورودي :  3

 : پله اي 4

 ارتباط سریال:  5

○  ( 0 ) 2304 

P9.01
میزان رفرنس

  کی پد
0.0 ~ 100.0%  ○  ( 0.0% ) 2305

P9.02
انتخاب محل 

 PIDفیدبک 

  AI1ورودي آنالوگ :  0

  AI2ورودي آنالوگ :  1

 AI1+AI2ورودي آنالوگ :  2

  HDIورودي :  3

  ارتباط سریال:  4

○  ( 0 ) 2306 

 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03  خروجیPID  
  مثبت :  0

  منفی:  1
○  ( 0 ) 2307

  PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04  ضریب گینKp 0.00 ~ 100.00  ○  ( 0.10 ) 2308 

P9.05  زمان انتگرالTi 0.01 ~ 10.00s  ○  ( 0.10s ) 2309 

P9.06 
زمان دیفرانسیل

Td
0.00 ~ 10.00s  ○  ( 0.00 ) 2310 

P9.07
سیکل نمونه 

 (T)برداري 
0.01 ~ 100.00s ○  ( 0.10s ) 2311

P9.08 
 Biasحد بایاس 

limit
0.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )2312 

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.09  
محدوده قطعی

  سیگنال فیدبک
0.0 ~ 100.0%  ○  ( 0.0% ) 2313



 EXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

130 

P9.10 
زمان قطعی

  سیگنال فیدبک
   0.0 ~ 3600.0s ○  ( 1.0s ) 2314

 ساده PLC: گروه پارامترهاي تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و  PAگروه 

 ساده PLCانتخاب مد 

PA.00   مدPLC ساده 

 استپ پس از یک سیکل کاري:  0

چرخش موتور با آخرین فرکانس :  1

  پس از یک سیکل کاري

 تکرار سیکل کاري بصورت پیوسته:  2

○  ( 0 ) 2560

 ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01

 PLCذخیره 

ساده پس از قطع 

 برق

غیر فعال ، هنگام قطع برق ذخیره :  0

  نمی شود.

ل،  هنگام قطع برق ذخیره می فعا:  1

  شود.

○  ( 0 ) 2561

 تنظیم مقدار سرعتهاي پله اي و مدت زمان کار هر کدام

PA.02 2562( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-0سرعت پله اي

PA.03
مدت زمان کار با

 0سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2563

PA.04  2564( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0- 1سرعت پله اي

PA.05
مدت زمان کار با

 1سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2565

PA.06 2566( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-2سرعت پله اي

PA.07
مدت زمان کار با

 2سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2567

PA.08 2568( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-3سرعت پله اي

PA.09
مدت زمان کار با

 3سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2569

PA.10 2570( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-4سرعت پله اي

PA.11
مدت زمان کار با

 4سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2571

PA.12 2572( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-5سرعت پله اي

PA.13
مدت زمان کار با

 5سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2573

PA.14 2574( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-6سرعت پله اي
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PA.15
مدت زمان کار با

6سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s○ ( 0.0s )2575

PA.16 2576( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-7سرعت پله اي

PA.17
مدت زمان کار با

7سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s○ ( 0.0s )2577

PA.18 2578( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-8سرعت پله اي

PA.19
مدت زمان کار با

8سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s○ ( 0.0s )2579

PA.20 2580( %0.0 )○ %100.0 ~ 100.0-9سرعت پله اي

PA.21
مدت زمان کار با

 9سرعت پله اي 
0.0 ~ 6553.5s○ ( 0.0s )2581

PA.22 
سرعت پله اي

10
-100.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )2582

PA.23

مدت زمان کار با 

سرعت پله اي 

10

0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2583

PA.24 
سرعت پله اي

11
-100.0 ~ 100.0% ○( 0.0.% )2584

PA.25

مدت زمان کار با 

سرعت پله اي 

11

0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2585

PA.26 
سرعت پله اي

12
-100.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )2586

PA.27

مدت زمان کار با 

سرعت پله اي 

12

0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2587

PA.28 
سرعت پله اي

13
-100.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )2588

PA.29

مدت زمان کار با 

سرعت پله اي 

13

0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2589

PA.30 
سرعت پله اي

14
-100.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )2590

PA.31

مدت زمان کار با 

سرعت پله اي 

14

0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2591
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PA.32 
سرعت پله اي

