
0

راهنماي دستگاههاي کنترل
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همچنین اگاهی میدهـد کـه   .انسانی میشودعدم توجه به این علامت در موارد تاکیدي موجب صدمات جزئی یا کلی 
.خسارات محیطی و انسانی را به دنبال داردانجام عمل در شرایط ناایمن خواهد بود و 

دیده است نکنیـد  به هنگام حمل ونقل ویا نصب آسیبکههرگز اقدام به راه اندازي دستگاهی
.و به فروشنده اطلاع دهید

 هرگونه دسـتکاري قطعـات بـا    . با برق میتواند حادثه ساز باشدنصب اینورتر توسط افراد نا آشنا
داخل دستگاههاي کنترل دورهاي موتور بـدون شـناخت موجـب خسـارت جـانی      درولتاژ بالا

.شخص میگردد

 تـا ده دقیقـه  به هنگام سرویس یا تعمیر دستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها پـنج
.نیدجهت تخلیه ولتاژ داخلی آن صبر ک

 مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی دستگاه هايU,V,Wبرق سه فاز متصل نکنید.

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

را مطالعه نمائیدي کنترل دور دفترچه راهنمالطفا قبل از راه انداز.

خطرناك
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تکنولوژي درایوهايمشخصه
ورودي و خروجی دستگاه

380: ولتاژ وروديمحدودهV±15%

63~47:  فرکانس وروديمحدودهHz

صفر تا ولتاژ نامی ورودي: ولتاژ خروجیمحدوده
400~0: خروجیفرکانسمحدودهHz

 مشخصهI/Oکنترل

4ورودي دیجیتال و یک ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا
 10~0یک ورودي آنالوگV 10~0و یک ورودي آنالوگV 20~0یاmA

دو رله خروجی
 یک خروجی ترانزیستوريopen collectorیا پالسی سرعت بالا
 20~0/4یک خروجی آنالوگmA 10~0یاV

 وروديRS485  سریال با پروتکل مدباس

توابع کنترل اصلی

 مد کنترلV/F

 اضافه جریان% 180ثانیه 10اضافه جریان یا % 150ثانیه با 60: جریانظرفیت اضافه
1:100: رنج تنظیم سرعت

 فرکانسCarrier :0.5kHz ~ 15.0kHz

کی پد، ورودي آنالوگ، : رفرنس سرعتHDI)ارتباط سریال، سرعت چند پله، )ورودي پالس سرعت بالا ،PLC

و حتی ترکیب مدهاPIDو 
 تابع کنترلPID

PLC پله اي سرعت 16ساده،  تابع کنترل
تابع کنترل تراورس
تابع کنترل زمان و کنترل طول
 هاي در حال چرخشرتعقیب سرعت در ابتداي استارت جهت باتابع
  شاسی پانلQuick/Jogقابل پروگرام
ولتاژتابع رگولاسیون )AVR (به هنگام تغییرات ولتاژ ورودي
23نوع فالت شامل اضافه جریان و ولتاژ کم و خطاي فاز وغیره
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نصب مکانیکی دستگاه

شده را خوانده و از مناسب بودن جریانـدهی  و ولتـاژ آن بـا موتـور تحـت      قبل از نصب، ابتدا پلاك دستگاه خریداري
.پلاك درایو و جدول جریاندهی درایو  بصورت زیر میباشد.  کنترل این درایو اطمینان حاصل نمائید

مدل
توان 

دستگاه 
(kW)

جریان 
ورودي
(A)

جریان 
خروجی

(A)

فریم

15%±3AC 380V ولت380دستگاه هاي سه فاز
FX-0K75-N-00 0.75 3.4 2.5 A

FX-1K5-N-00 1.5 5.0 3.7 A

FX-2K2-N-00 2.2 5.8 5 A

FX-4K0-N-00 4.0 10 9 A

FX-5K5-N-00 5.5 15 13 A

FX-7K5-N-00 7.5 20 17 B

FX-11K0-N-00 11 26 25 B

FX-15K0-N-00 15 35 32 B

FX -0K75-N-00

مدل دستگاه

دستگاهتوان 
0K75 = 0.75KW

1K5   = 1.5KW

2K2  = 2.2KW

4K0  = 4KW

آپشنهاي دستگاه

ولتاژ دستگاه
M = 220 V

N = 380 V
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متر میباشد به ازاي هر صـد  1000در صورتیکه نصب دستگاه در مکانی قرار دارد که ارتفاع آن از سطح دریا بیش از 
متـر،  1500بطور مثال براي ارتفاع از سـطح دریـا   . از جریان دهی جدول فوق کم نمائید% 2متربالاتر از سطح فوق، 

.ر نمائیدکس% ) 5x2= %10% ( 10متر بیشتر میباشد بایستی500که 

ایـن  . مهیـا گـردد  خنک سازي دسـتگاه تا هواي لازم جهت ایجاد نمائیدی خالی اطراف دستگاهئفضا،به هنگام نصب
. فضا حداقل ده سانتیمتر از بالا و پائین دستگاه و پنج سانتیمتر از طرفین دستگاه میباشد

فن یا ورودي و خروجی هاي مناسـب جهـت تخلیـه هـواپیش     حتما هرگز اینورتر را در تابلوي برق محبوس نکنید و
در ضـمن ایـن   . باشـد ) C°40(دماي هواي محیط اینورترها بایستی کمتـر از چهـل درجـه سـانتیگراد     .  بینی کنید

.مسئله به هنگام نصب چند اینورتر در یک جعبه یا کابیت برق با دقت نظر بیشتري مد نظر قرار گیرد
 95رطوبت بالاي% RHعلت آنسـت کـه موجـب هـدایت سـطحی روي بردهـاي قـدرت        . اینورتر را معیوب میکند

در ضمن به مرور زمان از نصب دستگاه،  جذب رطوبت توسـط گـرد و   . میگردد و آرك یا جرقه روي برد ایجاد میکند
. غبارهاي نشسته روي بردهاي قدرت ، این مسئله را تشدید میکند

دا جلوگیري بعمل آیداز پاشیده شدن آب به دستگاه ج.
در محیط هاي آلوده حتما از فیلترهاي مناسب در جعبه یا کابینت برق استفاده کنید.
 و همچنین اشیاي ریز فلزي مثل براده فلز بجاي نماند) آچاروغیره ( در داخل دستگاه بعد از نصب، وسائلتان.

10 CM

10 CM

5 CM5 CM



6

0.75ابعاد  – 5.5

Kw

250 mm

163 mm

141 mm

270 mm

194 mm

290 mm

0.75ابعاد  – 5.5

Kw
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230 mm 206 mm

350m
m 370m

m

250m
m

202.5mm

7.5ابعاد  – 15 Kw
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نصب الکتریکی دستگاه

 فیوز و کنتاکتور مناسب را انتخاب نمائیدبراساس جدول زیر سطح مقطع کابل و

مدل دستگاه کلید فیوز یا کلید اتوماتیک
(A)

(mm2)سطح مقطع کابل
ACکنتاکتور 
(A)

15%±3AC 380V
FX-0K75-N-00 10 2.5 10

FX-1K5-N-00 16 2.5 10
FX-2K2-N-00 16 2.5 10
FX-4K0-N-00 25 4 16
FX-5K5-N-00 25 4 16
FX-7K5-N-00 40 6 25

FX-11K0-N-00 63 6 32
FX-15K0-N-00 63 6 50

کنتـرل درزمـین یـا ارتسیمنصبلذاهستنددستگاهبدنهبهخازنینشتیجریاندارايدورهاکنترل
اسـاس بـر راارتیـا زمینسیمانتخاب.شودمتصلدستگاهبهبایستیواستاهمیتبابسیارموتوردور

بصورتاینورترچندزمینسیمهاياتصالضمندر. نمائیدتعیینخودشبکهکوتاهاتصالجریانظرفیت
.گرددمتصلاصلیشینهبهستاره

    روکش سیمهاي متصل به ترمینالهاي ورودي از برق شهر و خروجی به موتور را بـه انـدازه نیـاز برداریـد .
. همچنین جهت اتصال الکتریکی مطمئن، پیچ ترمینالها را کاملا سفت کنید

مراقب باشید اشتباها جاي کابل ورودي و خروجی دستگاه جابجا نشود  یعنی همواره ترمینالهـاي  

U,V,W کابل موتور متصل شودبه.
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در صورت میگر زدن موتور حتما آنرا از اینورتر جدا کنید. تست عایقی اینورترها مجاز نمیباشد.
    در صورت استفاده از کابل قدرت شیلد دار در ورودي و خروجی سه فازدستگاه ، سیم شـیلد رویـه  کابـل

.بایستی از دو طرف زمین گردد
ی حتما از کابل  جداگانه شیلد دار استفاده کنید و شیلد را فقط از طـرف  در صورت استفاده از ولوم خارج

.اینورتر زمین نمائید
 ولـت  24ولت و سـیمهاي حامـل سـیگنالهاي    220جهت اتصالات کنترلی دستگاه، سیمهاي حامل ولتاژ

.بطور جداگانه کابل کشی نمائید
 و در جاهـائی از روي کابـل قـدرت عبـور     . هیدسانتیمتر از کابل قدرت عبور د20کابل کنترل را با فاصله

.میکنند بصورت عمودي عبور دهید

در صورت استفاده از مقاومت ترمزدر اینورتر، از  جدول مقاومت زیر استفاده نمائید.
o زمان درگیري میباشد%10ترمز با % 100این جدول براساس شرایط
o ولت میباشد700ولتاژ حد ترمزي

مدل دستگاه سوئیچ ترمزماجول  % 100مقاومت مورد نیاز با 
گشتاور ترمزي

کد سفارش تعداد کد سفارش تعداد
3AC 380V±15%

FX-0K75-N-00

داخل دستگاه 
موجود اسـت  
ــه   ــاز بـ و نیـ
مـــــــاجول 
خارجی ندارد

1

900Ω/75W 1

FX-1K5-N-00 400Ω/260W 1

FX-2K2-N-00
150Ω/390W 1

FX-4K0-N-00

FX-5K5-N-00 100Ω/520W 1

FX-7K5-N-00
50Ω/1040W 1

FX-11K0-N-00

FX-15K0-N-00 40Ω/1560W 1

در جاهائیکه افت ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید حتما از راکتورACسه فاز ورودي استفاده کنید.
   در مکانهائی که تجهیزات دقیق اندازه گیري وجود دارد، بایستی به مقدار فاصله نصب اینورتر تا این تجهیـزات توجـه

این فیلترهاي جهت حذف نویز هاي فرکانس بالاي ایجادي توسـط  . استفاده نمودEMCکرد و از  فیلترهاي مناسب 
. اینورتر مورد نیاز میباشند
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اي آرایش ترمینال قدرت درایوهFXدر اشکال زیر آمده است.