15
-100.0 ~ 100.0% ○( 0.0% )2592

PA.33 

مدت زمان کار با 

سرعت پله اي 

15

0.0 ~ 6553.5s ○  ( 0.0s ) 2593

 انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي سرعتهاي پله اي

PA.34

زمان 

ACC/DEC براي

7-0پله هاي 

0 ~ 0XFFFF ○ ( 0 )2594

PA.35

زمان 

ACC/DEC براي

 15-8پله هاي 

0 ~ 0XFFFF○ ( 0 )2595

PA.36
 PLCریست 

 ساده

 0: ریستارت از مرحله  0

2596 ( 0 )  ◙ : ادامه از مرحله قطع شده 1

 تنظیم واحد زمان سرعتهاي پله اي

PA.37 واحد زمان  
  ثانیه:  0

2597 ( 0 )  ◙  دقیقه:  1

: گروه توابع حفاظتی PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهاي ورودي و خروجی

PB.00
حفاظت قطعی 

فاز ورودي

 غیر فعال:  0

2816( 1 ) ○فعال :  1

PB.01
حفاظت قطعی 

 فاز خروجی

 غیر فعال:  0

2817( 1 ) ○فعال :  1

 حفاظت اضافه بار موتور

PB.02
حفاظت اضافه بار 

 موتور

  غیر فعال :  0

فعال با شرط موتور معمولی بدون فن :  1

  اضافی  

  ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

◙  ( 2 ) 2818

PB.03
تنظیم جریان 

 اضافه بار موتور
20.0 ~ 120% ○ ( 100% )2819 

حفاظت 

PB.04
حد مجاز بدون

لغزش
70.0 ~ 110.0% ○( 80.0% )2820
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PB.05 
بدونرنج کاهش 

 لغزش
0.00Hz ~ P0.03  ◙  ( 0.00Hz ) 2821

 پارامترهاي کنترل افت ولتاژ

PB.06

حفاظت اضافه 

ولتاژ به هنگام 

کاهش دور

 غیر فعال:  0

 2822( 1 ) ○ فعال:  1

PB.07
حد حفاظت 

اضافه ولتاژ
110 ~ 150% ○ ( 130% )2823 

 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.08

 حد حفاظت

اضافه جریان با 

 تنظیم دور

50 ~ 200%   2824 ( %160.0 )  ○ اینورترجریان نامی

PB.09

حد کاهش 

 فرکانس جهت

محدود کردن 

 جریان

0.00 ~ 100.00Hz/s  ○  ( 10.00Hz/s ) 2825

PB.10 
محدود کردن 

 اتوماتیک جریان

فعال:  0

 2826( 0 ) ○غیر فعال :  1

 موتور با محدود کردن سرعتپارامترهاي کنترل اضافه جریان 

PB.11
انتخاب اورترك 

)OL3( 

  : بدون تشخیص 0

: تشخیص معتبر اورترك هنگام چرخش  1

  موتور ،  ادامه چرخش

: تشخیص معتبر اورترك هنگام چرخش  2

  موتور ، استاپ و واخطار

: تشخیص معتبر اورترك هنگام چرخش  3

  موتور با سرعت ثابت ، ادامه چرخش

: تشخیص معتبر اورترك هنگام چرخش  4

  موتور با سرعت ثابت ، استاپ و واخطار

○  ( 1 ) 2827

PB.12 
حد تشخیص 

 اورترك
10.0 ~ 200.0%○( 150.0% )2828

PB.13
زمان تشخیص 

 اورترك
0.0 ~ 60.0s○ ( 0.1s )2829

 : گروه پارامترهاي ارتباط سریال PCگروه 

PC.003072( 1 ) ○247 ~ 0 آدرس درایو 
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PC.01 
بادریت