+DC PB -DC
R S T U V W

PEسه فاز برق شهر سه فاز موتور

0.75ولت 380دستگاه هاي سه فاز  – 5.5 KW

-BAT +BAT +DC
(600V) PB -DC

R S T U V W
PEسه فاز برق شهر سه فاز موتور

7.5ولت 380دستگاه هاي سه فاز  - 15 KW

آمده استزیر ها نیز در شکل هاي کنترل دستگاه هايآرایش ترمینال.

485+ 485- +10V S1 S2 S3 S4 HDI RO1A RO1A RO1C

AI1 AI2 GND AO COM HDO PW +24V RO2B RO2C RO2C

(0.75 - 15.0KW, 3 AC 380V)

لامت یا نشانه روي ترمینال هاع توصیف ترمینالهاي قدرت 
R、S、T سه فاز برق ورودي

+DC(600V), -DC باس منفی و مثبت جهت واحد ترمز خارجی
+DC(600V), PB ترمزمربوط به مقاومتهاي ترمینال 

-DC DCترمینال منفی لینک 

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

PE رت یا اتصال به زمین کارخانها
+BAT,-BAT جهت اتصال تغذیه باطري در کاربرد آسانسور
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نام ترمینال یترمینالهاي کنترلتوضیحات مختصر جهت 

S1~S4
ON/OFFجهت فرمان هاي S1, S2 ,S3, S4چهار ورودي دیجیتال 

Input voltage range: 9~30VInput impedance: 3.3kΩ

HDI
ورودي پالس یا سیگنال ورودي دیجیتال معمولی

Pulse input frequency range: 0~50kHz; Input voltage range: 9~30V
Input impedance: 1.1kΩ

PW
در صـورتیکه از منبـع   . ولت خارجی جهت سـیگنالهاي دیجیتـال میباشـد   24ورودي منبع تغذیه 

متصل نمائید24V+تغذیه خارجی استفاده نمی کنید به ترمینال 

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

+24 V power supply / Maximum output current: 150mA
AI1 Inputورودي آنالوگ شماره یک   impedance: 10kΩ / Analog input: 0~10V

AI2
ــالوگ  ــامپر (2ورودي آنـ ــت   J16جـ ــان اسـ ــا جریـ ــاژ یـ ــوع ولتـ ــده نـ ــین کننـ . )                                                                     تعیـ

Analog input : 0~10V/0~20mA
Input impedance:10kΩ (voltage input) / 250Ω (current input）

GND جدا نگه دارید COMرا از زمین دیجیتال GNDهمواره زمین آنالوگ  :زمین آنالوگ 
+10V بعنوان رفرنس جهت استفاده در ولوم خارجی سرعت 10V+تغذیه 
HDO COMOutputخروجی پالس دیجیتال با ترمینال زمین  frequency range: 0~50 kHz

COM ).ولت تغذیه خارجی24یا زمین ( ولت جهت ورودیهاي دیجیتال 24زمین تغذیه 

AO
)تعیین کننده  نوع خروجی بصورت ولتاژ یا جریان میباشدJ15جامپر (خروجی آنالوگ 

Output range: 0~10V/ 0~20mA
RO1A、RO1B
、RO1C

ROA--common; ROB--NC, ROC—NO.Contact: خروجـی رلـه بصـورت    
capacity: AC 250V/3A, DC 30V/1A

RO2A、RO2B
、RO2C

ROA--common; ROB--NC, ROC—NO.Contact: خروجـی رلـه بصـورت    
capacity: AC 250V/3A, DC 30V/1A

نام سوکت وضعیت جامپرهاي روي برد کنترل
J2, J4 هیچگونه جامپري ندارند و مجاز به استفاده نیستیدJ2 , J4سوکت هاي چهار پینی  

J7 خورده است و تغییر ندهید485آن بانام 3و2تنها یک جامپر بین پین هاي J7سوکت سه پینی

J16
J16  10~0تعیین کننده ورودي آنالوگ بصورتV با مارکاژV  20~0روي برد ویـاmA   بـا مارکـاژI

)AI2.( روي برد میباشد

J15
J15  10~0تعیین کننده خروجی آنالوگ بصورتV با مارکاژV 20~0روي برد ویاmA   بـا مارکـاژI

)AO. (روي برد میباشد
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FXشماتیک دیاگرام کنترل دور سري 

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

PE

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

HDI

COM

PE

PW

+24

V

485+

485-

HDO

COM

AO1

GND

استارت راستگرد 
سرعت جاگ 
ورودي ریست

ولوم سرعت یا 
PIDرفرنس 

10V-0ورودي 

0/4-20mA

ورودي سرعت بالا

High Speed

J16 AI2جامپر 

I    Vورودي جریان یا ولتاژ

فرکانس بالا/ خروجی دیجیتال 

خروجی آنالوگ

0-10 V / 0-20mA

J15
AOجامپر 

IVجریان یا ولتاژخروجی

RO1

A

RO1

B

RO1

C

RO2

A

RO2

B

RO2

C

J14 سوکت کی پد
(RJ45)خارجی 

قابل 1خروجی رله 
برنامه ریزي

قابل 2خروجی رله 
برنامه ریزي
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)LED(و همچنین وضعیت چراغ هاي کوچک شاسی هاعملکردپانل دستگاه و 

FAULTLOC/REMR/LRUN/TUNEوضعیت چراغ
روشنموتور استارتوضعیت چپگردکنترل از طریق سریالوضعیت فالت

دروضـــــــعیت نداردI/Oکنترل ازترمینال ندارد
چشمک زنتیونینگ

خاموشموتور استاپوضعیت راستگردکنترل از روي پانلوضعیت عادي
:دهنده مقادیر ذیل می باشندروشن بودن هر یک از چراغهاي کوچک نشان 

نوع مقدار نشان داده شدهچراغ نمایش دهنده

Hzمقدارفرکانس رفرنس یا فرکانس خروجی

Aمقدارجریان خروجی موتور

V مقدار ولتاژDCیا ولتاژ موتور

RPMمقدار سرعت موتور

مقدار درصد گشتاور یا توان مصرفی%

شاسی قابل تعریف
نشاندهنده 

وضعیت

نشاندهنده 

واحد مقدار 

خوانده شده

نمایش 

دهنده 

دیجیتال
شاسی وارد 

کردن 

اطلاعات

شاسی شیفت

شاسی 

استپ و 

ریست خطا

شاسی استارت
هاي بالا و پائین شاسی 

جهت تغییرات

شاسی برنامه ریزي
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توضیح کلیدهاي روي پانل کنترل

شاسی نام شاسی توضیح عملکرد شاسی

کلید برنامه ریزي دییا خارج میشوووارد ریزي نرم افزاري درایو،به منوي برنامه

شاسی وارد کردن 
اطلاعات است در ضمن به پارامتر بعدي در منو میرودتائید اطلاعات وارد شده

شاسی افزایش یا 
حرکت بالا

پیش تنظـیم  (تعریف گردد شاسی افزایش سرعت روي پانل بعنوانمیتواند
مقــدار افــزایش در ضــمن در مــد برنامــه، حرکــت روي منوهــا و .)کارخانــه

.پارامترها را انجام میدهد

شاسی کاهش یا 
حرکت پائین

پـیش تنظـیم   .(تعریف گرددسرعت روي پانل کاهششاسی میتواند بعنوان
مقــدار در ضــمن در مــد برنامــه، حرکــت روي منوهــا و کــاهش ) کارخانــه

.پارامترها را انجام میدهد

ترکیب دو شاسی

نقـش  همزمان فشار دادن هر دو شاسـی در هنگـام اسـتپ بـودن دسـتگاه،      
بـازي میکنـد و بـه هنگـام اسـتارت بایسـتی ابتـدا شاسـی         را شیفت چـپ  

DATA/ENTشاسـی را و بعدQUICK/JOG تـا همـان   فشـار دهیـد  را
.نقش را بازي کند

کلید شیفت

 ـ   حرکـت روي سـگمنت هـاي    راسـت جهـت  ه درمد برنامه ریـزي شـیفت ب
تغییـر در  ،در حالت معمول با هر بار فشـار دادن .نشاندهنده استفاده میشود

در مربوطـه دیگـري  بـا چراغـک    اندازه گیري شده مقادیرنشاندهنده جهت 
نشان میدهد) ...,% ,Hz, rpm, A, V(سگمنت هابالاي

استارت شاسی
موتور موتور را استارت میکند،پانلاستارت ازدر مد

یا پشاسی است
ریست خطا

میتواند استپ کند یا خیر P7.04در وضعیت استارت با توجه به پارامتر 
میکنددر وضعیت فالت بدون محدودیتی ریست 

باقابلیت  شاسی
تعاریف  مختلف

.میباشدP7.03فانکشن این شاسی بر اساس مقداردهی پارامترتعیین 
وضعیت جاگ : 0
گرد یا راست گردشاسی چپ: 1
UP /DOWNحافظه سرعت ذخیره شده توسط شاسی هايپاك کردن :2

ترکیب دو شاسی
و خـارج از کنتـرل   موتـور بصـورت آزاد  ،شاسیهردو همزمان فشاردادن با 

لذا با شیب کاهنده دور کاهش نمی یابد و . Coast)(  میشوداستپدرایو
.موتور بلافاصله رها می شود و با اینرسی بار میایستد
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1

50.00

یک بار فشار دهید تا 
وارد پارامترها شوید

P0

با کلیدهاي بالا و 
پائین گروه پارامترها 

را انتخاب نمائید

P1

P1.0
0

تا یک بار فشار دهید
گروه مورد نظر 

انتخاب شود

با کلیدهاي بالا و 
پائین پارامتر مورد 

نظر را انتخاب نمائبد

P1.0
1

دهیدفشار یک بار 

00.00

با این کلیدها مقدار 
را تغییر دهیدپارامتر 

02.45

P1.0
1

تا یک بار فشار دهید
مقدار مورد نظر 

ذخیره شود

تا یک بار فشار دهید
از پارامترها خارج  

شوید

50.00

:نحوه تنظیم پارامترهاي دستگاه در شکلهاي ذیل توضیح داده شده است
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FXگروه هاي توابع نرم افزاري سري 

..وپارامترهاي کاربردي توضیح داده شده استدر این بخش پارامترهاي اساسی
FXگروه هاي توابع نرم افزاري سري 

توابع اصلی: P0گروه 
کنترل استارت و استپ: P1گروه 
پارامترهاي موتور: P2گروه 
تنظیم رفرنس فرکانس: P3گروه 
V/Fکنترل : P4گروه 
ترمینالهاي ورودي: P5گروه 
ترمینالهاي خروجی: P6گروه 
نمایش دهنده: P7گروه 

توابع خاص: P8گروه
PIDکنترل : P9گروه
سادهPLCکنترل چند سرعته و : PAگروه 
توابع حفاظتی: PBگروه 
ارتباطات سریال: PCگروه 
توابع تکمیلی:PDگروه 
ات کارخانه ايتنظیم: PEگروه 

ات مربوط به آنهاپارامترها و توضیح

گروه پارامترهاي اساسی: P0گروه 

)تنظیمات کارخانه داخل پرانتز می باشندپیش (تنظیماتتوضیحپارامتر

P0.00
)G/P(مدل انتخاب

 )0(
مدل گشتاور ثابتGمد : 0
مدل گشتاور متغیرPمد :1

براي موتورهاي با گشتاور ثابت یعنی موتورهاي با بار سنگین  ماننـد کمپرسـور، نـوار نقالـه و     Gمدل : P0.00توضیحات 
یر یعنی موتورهاي با بار سبک مانند پمپ و فـن اسـتفاده مـی    براي موتورهاي با گشتاور متغPمدل .  استفاده می شود..

هنگـام تغییـر پـارامتر از    . یر انتخاب شـوند رهاي گشتاور متغموتوموتور هاي با گشتاور ثابت باید یک رنج پائین تر از . شود
G بهPیا برعکس باید مشخصات موتور دوباره وارد گردد.

P0.01این پارامتر فقط خواندنی است // (تعیین شده بر اساس مدل توان نامی اینورتر(
P0.02خواندنی است این پارامتر فقط // (تعیین شده بر اساس مدل جریان نامی اینورتر(

تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.03

دریافت فرمانسیگنال انتخاب 
RUN

 )0(

هسـتند  فعـال ی هاي فرمان پانل در این مـد  شاس:استارت از پانل: 0
)LED روي پانل خاموش استمربوطه(
هـاي  جهت فرمانهاي فوق از ورودي :وروديهاياستارت از ترمینال:1

مربوطـه روي پانـل چشـمک زن    LED(اسـتفاده مـی شـود   دیجیتال
)است

مربوطـه  LED(جهت فرمان هاي فـوق الـذکر   : خط سریال باس: 2
)استروي پانل روشن 
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تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.04
ماکزیمم فرکانس

)50Hz(

P0.05 – 400Hz حداکثر فرکانس دستگاه
  زمـانی شـتاب  پارامترهـاي)P0.08,P0.07 (    تعیـین کننـده زمـان

سرعت صفر تا 
.سرعت تنظیمی این پارامتر است 

P0.05
حد بالاي فرکانس

)50Hz(
P0.06 – P0.04     این حد مـاکزیمم سـرعت اسـت و بایسـتی

.باشدP0.04کمتر از مقدار پارامتر 

P0.06
حد پائین فرکانس

)0.0Hz(

0.00 – P0.05    محدود کردن سرعت حـداقل کـه در بعضـی
اگر فرکانس رفـرنس کمتـر از پـارامتر    کابردها مثل پمپ با اهمیت است

P0.06پارامتر باشد، رفتار اینورتر متناسب با وضعیتP1.12 خواهد
.بود

ایشی و کاهشیزتعیین زمان شتاب اف

P0.07
)ACC0(زمان شتاب افزایشی

)10.0S(
0.0~3600.0s       زمـان تعریـف شـده یعنـی زمـان شـتابگیري

P0.04موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P0.08
)DEC0(زمان شتاب کاهشی 

)10.0S(

0.0~3600.0s    زمان تعریف شده یعنی زمـان شـتاب کاهنـده
صفرتا سرعتP0.04موتور ازسرعت تعریفی 

فرکانس–تعیین مدل منحنی گشتاور 

P0.09
V/Fانتخاب منحنی 

)0(

براي  کاربردهاي با بار گشتاور ثابت:مدل خطی: 0
-P4.07)بـا پارامترهـاي   V/Fمنحنـی  قابل تعریف:منحنیمدل: 1

P4.12)می باشدقابل تنظیم.
ــاي ) X1.3(1.3درجــه :منحنــی: 2 ــاي 4و 3، 2حالته ــراي باره ب

بـه شـکل ذیـل توجـه     . استفاده میشوداور متغیر نظیر پمپ و فن گشت
.گردد

)X1.7(1.7:منحنی درجه  : 3
)              X2(:2منحنی درجه: 4
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V/Fمنحنی 

P0.10
Vboostبوست گشتاور

)%0.0(

تنظیم گشتاور اتوماتیک:  % 0.0
 افزایش گشتاور موتور در زمان راه انـدازي و  سـرعتهاي   10.0%~0.1%

پائین 

پارامتر فوق مقدار ولتاژ اعمالی به موتور در فرکانسهاي پائین را مشخص می نماید 
P4.06زمانی اثر می کند که فرکانس خروجی دسـتگاه کمتـر از مقـدار پـارامتر     این پارامتر (Fcut-off) مقـدار  . باشـد

مقدار این پارامتر نباید خیلی بالا باشد زیـرا ممکـن اسـت موتـور جریـان      . پارامتر فوق باید متناسب با نوع بار تنظیم گردد
.زیادي کشیده و خطاي اضافه جریان دهد

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

P0.11
سوئیچینگفرکانس 

)بستگی به مدل دارد(

0.5~15.0kHz      تنظیم این فرکـانس در ایجـاد نـویز هـاي الکتـر
نویز هاي تششعی و جریانهاي نشتی کابل هـا بـه زمـین    مغناطیسی و

با شـکل مـوج   ژمقادیر بالا براي این پارامتر باعث ایجاد ولتا. موثر است
بهتر و نویز کمتر براي موتور می شود ولـی تلفـات سـوئیچینگ را بـالا     

توصـیه مـی شـود مقـادیر     . برده و باعث گرمتر شدن اینورتر می گردد
ده شود دیفالت کارخانه استفا

ولتاژ خروجی

فرکانس خروجی
ولتاژ 
بوست

ولتاژ خروجی

فرکانس خروجی

منحنی خطی 3/1منحنی درجه 

7/1منحنی درجه 

2منحنی درجه



19

اتوتیونینگ موتور

P0.12
اتوتیونینگ پارامترهاي موتور

 )0(

غیر فعال  : 0
موتـور از بـار   ;دینامیـک یـا  چرخشی) autotuning(اتوتیونینگ :1

.جدا شده است
ازامکان جـدا کـردن موتـور   ;استاتیک) autotuning(اتوتیونینگ :2
.نیستبار

اتوتیونینگ جهت شناسائی پارامترهاي موتور و کنترل بهینه گشتاور موتور انجام می شود و بـه دو  : توضیحات اتوتیونینگ
.صورت می توان آنرا انجام داد

:اتوتیونینگ چرخشی: 1
       در این حالت موتور باید کاملا از بار جدا باشد و شفت آن آزاد باشد تـا بتوانـد در حالـت بـی بـاري اسـتارت

.گردد
       مشخصات پـلاك موتـور بصـورت دقیـق در پارامترهـاي موتـور(P2.00 – P2.04) در غیـر  . وارد شـوند

.درست کار نخواهد کرداینصورت اتوتیونینگ درست انجام نمی شود و موتور 
 پارامترهاي شتاب افزایشی و شتاب کاهشی(P0.07 , P0.08)   متناسب با توان و اینرسی موتـور تنظـیم

.تا موتور هنگام افزایش یا کاهش دور اضافه جریان یا اضافه ولتاژ نداشته باشد. شوند
 پارامترP0.03 = 0تنظیم شود تا بتوان از روي کی پد موتور را استارت نمود.
 پارامترP0.12 = دیسـپلی  ایـن حالـت بـر روي    در. تنظیم شود تا اتوتیونینگ دینامیـک انتخـاب شـود   1

.نمایش داده می شود-TUN–علامت 
 کلیدRUNو پیغـام  این حالت اتوتیونینگ شروع می شوددر . فشار داده شود–TUN0-   نمـایش داده مـی

.نمایش داده می شود و موتور شروع به چرخش می کند-TUN1–پس از چند ثانیه پیغام . شود
  شـده و موتـور اسـتپ مـی شـود و پیغـام       پس از چند دقیقه اتوتیونینـگ انجـام–END-    بـه معنـی اتمـام

.اتوتیونینگ نمایش داده می شود
 پس از اتوتیونینگ پارامترهاي مشخصات موتور(P2.05 – P2.09)تنظیم خواهند شد.