baud rate

0  :1200BPS

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

38400BPS : 5

○  ( 4 ) 3073 

PC.02 
Data 

format 

0 RTU - No parity: data format 
<1,8,N,1>

○  ( 0 ) 3074 

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

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

3  RTU - No parity: data format 
<1,8,N,2>

4  RTU - Even parity: data 
format <1,8,E,2>

5  RTU - Odd parity: data 
format <1,8,O,2>

PC.03 Delay time  0 ~ 200ms  ○  ( 5ms ) 3075 

PC.04 
Timeout 

delay  

0.0s غیر فعال

0.1 ~ 100.0s
○  ( 0.0s ) 3076 

PC.05 Error action 

  : آلارم و استپ موتور 0

  : بدون آلارم و ادامه کار موتور 1

: بدون آلارم و استپ موتور اگر منبع  2

 رفرنس با ارتباط سریال تنظیم می شود 

 : بدون آلارم و استپ اگر منبع رفرنس از 3

  هر جا باشد

○  ( 1 ) 3077 

PC.06 
Response 

action  

  واحد  LEDمحل 

  پاسخ به نوشتن: 0

 بدون پاسخ به نوشتن :1

  ده ها  LEDمحل 

 رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره نشد.: 0

  رفرنس هنگام خاموش شدن ذخیره شد.: 1

○  ( 0 ) 3078 

 : گروه پارامترهاي تکمیلی PDگروه 

 می باشد. : گروه پارامترهاي تکمیلی PDگروه 

 : تنظیمات کارخانه PEگروه 

 جهت تنظیمات کارخانه اي می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند. PEگروه 
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 ارتباط مدباس -5

 براي ارتباط سریال با دستگاه از پروتکل ارتباطی مدباس استفاده می شود.

 پروتکل ارتباطی مدباس 5.1

وتکل استاندارد سریال با استفاده از پراستفاده از کارت مدباس امکان برقراري ارتباط  بدون EXدرایوهاي سري 

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

پ، تنظیم فرکانس رار کرده و فرمان اسـتارت / اسـتبا درایو ارتباط برق PLCکاربر می تواند از طریق کامپیوتر یا 

  را انجام دهد. و خواندن مقادیر مونیتورینگ و فالتها مترهاي درایوموتور و نیز تنظیم پارا

 محتویات پروتکل مدباس

سنک صورت آ سریال مدباس را تعریف می نماید. که انتقال اطلاعات ب رون بوده و پروتکل محتویات فریم ارتباط 

سلیو می با سخ فرمت فریم از ا ستر و پا ستر محتویات ف شد.شامل نمونه برداري و انتقال اطلاعات از م ریم م

ر مشابه می پاسخ اسلیو نیز بصورت ساختا چک کردن خطا می باشد.آدرس اسلیو، دستور اجرایی، دیتا و شامل: 

شد. اگر در حین دریافت اطلاعات سال دیتا و چک کردن خطا می با شامل: تایید عملیات، ار شد و  ستر  با از م

 ت خطا تشکیل می دهد و به مستر ارسال می نمابد.توسط اسلیو خطا رخ دهد ، درایو اسلیو یک فرم

سري  صورت  EXدرایوهاي  ستر و چندین"می توانند ب سلیو یک م شبکه را از طریق  "ا م انجا RS485کنترل 

  دهند.

 ساختار شبکه مدباس

 واسط سخت افزاريRS485 .می باشد 

 صورت سنکرون و ب سریال آ یعنی در زمان واحد فقط  (half-duplex)یکطرفه مد انتقال:  ارتباط 

ستگاهها فقط دیتا دریافت می کنند. دیتا   سایر د سال کند و  سلیو می تواند دیتا ار ستر یا ا یک م

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

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

شد. و آدرس 247 شبکه مدباس هر   0 می با شد. در  شار دیتا به تمام دستگاهها می با به معنی انت

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

ــري  ــنکر EXپروتکل ارتباطی درایوهاي س ــریال آس ــورت  ارتباط س ــد که بص ون ، پروتکل ارتباطی مدباس می باش

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

سلیوها تنها اطلاعاتی ایجاد می نمایند تا بتوانند ب ارتباط برقرار نماید.  "ت و دستوردرخواس"ه سایر دستگاهها یعنی ا