: اتوتیونینگ استاتیک: 2
یعنـی پـارامتر   . اتوتیونینـگ اسـتاتیک انجـام شـود    یدوجود نداشته باشد باراگر امکان جدا کردن موتور از با

P0.12 = 2تنظیم شود.
 اتوتیونینگ مانند قبل انجام می شود فقط مرحله–TUN1-انجام نمی شود.

در اتوتیونینگ استاتیک پارامترهاي اندوکتانس موتور و نیز جریان بی باري موتور بصورت دقیق اندازه گیري 
.امترها بصورت تجربی تنظیم گردنداشد این پارنمی شوند و ممکن است نیاز ب

دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.13
پارامترهابازیابی 
 )0(

غیر فعال : 0
ادیر اولیه کارخانـه  به مقP2مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه :1

.نددبر می گر
پاك کردن رکوردهاي خطا ها : 2
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گروه پارامترهاي استارت و استپ: P1گروه 
مدل استارت موتور

P1.00
مدهاي استارت

 )0(

بصورت مستقیم و نرمال استارت:0
مقدار جریـان  درصد و بعد استارت نرمالDCفعال کردن ترمز :1

DC تزریقی)P1.03 (زمان ترمز وDC     قبـل از شـروع بـه حرکـت
تنظیم میشود) P1.04(موتور 

موتـور  سـپس اسـتارت   چرخش وپیدا کردن سرعت موتور در حال :2
)Speed Tracking(    این حالت براي بارهاي با اینرسـی بـالا کـه در

.حال چرخش می باشند مناسب می باشد

P1.01
استارتفرکانس

)0Hz(

0.00~10.00Hz کنترل دور در این فرکانس استارت میکند لذا
زمـان  . این فرکانس میتواند گشتاور اسـتارت مناسـبی را ایجـاد نمایـد    

.تعیین میشودP1.02ماندن در این فرکانس با پارامتر 

P1.02
زمان ماندن در فرکانس استارت

 )0 S(
0 – 50.0 Sزمانی کـه موتـور در لحظـه اسـتارت بـا فرکـانس       مدت

.می کندکارP1.01پارامتر 

اگر مقدار فرکـانس رفـرنس کمتـر از فرکـانس     
اســتارت باشــد اینــورتر در حالــت آمــاده بکــار 
می ماند تا وقتی که فرکانس رفرنس بیشـتر از  
فرکــانس اســتارت شــود و موتــور اســتارت     

فرکانس استارت می تواند کمتر از مقـدار  .گردد
.باشدP0.06پارامتر 

در استارتDCتزریق جریان 

P1.03

در لحظه DCجریان تزریق
استارت

 )0 %(

0.0 – بر حسـب درصـد جریـان نـامی     DCمقدار جریان % 150
موتور که در هنگام استارت به موتور تزریق مـی شـود تـا ایجـاد ترمـز      

DCدر موتور نماید.

P1.04
DCزمان تزریق جریان 

 )0 S(
0.0 – 50.0 S   مدت زمان تزریـق جریـانDC   هنگـام اسـتارت

در موتورDCموتور جهت ایجاد ترمز 

.تنظیم شودP1.00 = 2به موتور تنها زمانی اعمال می شود که مقدار پارامتر DCتزریق جریان 
.بر حسب درصد جریان نامی موتور می باشدP1.03پارامتر DCمقدار تزریق جریان 

P1.05
ACC/DECمد 

رزرو:1بصورت خطی: 0)0( 

نیز قابل تنظیم هستند که توسط ورودیهاي دیجیتـال فعـال مـی    3 , 2 , 1پارامترهاي شتاب ACC0/DEC0علاوه بر 
.شوند

فرکانس استارت 

P1.01

فرکانس رفرنس          

خروجیفرکانس 

P1.02زمان
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مدل استپ موتور

P1.06
مدهاي استپ

 )0(
rampingرمپ استپ با : 0
)Coast( استاپ فوري و رها کردن موتور:1

و سپس توقف موتور  P0.08پارامتر متناسب با مقدارسرعتیاستپ با شیب شتاب کاهش: 0
.با اینرسی بار میایستدموتوردر این حالت)Coast( رها کردن موتوربااستاپ :1

را قبـل از  ) P1.08(را قبل از رسیدن به فرکانس صـفر وتـاخیر زمـانی    ) P1.07(میتوان فرکانسی در لحظه استاپ نیز
تعریـف  P1.10پـارامتر  و مـدت زمـان بـا    P1.09جهت ترمز با پارامتر DCمقدار جریان . تعریف کردDCزمان تزریق 

.میشود

در استپDCتزریق جریان 

P1.07

در DCفرکانس شروع تزریق 
استپ

 )0.0 Hz(

0.0-50.0Hz   فرکانسی که هنگام استپ موتـور و در زمـانDEC
.به موتورشروع می شودDCتزریق جریان 

P1.08

زمان انتظار قبل از شروع تزریق 
DCجریان 

 )0 S(

0.0-50.0S زمان انتظار قبل از شروع تزریق جریانDC   بـه موتـور
هنگام استپ موتور

P1.09

در لحظه  DCیجریان تزریق
استپ

 )0 %(

0.0 – بر حسب درصـد جریـان نـامی    DCمقدار جریان % 150
DCموتور که در هنگام  استپ به موتور تزریق می شود تا ایجاد ترمـز  

.در موتور نماید
P1.10 زمان تزریق جریانDC

 )0 S(
0.0 – 50.0 S     مـدت زمـان تزریـق جریـانDC   هنگـام اسـتپ

در موتورDCموتور جهت ایجاد ترمز 

DCمنحنی تزریق جریان 
فرکانس خروجی

خروجیولتاژ

زمان 

زمان 

P1.08 P1.10

P1.04
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P1.11

زمان صفر ماندن فرکانس به 
راستگرد/هنگام چپگرد

 )0 S(

0.0~3600.0S

P1.12

ــتگاه   ــرد دس ــه  عملک ــامی ک هنگ
موتور کمتر مقدارفرکانس خروجی

(P0.06)از حــد پــائین فرکــانس
است

 )0(

)P0.06پارامتر ( کار موتور با فرکانس حد پائینادامه :0
توقف یا استاپ:1
P0.06و منتظر ماندن تا رفرنس از حد Stand-byدر وضعیت : 2

.استارت شودو موتور دوبارهبالاتر رود

استارت مجدد موتور

P1.13

استارت مجدد موتور پس از قطع و 
وصل برق

 )0(

اگر برق قطع و وصل شود موتور بصورت اتوماتیک دوباره غیر فعال:0
.استارت نمی شود

=P0.03اگر استارت موتور با کی پد باشـد یعنـی   فعال:1 بـرق  و0
P1.14قطع و وصل شود موتور پس از زمان تعریـف شـده بـا پـارامتر     

رمینـال  اگر استارت موتور با ترمینال ورودي باشد و ت. استارت می شود
دوباره اسـتارت مـی   P1.14فعال باشد با وصل برق موتور پس از زمان 

.شود

P1.14
زمان تاخیر در استارت مجدد

(0.0S)
0.0-3600.0S

P1.15

فعال بودن چپگرد و راستگرد در 
زمان برقدارشدن

 )0(

اگر اینورتر برقدار شود حتـی اگـر ورودیهـاي چپگـرد و     غیر فعال: 0
مگـر اینکـه ورودیهـا    .استارت نمـی شـود  راستگرد وصل باشند اینورتر

.قطع و وصل شوند
اگــر اینــورتر برقـدار باشــد و یکــی از ورودیهـاي چپگــرد یــا   فعـال  : 1

.راستگرد فعال باشد اینورتر استارت می شود
.ي ترمینال باشد کار میکنداین مد فقط در حالتیکه کنترل رو

پارامترهاي موتور: P2گروه 
P2.00بستگی به مدل اینورتر دارد توان نامی موتور

P2.01
فرکانس نامی موتور

 )50.0 Hz(0.01 Hz – P0.04

راستگرد

چپگرد 

P1.11

زمان 

فرکانس 

خروجی 
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P2.02
سرعت نامی موتور

 )1460 rpm(0-36000rpm

P2.03
ولتاژ نامی موتور

 )380 V(0-2000V

P2.04پارامتر بستگی به توان موتور دارد(جریان نامی موتورP2.00(
 اگر پارامتر توان نامی موتورP2.00 تغییر کند تمام پارامترهاي گروهP2 و . متناسب با آن تغییر می کننـد