سلیوه ها می باشند. PLC، کنترلرهاي صنعتی و یا  PCيمنظور از مستر کامپیوترهامستر پاسخ دهند. ا درایوهاي و ا

ستر می EXسري  شند. م صل می با شبکه مت شند که با همان پروتکل به  ستگاههاي کنترل می با سایر د تواند  و یا 

سلیوها برقرار نماید ستقلی با هر یک از ا سال  ارتباط م سلیوها ار ستور و نو یا می تواند پیغامی به تمام ا ماید. براي د

مزمان ارسال می درخواست مستر، اسلیو باید پاسخ مناسبی ارسال نماید. براي پیغامهایی که مستر به تمام اسلیوها ه

  نماید ، نیازي نیست اسلیوها پاسخ دهند.

 ساختار فریم ارتباطی

ــد. RTUبصــورت  EXفرمت دیتاي ارتباطی پروتکل مدباس در درایو  در مد  (Remote Terminal Unit)می باش

RTU :فرمت هر بایت بصورت زیر می باشد  

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

  باشد.

  بیت دیتا، بیتهاي پریتی و بیتهاي استپ. 8 اي استارت،بیتهاي بایت: شامل بیته

  توضیحات بیتها بصورت زیر می باشد: 

Start 
bit

Bit
1

Bit
2

Bit
3

Bit
4

Bit
5

Bit
6

Bit
7

Bit
8

1. Odd
parity 
check 
bit 

2. Even
parity 
check 
bit 

3. No par-
ity 
check 
bit 

Stop 
bit

شه در انتقال حداقل RTUدر مد  ستارت دارند. در یک  3.5 ، فریمهاي جدید همی بکه که از شبایت زمان انتظار در ا

baud rate ستفاده می کند، زمان انتقال سرعت انتقال ا سبه  سادگی قابل کنترل م 3.5 براي محا شد.بایت به   ی با

ــتور عملیاتی، دیتاها و چک کردن خطاي  ــلیو، کد دس ــورت: آدرس اس ــده بص یتهاي . با CRCدیتاهاي انتقال داده ش

ی باس را دستگاههاي شبکه فعالیتهاي ارتباط در هگزادسیمال می باشند. A…Fو  9.…0انتقالی هر فیلد هم بصورت 

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

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

  شروع می شود.

بایتی قبل از کامل  1.5اگر یک فاصــله اطلاعات یک فریم باید بصــورت رشــته دیتاهاي پی در پی انتقال داده شــود. 

ستگاه دریافت کننده اطلاعات ناتمام را پاك خواهد کرد.شدن انتقال یک فریم  شد، د شته با و آخرین  کامل وجود دا

صله بین فریم جدید و فریم قبلی  شتباه به عنوان آدرس فریم بعدي درنظر خواهد گرفت. همچنین اگر فا بایت را به ا

ستگاه دریافت کننده آب 3.5 کمتر از شد ، د شی از فریم قبلی درنایت با ظر خواهد گرفت. هنگام به هم ریختن نرا بخ

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

 : RTUساختار استاندارد فریم 

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

Slave address field (ADDR)
Communication address: 

0~247 (decimal) (“0” stands for the broadcast 
address) 

Function field (CMD)
03H: Read slave parameters; 
06H: Write slave parameters; 

Data field
DATA(N-1)
DATA(0)

Data of 2*N bytes: this part is the main content of 
communications, and is also the data exchange 

core in communications. 

CRC CHK lower bit
Detection value:CRC value (16BIT). 

CRC CHK higher bit

Frame tail (END) T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes) 
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  کدهاي دستور و انتقال دیتا:

سلیو  ستارت حافظه  01Hمثال: اگر آدرس درایو ا شد ، آدرس ا شد. براي خواند  0004با صورت پیوسته  word 2با ب

ساختار فریم بصورت زیر خواهد بود.