.اتوتیونینگ باید دوباره انجام گردد
توان خیلی پائین استفاده شود ممکـن اسـت   اگر موتور با . توان نامی موتور باید متناسب با توان اینورتر باشد

.سیستم کنترل اینورتر عملکرد مطلوبی نداشته باشد
 با انجام اتوتیونینگ پارامترهايP2.05 – P2.09بصورت اتوماتیک تنظیم می شوند.
P2.05بستگی به توان موتور دارد پارامتر (65.535-0.001مقاومت استاتور موتورP2.00(
P2.06 بستگی به توان موتور دارد پارامتر (65.535-0.001روتور موتورمقاومتP2.00(
P2.07بستگی به توان موتور دارد پارامتر (اندوکتانس موتورP2.00(
P2.08بستگی به توان موتور دارد پارامتر (اندوکتانس متقابل موتورP2.00(
P2.09بستگی به توان موتور دارد پارامتر (جریان بی باري موتورP2.00(
تنظیم فرکانس: P3گروه  

میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P3.00

رفرنس فرکانس
کی پد

)50.00Hz(

0.00Hz – P0.04 تنظیم سـرعت از روي پانـل   بازه فرکانسی
زمانیکـه  . یا کی پد میتواند جداگانه توسـط ایـن پـارامتر تعریـف شـود     

باشـد، ایـن پـارامتر فرکـانس خروجـی دسـتگاه را       P3.01=0پارامتر 
.تعیین می کند

انتخاب محل فرکانس تنظیمی 

P3.01
Aانتخاب منبع رفرنس سرعت

 )0(

دستگاه کی پد: 0
1 :AI1) 1ورودي آنالوگ شماره(
2 :AI2) 2ورودي آنالوگ شماره(
3 :HDI)ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا (
4 :PLCساده
دیجیتال  سرعت چند پله اي : 5
PIDتعیین سرعت توسط کنترل : 6
ستگاه دتعیین سرعت توسط باس سریال :7
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بالا و فلش پائین تعیین کننده سرعت هستندشاسی فلش :دستگاه کی پد: 0

1 :AI1) 1ورودي آنالوگ شماره: (
ــالوگ یـــــک توســـــط   کـــــالیبره کـــــردن ورودي هـــــاي آنـــ

.تعیین میشودP5.09~P5.13پارامترهاي

2 :AI2) 2ورودي آنالوگ شماره(:

.تعیین میشودJ16تعریف این ورودي بصورت ولتاژ یا جریان توسط 
ــردن   ــالیبره کـ ــاي  کـ ــط پارامترهـ ــالوگ دو توسـ ــاي آنـ ورودي هـ
P5.14~P5. 20Ma-0بر روي جریان AI2وقتی میشودتعیین18

.می باشد5V-0تنظیم می شود، ولتاژ متناسب با آن 

3 :HDI) ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا:

تعیین P5. 19~P5.24توسط پارامترهاي این وروديکالیبره کردن 
در اینصورت رفرنس سرعت با یـک ورودي پـالس سـرعت بـالا     . میشود

. تعیین می شود
و فرکـانس  V 30-15دامنـه ولتـاژ   : high Speedمشخصات پالس 

0-50KHz می باشد و توسط ترمینال وروديHDI  به دستگاه اعمـال
.می شود

ــر از ورودي  ــارامتر  HDIاگـ ــد پـ ــود بایـ ــتفاده شـ و P5.00=0اسـ
P5.19=0تنظیم شوند.

4 :PLC ساده  :
و میتـوان  . اسـتفاده مـی شـوند   PAدر این حالـت پارامترهـاي گـروه    

فرکانس رفرنس پله اي ، زمان کـار در هـر پلـه ، و شـتاب افزایشـی و      
.کاهشی براي پله هاي مختلف تعریف نمود

:سرعت چند پله اي : 5
سـرعت مختلـف بـا سـه     شـانزده جهت تعیـین  PAگروه پارامترهاي 
.استفاده می شودورودي دیجیتال 

.استفاده میشودPIDجهت پارامترهاي تنظیمی P9ه  روگ: PIDتعیین سرعت توسط کنترل : 6

: ستگاه دتعیین سرعت توسط باس سریال :7
جهـت تنظیمـات اولیـه خـط ارتبـاطی سـریال       PCگروه پارامترهاي 

.میباشد
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P3.02
Bرفرنس سرعتانتخاب منبع 
 )0(

0 :AI1) 1ورودي آنالوگ شماره(
1 :AI2)2ورودي آنالوگ شماره(
2 :HDI)ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا(

P3.03
Bرنج فرکانسی منبع رفرنس 

 )0(
)P0.04پارامتر (ماکزیمم فرکانس : 0
Aماکزیمم فرکانس رفرنس  : 1

همچنین می تواند به عنوان آفست رفـرنس  . به عنوان یک رفرنس فرکانس مستقل استفاده می شودBرفرنس فرکانس 
Aاستفاده شود .
0 :AI1

)فرکانس ماکزیمم(B =AI1(%) *P0.04باشد در اینصورت رفرنس فرکانس P3.03=0اگر پارامتر 
Aرفرنس فرکانس * (%)B =AI1باشد در اینصورت رفرنس فرکانس P3.03=1اگر پارامتر 

1 :AI2
.تعاریف مانند حالت قبل می باشد

2 :HDI
.تعاریف مانند حالت قبل می باشد

P3.04
انتخاب منبع فرکانس رفرنس

 )0(

Aمنبع رفرنس :  0
Bمنبع رفرنس: 1
2 :A+B
Bیا  Aماکزیمم رفرنس : 3

Up/Downتنظیم سرعت با ورودي 

P3.05
باتنظیم سرعت

Up/ Down
 )0(

حتی بـه  Downو Upفعال،  ذخیره سرعت تنظیمی شاسی هاي : 0
هنگام خاموش شدن دستگاه

فعال،  صفر کردن سرعت تنظیمی به هنگام خاموش شدن دستگاه : 1
غیر فعال: 2
فعال و به هنگام استاپ کردن حافظه سرعت پاك شـده و سـرعت   :  3

صفر می شود
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. تا از ترمینالهاي ورودي انجام شود2کی پد و یا )∧,∨(می تواند با استفاده از شاسی هاي Up/Downحالت 

تعیین سرعت و شتاب جاگ

P3.06
)Jog(سرعت جاگ 

 )5.00Hz(
0.00~P0.04      با فعال شدن این سـرعت موتـور بـا فرکـانس ثابـت

.تعیین شده با این پارامتر حرکت میکند

P3.07 شتاب افزایندهJog0.0~3600.0s)بستگی به مدل دارد(

P3.08 شتاب کاهندهjog0.0~3600.0s)بستگی به مدل دارد(

Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P3.09
1ی فرکانسپرشتابع

 )0.00Hz(

0.00-P0.04
بعنـوان پـرش ازفرکـانس    ) Skip(در این دستگاهها دو فرکانس پـرش  

با تعیین فرکانس پرش و دامنه . مکانیکی قابل تعریف میباشدرزونانس 
.آن، فرکانس رفرنس در این محدوده نمی تواند تنظیم شود

P3.10
2ی فرکانسپرشتابع

 )0.00Hz(0.00-P0.04

P3.11

دامنه فرکانس پرشی
 )0.00Hz(

0.00-P0.04
غیرفعـال  فرکانسهاي پـرش  . اگر دامنه فرکانس پرش صفر تنظیم شود

.خواهند شد

V/Fکنترل تابع : P4گروه  

P4.00
جهت چرخش موتور

 )0(

U,V,Wتوجه کنید که ترتیب اتصال ترمینالهـاي  راست گرد: 0
به موتور تعیین کننده جهت مشابه یعنی راست گرد است

چپ گرد:1
چپ گرد قفل میشود: 2

P4.01
PWMمد 
 )0(

فرکانس نویز موتور ثابت است: ثابت      : 0
فرکانس نویز موتور متغیر می باشد ولی این کـار ممکـن   : تصادفی : 1

است باعث افزایش هارمونیک موتور شود
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P4.02

بر اساس Carrierتغییرفرکانس 
گرما

 )0(

غیر فعال : 0
. ر مـی کنـد  ی ـفرکانس کریر متناسب با دماي اینـورتر تغی فعال: 1

.بیشتر شود فرکانس کریر کمتر می گرددهرچه دما 

P4.04
حد جبران سازي لغزش

)0.0%(0.00~200.0%

P4.05
مد اتوماتیک ذخیره سازي انرژي

 )0(
غیر فعال : 0
فعال: 1

این پارامتر اگر فعال باشد، وقتی یک بار سبک مانند پمپ یا فن استفاده شود اینورتر بـا کـاهش ولتـاژ خروجـی بصـورت     
.اتوماتیک باعث صرفه جویی در انرژي می شود

V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.06

فرکانس نقطه شکست شیب 
بوست

)20.0%(

0.0%~50.0%
تنظیم میشودP0.10ولتاژ بوست با پارامتر 

P4.07
)f1(1فرکانس نقطه شکست 

 )5.00Hz(0.00Hz~P4.09

P4.08
)V1(1نقطه شکست  ولتاژ 

)10.0%(0.0%~100.0%

P4.09
)f2(2فرکانس نقطه شکست 

 )30.00Hz(P4.07~P4.11

P4.10
)V2(2ولتاژ نقطه شکست 

)60.0%(0.0%~100.0%

P4.11
)f3(3فرکانس نقطه شکست 

 )50.00Hz(P4.09~P2.01

P4.12
)V3(3ولتاژ نقطه شکست 

)100.0%(0.0%~100.0%

در اینصـورت بـا اسـتفاده از    .  تنظـیم شـود  P0.09 = 1پارامترهاي فوق فقط زمانی اثـر مـی کننـد کـه مقـدار پـارامتر       
باید متناسـب بـا مشخصـات بـار موتـور      V/Fمنحنی . را تنظیم نمودV/Fمی توان منحنی P4.07-P4.12پارامترهاي 
. ا ایجاد نمایدتا در فرکانسهاي مختلف، گشتاور متناسب با بار ر. تنظیم گردد