پیغام دستور از مستر

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

ADDR 01H

CMD 03H

Higher bits of start address 00H

Lower bits of start address 04H

Higher bits of data number 00H

Lower bits of data number 02H

CRC CHK lower bit 85H

CRC CHK higher bit CAH

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

پیغام پاسخ اسلیو

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

bytes) 

ADDR 01H

CMD 03H

Higher bits of byte number 00H

Lower bits of byte number 04H

Higher bits of data address 0004H 00H

Lower bits of data address 0004H 00H

Higher bits of data address 0005H 00H

Lower bits of data address 0005H 00H

CRC CHK lower bit 43H

CRC CHK higher bit 07H

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

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

بود: 

پیغام دستور مستر

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

bytes) 
ADDR 02H
CMD 06H

Write higher bits of the data address 00H
Write lower bits of the data address 08H

Higher bits of data content 13H
Lower bits of data content 88H

CRC CHK lower bit 05H
CRC CHK higher bit 6DH

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

bytes) 

پاسخ اسلیوپیغام 

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

bytes) 
ADDR 02H
CMD 06H

Write higher bits of the data address 00H
Write lower bits of the data address 08H

Higher bits of data content 13H
Lower bits of data content 88H

CRC CHK lower bit 05H
CRC CHK higher bit 6DH

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

bytes) 
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 تعریف آدرس دیتاي ارتباطی

در این قسمت تعریف آدرس دیتاي ارتباطی مطرح می شود، که براي کنترل اپراتوري اینورتر استفاده می گردد 

  آوریم.و وضعیت اطلاعات و تنظیمات پارامترهاي اینورتر را بدست می 

 :کد پارامترها 

هر پارامتر یک شــماره ســریالی دارد که براي مشــخص کردن آدرس رجیســتر آن اســتفاده می شــود. . که این 

سریال پارامتر  شماره  شود. براي مثال  سیمال تبدیل  شد . بنابراین  82 عدد P5.05شماره باید به هگراد می با

خواهد بود.  0052Hآن بصورت هگزادسیمال آدرس 

 س سایر توابع:آدر

Function 
Description

Address 
Definition

Data Meaning
R/W 

Feature

Communicatio
n control 
command 

1000H

0001H: Forward running

W

0002H: Reverse running
0003H: Forward jogging
0004H: Forward jogging
0005H: Stop
0006H: Free stop (emergency 
stop)
0007H: Fault reset
0008H: JOG stop

Inverter state 1001H

0001H: Forward running

R

0002H: Reverse running
0003H: Inverter standby
0004H: Fault
0005H: Status of inverter 
POFF

Communication 
setting 

2000H

Communication setting range (-
10000~10000)
Note: the communication 
setting is the percentage of the 
relative value (-
100.00%~100.00%). If it is set 
as frequency source, it 
corresponds to the percentage 
of the maximum frequency 
(P0.04). If it is set or fed back 
as PID, it corresponds to the 
percentage of PID.

W/R
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2001H
PID setting,
Range : 0-1000,1000 means 
100.0%

W/R

2002H
PID feedback,
Range : 0-1000,1000 means 
100.0%

W/R

2003H
Setting Value of Torque
Range : 0-1000,1000 means 
100.0%

W/R

2004H
Setting Value of upper limit 
frequency (0-Fmax)

W/R

Run/stop 
parameter 
address

3000H Operating frequency R
3001H Set frequency R

3002H DC Bus voltage R
3003H Output voltage R
3004H Output current R

3005H Rotation speed upon running R

3006H Output power R

3007H Output torque R

3008H PID setting value R
3009H PID feedback value R
300AH Terminal input status R

300BH Terminal output status R

300CH Analog input AI1 R

300DH Analog input AI2 R

300EH Reserved R
300FH Reserved R

3010H
High-speed pulse frequency 
(HDI1)

R

3011H Reserved R

3012H
Multi-step and current steps of 
PLC

R

3013H Reserved R
3014H External counter input R
3015H Torque setting R
3016H Device Code R
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Inverter fault 
address

5000H

0000H: Not fault
0001H: OUT1
0002H: OUT2
0003H: OUT3
0004H: OC1
0005H: OC2
0006H: OC3
0007H: OV1
0008H: OV2
0009H: OV3
000AH:UV
000BH:OL1
000CH:OL2
000DH:SPI
000EH:SPO
000FH:OH1
0010H:OH2
0011H:EF
0012H:CE
0013H:ItE
0014H:tE
0015H:EEP
0016H:PIDE
0017H:bCE
0018H:END
0019H:OL3

R
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 تنظیم پارامترهاي ارتباط سریال درایو 5.2

  : PCگروه 

PC.00 آدرس محلی درایو Address  1  مقدار دیفالت 

 محدوده تنظیم
1 ~ 247

 به تمام اسلیوها پیغام ارسال می شود 0آدرس  

سلیو باید یک آهر  شند.کدام از درایوهاي ا شته با صی دا صا سلیو نمی توانند همزمان یک  درس اخت دو درایو ا

  آدرس داشته باشند. 

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

  اسلیوها به آن پاسخ نمی دهند. 

PC.01 
سرعت انتقال دیتا

 baud rate
 4  مقدار دیفالت

 محدوده تنظیم

0 1200BPS

12400 BPS

24800 BPS

39600 BPS

4 19200 BPS

5 38400 BPS 

ــرعت انتقال اطلاعات را ــلیوها این پارامتر س ــتر و اس ــخص می نماید.  بین مس ــت که مقباید مش دار توجه داش

baud rate .هر چه این پارامتر بالاتر باشـد سـرعت اتنقال اطلاعات  در مسـتر و همه اسـلیوها یکسـان باشـد

 بیشتر خواهد بود.

PC.02 
 فرمت دیتا

Data format 
 0مقدار دیفالت

 محدوده تنظیم

0
RTU - No parity: data format 

<1,8,N,1> 

1
RTU - Even parity: data format 

<1,8,E,1> 

2
RTU - Odd parity: data format 

<1,8,O,1> 

3 
RTU - No parity: data format 

<1,8,N,2> 

4 
RTU - Even parity: data format 

<1,8,E,2> 

5 
RTU - Odd parity: data format 

<1,8,O,2> 
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 فرمت دیتا باید در مستر و اسلیوها یکسان باشد. در غیر اینصورت ارتباط برقرار نخواهد شد.

PC.03  تاخیر در پاسخtime out   5  دیفالتمقدارms 

 200ms ~ 0 محدوده تنظیم

شد. اگر این تاخیر  ستر می با سخ به م سال پا سط درایو و ار صله زمانی بین دریافت اطلاعات تو سخ : فا تاخیر پا

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

سخ  از زمان پردازش ستر پا سپس به م شدن این تاخیر منتظر می ماند و  سپري  شد. درایو تا زمان  اطلاعات با

  می فرستد.

PC.04 0.0  مقدار دیفالت  ارتباط سریال زمان انتظار فالتs

 محدوده تنظیم
0.0s غیر فعال 

0.1 ~ 100.0s

  غیر فعال می شود. یم شود ، زمان تاخیر فالت ارتباط سریالتنظ 0اگر مقدار پارامتر فوق 

ش از مقدار زمان تنظیم شـود. اگر فاصـله بین ارتباط فعلی و ارتباط بعدي بی 0هنگامیکه مقدار پارامتر بیش از 

   (Err18)خواهد دادالت ارتباط سریال باشد ، درایو ف تاخیر تنظیم شده

  معمولا پارامتر فوق غیر فعال تنظیم می شود. 

PC.05  حالت خطاerror action  1  قدار دیفالتم 

محدوده تنظیم

  آلارم و استپ موتور:  0

  بدون آلارم و ادامه کار موتور:  1

بدون آلارم و استپ موتور اگر :  2

منبع رفرنس با ارتباط سریال تنظیم 

 می شود

بدون آلارم و استپ اگر منبع :  3

  رفرنس از هر جا باشد

PC.06 
حالت پاسخ

Response action 
 0  مقدار دیفالت

محدوده تنظیم

  واحد  LEDمحل 
  پاسخ به نوشتن:  0
  بدون پاسخ به نوشتن:  1

  ده ها  LEDمحل 
رفرنس هنگام خاموش شدن :  0

  ذخیره نشد.
رفرنس هنگام خاموش شدن :  1

  ذخیره شد.
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