پروگرام ترمینالهاي ورودي: P5گروه  

P5.00
HDIتابع ورودي دیجیتال 

 )0(
پالس ورودي سرعت بالا:  0
ورودي دیجیتال معمولی:   1

ولتاژ 

فرکانس
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)قابل پروگرام میباشندHDIو S1~S4ورودیهاي (تنظیم ورودیهاي دیجیتال 

P5.01
S1تابع ورودي دیجیتال 

 )1(0 - 39

P5.02
S2تابع ورودي دیجیتال 

)4(0 - 39

P5.03
S3تابع ورودي دیجیتال

 )7(0 - 39

P5.04
S4ورودي دیجیتال تابع

 )0(0 - 39

P5.05
HDIتابع ورودي 

 )0(0 - 39

تنظیمات ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است

براي ترمینالهاي ورودي به معنی استفاده نشدن از آن ترمینـال  0قرار دادن مقدار غیر فعال0
.می باشد

راستگرد و چپگرد شدن موتورراستگرد1
.تنظیم می شوندP5.07با توجه به مقدار پارامتر  چپگرد2

.سیم 3جهت کنترل استارت، استپ و چپگرد، راستگرد با استفاده از سیمه3کنترل 3
.تنظیم می شودP5.07با توجه به مقدار پارامتر 

سرعت جاگ راستگرد4
.توجه شودP3.06-P3.08به مقدار پارامترهاي 

سرعت جاگ چپگرد5

6
استپ بدون رمپ

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

.شوداگر دستگاه فالت داده باشد ریست میریست فالت7

استپ موتور8

وقتی این ورودي فعال شود موتور بصورت رمپ استپ می کند ولی وضعیت زمـان  
PID، فرکانس تـراورز و شـرایط   PLCمانند مد . استارت موتور ذخیره می شود

وقتی این ورودي دوباره غیر فعـال شـود موتـور بـا شـرایط قبـل از اسـتپ دوبـاره         
.استارت می شود

وقتی این ورودي فعال شود اینورتر استپ شده و آلارم می دهد که به معنی ایجـاد  خارجیورودي فالت 9
.یک فالت خارجی می باشد
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UPفرمان 10
.تنظیم می شودDownو Upفرکانس رفرنس توسط ورودیهاي 

ورودي جهت پاك کردن حافظه سرعت به صـفر بـه هنگـام اسـتفاده از ورودیهـاي      
کاهش دوراقزایش و 

Downفرمان 11

12
پاك کردن حافظه 

Up/Down

Bو Aسوئیچ بین رفرنس 13

.سوئیچ کردA+Bو A ،Bبا تعریف این ورودیها می توان بین رفرنسهاي 
P3.04مانند تعریف پارامتر 

14
و Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B

15
و Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B
سرعت پله اي1ورودي 16

.سرعت پله اي انتخاب نمود16ورودي دیجیتال می توان 4استفاده از ترکیب  با 
براي توضیحات بیشتر به جدول تنظیم سرعتهاي پله اي رجوع شود

سرعت پله اي2ورودي17
سرعت پله اي3ورودي18
سرعت پله اي4ورودي 19

پله اي فعال قفل می شـود و ورودیهـاي سـرعت    با فعال شدن این ورودي،  سرعت قفل سرعت پله اي فعال20
.پله نمی توانند سرعت را تغییر دهند

21
شتاب1ورودي 

ACC/DEC

را ACC/DECشــتاب 4ورودي دیجیتــال مــی تــوان 2بــا اســتفاده از ترکیــب 
.انتخاب نمود

22
شتاب2ورودي

ACC/DEC

شتاب2ورودي شتاب1ورودي ACC/DECشتاب 
ACC/DEC0

)(P0.07-P0.08OFFOFF

ACC/DEC1
(P8.00-P8.01)ONOFF

ACC/DEC2
(P8.02-P8.03)OFFON

ACC/DEC3
(P8.04-P8.05)ONON

23
ساده PLCریست مد 

هنگام استپ

سـاده  PLCساده، استپ شود با فعال شدن ایـن ورودي وضـعیت   PLCوقتی مد 
ماننــد   پلــه فعــال در حــال کــار، زمــان کــار و فرکــانس پلــه اي، ریســت        

.می شود
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توقف سرعت پله اي24
با فعال شدن این ورودي، اینورتر در فرکانس صفر می ماند و زمان سـرعت پلـه اي   
فعــال متوقــف مــی شــود، بــا غیــر فعــال شــدن ورودي اینــورتر اســتارت         

.رمی گرددمی شود و به شرایط قبل از توقف ب

PIDتوقف 25
خـرین فرکـانس   آثابت می ماند و اینورتر PIDبا فعال شدن این ورودي شرایط مد 
با غیر فعال شـدن ورودي شـرایط بـه مقـادیر     . خروجی را بدون تغییر نگه می دارد

.قبلی بر می گردد

توقف مد تراورز26
خرین فرکـانس  آبا فعال شدن این ورودي شرایط مد تراورز ثابت می ماند و اینورتر 

با غیر فعال شـدن ورودي شـرایط بـه مقـادیر     . خروجی را بدون تغییر نگه می دارد
.قبلی بر می گردد

با فعال شدن این ورودي فرکانس رفرنس اینورتر بـه فرکـانس مرکـزي مـد تـراورز      ریست مد تراورز27
.می کندتغییر 

مقدار کانتر ریست می شودریست کانتر28
ریست می شود) P8.13پارامتر (مقدار طول واقعی ریست طول29

ورودي نگه داشتن شتاب30
شتاب افزایشی و کاهشی صفر می شود و اینورتر در فرکـانس خروجـی ثابـت مـی     

مقـادیر قبلـی   وقتی ورودي دوباره غیر فعال شود شتاب افزایشی و کاهشی به. ماند
.برمی گردند

ــانتر  ورودي کانتر31 ــالس ک ــال ورودي پ ــالس    . ترمین ــانس پ ــدار فرک ــترین مق Hz 200بیش
.می باشد

32
غیر فعال کردن ورودیهاي 

Up/Down

غیـر فعـال مـی شـوند و فرکـانس      Up/Downبا فعال شدن این ورودي کلیدهاي 
.دوباره فعال می شودUp/Downبا غیر فعال شدن ورودي . تغییر نمی کند

با استفاده از چهار ورودي دیجیتال بصورت جدول ذیل انجام می گیرد15-0انتخاب سرعتهاي پله اي 

سرعت4ورودي
پله اي

سرعت3ورودي
پله اي

سرعت2ورودي
پله اي

سرعت1ورودي
ترمینالهاي وروديپله اي

OFFOFFOFFOFF 0سرعت پله اي

OFFOFFOFFON 1سرعت پله اي

OFFOFFONOFF 2سرعت پله اي

OFFOFFONON3سرعت پله اي

OFFONOFFOFF4سرعت پله اي

OFFONOFFON5سرعت پله اي

OFFONONOFF 6سرعت پله اي
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OFFONONON 7سرعت پله اي

ONOFFOFFOFF8سرعت پله اي

ONOFFOFFON 9سرعت پله اي

ONOFFONOFF 10سرعت پله اي

ONOFFONON 11سرعت پله اي

ONONOFFOFF12سرعت پله اي

ONONOFFON 13سرعت پله اي

ONONONOFF 14سرعت پله اي

ONONONON 15سرعت پله اي

P5.06
ترمینالهاي ON/OFFزمان فیلتر 

ورودي دیجیتال
( 5 )

1~10

P5.07
راستگرد/مد کنترل چپگرد

(FWD/REV)
( 0 )

کنترل دو سیمه1مد : 0
کنترل دو سیمه2مد :1
کنترل سه سیمه1مد : 2
کنترل سه سیمه 2مد : 3

کنترل دو سیمه1مد : 0
در جهت چپ گردRUNبعنوان فرمان کلید REWورودي در جهت راست گرد وRUNبعنوان فرمان کلید FWDورودي 

کنترل دو سیمه2مد :1
چپ گرد/ بعنوان فرمان کلید راست گردREWورودي وRUNبعنوان فرمان کلید FWDورودي 

کنترل سه سیمه1مد : 2
و ) NCکنتاکـت فشـاري   (بعنوان پوش باتون استپ SInو ) NOکنتاکت فشاري (بعنوان پوش باتون استارت FWDورودي 

3روي مقـدار  بایـد بـر   HDIیـا  S1-S4یعنی یکـی از ترمینالهـاي   SInترمینال . چپ گرد/بعنوان کلید راست گردREVورودي 
.تنظیم شود) سیمه3کنترل (

کنترل سه سیمه 2مد : 3
بعنـوان پـوش بـاتون اسـتپ     SInو ) NOکنتاکت فشاري (و راست گرد بعنوان پوش باتون استارتFWDورودي 

SInترمینـال  )NOکنتاکـت فشـاري   (بعنوان پوش باتون استارت و چپ گرد REVو ورودي ) NCشاري کنتاکت ف(
.تنظیم شود) سیمه 3کنترل (3باید بر روي مقدار HDIیا S1-S4یعنی یکی از ترمینالهاي

بعنوانتعاریف ورودیهايFWD وREVوSInتعاریف ورودیهاي دیجیتال درS1~ S4آمده است.
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2و 1مد –سه سیمه 2و 1مد –دوسیمه 

Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.08

هر ثانیهتغییر فرکانس درمقدار
)Up/Downهاي شاسی(

 )0.5Hz/S(

0.01~50.00Hz/s:  یعنی با فشار دادن هریک ثانیه روي  یکـی از
هرتز تغییـر خواهـد   0.5فرکانس شاسی هاي فلش بالا یا فلش پائین 

.کرد

AI1تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.09
AI1حد پائین ورودي آنالوگ  

 )0.00 V(0.00V-10.00V

P5.10
بر AI1حد پائین ورودي آنالوگ  

%100.00-%100.00-)%0.00( حسب درصد

P5.11
AI1حد بالاي ورودي آنالوگ  

 )10.00 V(0.00V-10.00V

P5.12
بر AI1حد بالاي ورودي آنالوگ  

%100.00-%100.00-)%100.00( حسب درصد

P5.13
AI1فیلتر ورودي آنالوگ 

 )0.10S(0.00S-10.00S

AI2تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.14
AI2حد پائین ورودي آنالوگ  

 )0.00 V(0.00V-10.00V

P5.15
بر AI2حد پائین ورودي آنالوگ  

%100.00-%100.00-)%0.00( حسب درصد

P5.16
AI2حد بالاي ورودي آنالوگ  

 )10.00 V(0.00V-10.00V

P5.17
بر AI2حد بالاي ورودي آنالوگ  

%100.00-%100.00-)%100.00( حسب درصد
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P5.18
AI2فیلتر ورودي آنالوگ 

 )0.10S(0.00S-10.00S

HDIانتخاب ورودي 

P5.19
HDIانتخاب ورودي 

 )0(

یـا فیـدبک   PIDورودي رفرنس  مانند رفـرنس سـرعت ، رفـرنس    : 0
PID

ورودي طول: 1
High Speedورودي کانتر سرعت بالا: 2

HDIتنظیم محدوده ورودي 

P5.20
HDIحد پائین ورودي 

 )0.0 kHz(0.0kHz-50.0kHz

P5.21

بر حسب HDIحد پائین ورودي 
درصد

 )0.00%(
-100.00%-100.00%

P5.22
HDIحد بالاي ورودي 

 )50.0 kHz(0.0kHz-50.0kHz

P5.23

بر حسب HDIحد بالاي ورودي 
درصد

 )100.00%(
-100.00%-100.00%

P5.24
HDIفیلتر ورودي 

 )0.10S(0.00S-10.00S

ترمینالهاي خروجیپروگرام: P6گروه  

P6.00
HDOانتخاب 

)0(
خروجی پالس سرعت بالا: 0
ON-OFFخروجی معمولی:1

P6.09براي توضیحات بیشتر به پارامتر . می باشدKHz 50ماکزیمم فرکانس خروجی : خروجی پالس سرعت بالا:  0
رجوع شود

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

تنظیم خروجیهاي دیجیتال و رله

P6.01

HDOپروگرام خروجی دیجیتال 
ON-OFFدر مد 
)1(

0 - 25

P6.02
(RO1)1پروگرام خروجی رله

)4(0 - 25
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P6.03
(RO2)2پروگرام خروجی رله

)0(0 - 25

ترمینالهاي خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده استتنظیمات 
ترمینال خروجی هیچ فانکشنی نداردغیر فعال0
رت می باشد و در خروجی درایو ولتاژ و فرکانس وجود دارداموتور استل کارحموتور د1
موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشدموتور راستگرد2
موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشدموتور چپگرد3
اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فعال می شودخروجی فالت4

یسناحیه فرکان5
اگر فرکانس خروجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینـال خروجـی    

تعیـین  P8.22و P8.21این ناحیه توسط پـارامتر هـاي   . فعال می شود
.می شود

.تنظیم می شودP8.23توسط پارامتر فرکانس مشخصرسیدن به 6
.ي شوداگر فرکانس خروجی درایو صفر باشد ترمینال خروجی فعاکار در فرکانس صفر7

8
یدن شمارنده کانتر به مقدار سر

رفرنس کانتر
برسـد  ) P8.18پـارامتر  ( اگر شـمارنده کـانتر بـه مقـدار رفـرنس کـانتر      

.خروجی فعال می شود

9
رسیدن شمارنده کانتر به مقدار 

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

.فعال می شود

پارامتر ( به مقدار طول تنظیمی ) P8.13پارامتر (اگر مقدار طول واقعی به طول مورد نظررسیدن10
P8.12 (برسد خروجی فعال میشود.

11
PLCکامل شدن پله هاي مد 

ساده
ساده یک مرحله کامل شـد خروجـی بـه مـدت     PLCوقتی پله هاي مد 

500 msفعال می شود

ms 500ساده انجام شد خروجـی بـه مـدت    PLCوقتی یک سیکل مد سادهPLCانجام یک سیکل 12
فعال می شود

13
رسیدن به زمان کارکرد 

مشخص
برسد خروجـی  P8.20اگر حافظه زمان کارکرد به مقدار تنظیمی پارامتر 

فعال می شود

برسـد  ) P0.05پـارامتر  ( اگر فرکانس خروجی بـه حـد بـالاي فرکـانس     رسیدن به حد بالاي فرکانس14
فعال می شوديخرو

برسـد  ) P0.06پـارامتر  ( اگر فرکانس خروجی بـه حـد پـائین فرکـانس     رسیدن به حد پائین فرکانس15
خروجی فعال می شود

اگر اینورتر در حالت آماده بکار باشد یعنی برق وصل باشد و فالـت نـداده   حالت آماده به کار16
باشد خروجی فعال می شود

پمپ را کنترل نمایـد  3در مد کنترل پمپ یک اینورتر می تواند حداکثر 1استارت پمپ کمکی17
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2استارت پمپ کمکی 18

اینورتر وصل است و دو پمـپ دیگـر توسـط    که یکی از پمپها مستقیما به 
.دو خروجی رله استارت می شوند

.  ارایه شده استP8.27و P8.25 ،P8.26توضیحات در پارامترهاي 

تنظیم خروجیهاي آنالوگ

P6.04
)AO(لوگاخروجی آنتابع

)0(0-12

P6.05
HDOخروجی تابع

)0(0-12

خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده استتنظیمات 

0فرکانس خروجی موتور0 – P0.04س ماکزیمم تغییر می کندناز فرکانس صفر تا فرکا

0فرکانس رفرنس1 – P0.04کزمم تغییر می کنداانس مکتا فراز فرکانس صفر

0سرعت نامی پلاك موتورسرعت موتور2 – 2 *

0جریان نامی  اینورتر جریان خروجی موتور3 – 2 *

0ولتاژ نامی  اینورتر ولتاژ خروجی4 – 1.5 *

0توان نامیتوان خروجی5 – 2*

0جریان نامیگشتاور خروجی6 – 2 *

AI10ولتاژ ترمینال 7 –10V

AI20ولتاژ یا جریان ترمینال 8 – 10V/0 – 20 mA

HDI0.1فرکانس ورودي 9 – 50.0 KHz

P8.120طول اولیه تنظیم شده مقدار طول10 –

P8.180شماره اولیه تنظیم شده مقدار شمارنده کانتر11 –
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AOتنظیم محدوده خروجی آنالوگ 

P6.06
بر AOحد پائین خروجی آنالوگ  

)%0.0( حسب درصد
0.0%-100.0%

P6.07
AOحد پائین خروجی آنالوگ  

 )0.00 V(0.00V-10.00V

P6.08
AOحد بالاي خروجی آنالوگ  

%100.0-%0.0)%100.0( بر حسب درصد

P6.09
AOحد بالاي خروجی آنالوگ  

 )10.00 V(0.00V-10.00V

HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.10
بر HDOحد پائین خروجی 

)%0.0( حسب درصد
0.0%-100.0%

P6.11
HDOحد پائین خروجی 

 )0.0kHz(0.0-50.0kHz

P6.12
بر HDOحد بالاي خروجی 

%100.0-%0.0)%100.0( حسب درصد

P6.13
HDOحد بالاي خروجی 

 )50.0kHz(0.0-50.0kHz

گروه پارامترهاي تعاریف اینترفیس نمایشگر: P7گروه  

P7.00
)پسورد(تعریف رمز 

)0(0~65535

زمانی که پسورد فعال باشد پارامترها را نمـی تـوان   . اگر به پارامترفوق مقداري غیر از صفر داده شود پسورد فعال می شود
زمانیکـه پارامترهـا قابـل    . تغییر داد مگر اینکه پسورد صحیح وارد شود در اینصورت پارامترها قابل دسترسی خواهند بـود 

شود پسورد غیر فعال می شود و پسـورد قبلـی از حافظـه پـاك مـی      P7.00=00000دسترسی باشد اگر مقدار پارامتر 
.شود و می توان دوباره پسورد جدید وارد نمود

P7.01انتخاب زبانLCDموجود نیست
P7.02موجود نیستکپی کردن پارامترها
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P7.03
QUICK/JOGتعریف کلید 

 )0(

0 :JOGسرعت جاگ
شاسی چپ گرد و راست گرد: 1
ــاي   :  2 ــا شاســی ه ــرنس ســرعت تنظیمــی ب و UPصــفر کــردن رف

DOWN
1مد دیباگ :  3
2مد دیباگ :  4
3مد دیباگ : 5

. بر روي کی پد می تواند توسط پارامتر فوق بر روي فانکشنهاي مختلف تنظیم شودQUICK/JOGکلید 
.موتور با سرعت جاگ شروع به حرکت می کندQUICK/JOGدر اینصورت با فشار شاسی : 0
. در اینصورت با فشار شاسی فوق موتور چپگرد و راستگرد می شود: 1
.پاك می شودUP/DOWNدر اینصورت با فشار شاسی فوق رفرنس فرکانس : 2
3و2و1پارامترهاي دیباگ سریع مدهاي : 5و 4و 3

P7.04
تعریف شاسی

STOP/RESET
 )0(

است)مد کنترل پانل(P0.03=0فعال وقتی : 0
استP0.03=1یا P0.03=0فعال وقتی :1
استP0.01=2یا P0.03=0فعال وقتی : 2
همیشه فعال: 3

P7.05
انتخاب پانل نمایش دهنده

 )0(

اولویت با پانل خارجی است ، وقتی پانل خارجی وصل است پانل :  0
.محلی غیر فعال می شود

دو پانل وجود دارد و نمایش می دهند ولی کلیدهاي پانل هر:   1
.خارجی فعال میباشند

هر دو پانل وجود دارد و نمایش می دهند ولی کلیدهاي پانل :   2
.محلی فعال میباشند

.هر دو پانل وجود دارد و فعال میباشند:   3

P7.06
به جهت نمایش 1انتخاب  مقادیر

RUNهنگام
)0x07FF(

0 – 0xFFFF

P7.07
جهت نمایش به 2انتخاب  مقادیر

RUNهنگام
)0x07FF(

0 – 0xFFFF



38

بطـور  . نمایش داده شوند، تعریـف مـی کنـد   RUNپارامترهاي فوق مقادیري را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 
، ابتدافرکانس خروجی، بعد فرکانس رفـرنس،  (SHIFT)مثال با تعریف پیش تنظیم با هر بار فشار دادن شاسی شیفت

، بعد ولتاژ موتور ، بعد جریان موتور ، بعد سرعت موتور، بعد سرعت خط ، بعد توان خروجی، بعد گشـتاور  DCبعد ولتاژ 
.نمایش داده می شوند... و PID، بعد فیدبک PIDخروجی، بعد رفرنس 

نمایش داده می شود و هر مقداري که بیت آن صفر باشـد نمـایش   در پارامترهاي فوق هر مقداري که بیت آن یک باشد
.داده نخواهد شد

.را نشان می دهدP7.06جدول ذیل مقادیر قابل نمایش براي پارامتر 

BIT0BIT1BIT2BIT3BIT4BIT5BIT6BIT7
فرکانس 
خروجی

فرکانس 
جریان ولتاژ موتورDCولتاژ رفرنس

موتور
سرعت 
موتور

سرعت 
خط

توان 
خروجی

BIT8BIT9BIT10BIT11BIT12BIT13BIT14BIT15

گشتاور 
خروجی

رفرنس 
PID

فیدبک 
PID

وضعیت 
ترمینالهاي 

ورودي

وضعیت 
ترمینالهاي 

خروجی
مقدار طول

مقدار 
شمارنده

شماره پله 
حالت چند 

سرعته
فرکانس رفرنس، فرکانس خروجی ، وضعیت ترمینالهاي خروجی نمایش داده DCبراي مثال اگر کاربر بخواهد ولتاژ موتور، ولتاژ 

.تنظیم می شودP7.06 =100Fhیعنی مقدار پارامتر . شود، مقدار هر بیت باید بصورت ذیل تنظیم شود

BIT0BIT1BIT2BIT3BIT4BIT5BIT6BIT7
11110000

BIT8BIT9BIT10BIT11BIT12BIT13BIT14BIT15
00001000

.را نشان می دهدP7.07جدول ذیل مقادیر قابل نمایش براي پارامتر 

BIT0BIT1BIT2BIT3BIT4BIT5BIT6BIT7
ورودي 
آنالوگ 
AI1

ورودي 
آنالوگ 
AI2

فرکانس 
ورودي 
HDI

درصد بار 
موتور

درصد بار 
اینورتر

زمان 
کارکرد 
اینورتر

رزرورزرو

BIT8BIT9BIT10BIT11BIT12BIT13BIT14BIT15
رزرورزرورزرورزرورزرورزرورزرورزرو

P7.08 انتخاب  مقادیر جهت نمایش به
Stopهنگام 

)0x00FF(

0 – 0xFFFF
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تنظیمات . نمایش داده شوند، تعریف می کندStopپارامتر فوق مقادیري را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 
.می باشدP7.06مشابه پارامتر 

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

BIT0BIT1BIT2BIT3BIT4BIT5BIT6BIT7

فرکانس 
رفرنس

ولتاژ باس 
DC

وضعیت 
ترمینالهاي 

ورودي

وضعیت 
ترمینالهاي 

خروجی

رفرنس 
PID

فیدبک 
PID

ورودي 
AI1

ورودي 
AI2

BIT8BIT9BIT10BIT11BIT12BIT13BIT14BIT15
فرکانس 
HDI

شماره پله 
PLC

رزرورزرورزرورزرورزرورزرو

ضریب سرعت نمایشی

P7.09
ــرخش   ــرعت چ ــت س ــریب جه ض

موتورنمایشی
0.1~999.9%)100.0%(

P7.10100.0(%999.9~0.1ضریب جهت سرعت خط نمایشی%(
دماي دستگاه

P7.11100.0~0دماي ماجول یکسوساز°C) این پارامتر فقط خواندنی است(
P7.12 دماي ماجولIGBT0~100.0°C) این پارامتر فقط خواندنی است(

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

زمان کارکرد دستگاه
P7.14 65535~0کارکردزمانh)این پارامتر فقط خواندنی است // ()بر حسب ساعت(

تهاي ذخیره شده در حافظهلاف
P7.15را نمایش میدهد که توصیف فالت متناظر بااین 24عددي بین صفر تا نوع فالت سومین از آخر

با کد نمایشی روي سگمنت  در همـین جـزوه   عدد و همچنین متناظر
) جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور. (آمده است

)این پارامتر فقط خواندنی است (

P7.16نوع فالت دومین از آخر

P7.17نوع فالت اخیر

P7.18این پارامتر فقط خواندنی است (فرکانس خروجی فالت اخیر(
P7.19این پارامتر فقط خواندنی است (جریان خروجی فالت اخیر(
P7.20ولتاژ باسDCاین پارامتر فقط خواندنی است (فالت اخیر(

نمایش وضعیت ترمینالهاي ورودي دیجیتال

P7.21وضعیت ترمینالهاي ورودي
بصورت یکعدد دسیمال نمایش داده میشود  که با هگز کردن آن بیـت  

بـودن  ONبوده و یک بودن بیـت یعنـی   S1~S4متناظر 3~0هاي 
)این پارامتر فقط خواندنی است //(ورودي
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نمایش وضعیت ترمینالهاي خروجی دیجیتال

P7.22وضعیت ترمینالهاي خروجی
بصورت یکعدد دسیمال نمایش داده میشود  که با هگز کردن آن بیـت 

و بیـت یـک وضـعیت خروجـی رلـه رانشـان       Yصفر وضعیت خروجی 
)این پارامتر فقط خواندنی است // (میدهد

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

P8.00

شتاب زمان
)ACC1(افزایشی

)20.0(

1.0~3600.0s     زمان تعریف شده یعنـی زمـان شـتاب افزاینـده
P0.04موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P8.01

زمان شتاب کاهشی 
)DEC1(
)10.0(

0.0~3600.0s      زمان تعریف شـده یعنـی زمـان شـتاب کاهنـده
تا سرعت صفر P0.04موتور ازسرعت تعریفی 

P8.02

شتاب زمان
)ACC2(افزایشی

)20.0(

1.0~3600.0s     زمان تعریف شده یعنـی زمـان شـتاب افزاینـده
P0.04موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P8.03

زمان شتاب کاهشی 
)DEC2(
)10.0(

0.0~3600.0s      زمان تعریف شـده یعنـی زمـان شـتاب کاهنـده
تا سرعت صفر P0.04موتور ازسرعت تعریفی 

P8.04

بشتازمان
)ACC3(افزایشی

)20.0(

1.0~3600.0s     زمان تعریف شده یعنـی زمـان شـتاب افزاینـده
P0.04موتور از سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P8.05

زمان شتاب کاهشی 
)DEC3(
)10.0(

0.0~3600.0s      زمان تعریف شـده یعنـی زمـان شـتاب کاهنـده
تا سرعت صفر P0.04موتور ازسرعت تعریفی 

و شتابهاي کاهنده و افزاینده Jitterتعریف فرکانس مرکزي تراورس و باند فرکانس پرشی :   توابع تراورس 
و پهناي باند فرکانسی اصلی

P8.06
تابع تراورسدامنه
)0.0%(0.0-100%

P8.07
Jitterفرکانس 

 )0.0%(0.0-50.0%

P8.08
زمان افزایش تراورس

)5.0 S(0.1-3600.0S

P8.09
زمان کاهش تراورس

)5.0 S(0.1-3600.0S
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در این حالـت فرکـانس خروجـی در یـک دامنـه فرکانسـی و بـا        . کاربرد تراورس در صنایع نساجی یا شیمیائی می باشد
.شتاب مشخص تغییر می نماید

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

.فرکانس مرکزي همان فرکانس رفرنس می باشد
% P8.06*فرکانس مرکزي = دامنه تراورس 

% P8.07*  دامنه تراورس = Jitterفرکانس 
زمان افزایش تراورس مدت زمانی است که فرکانس از کمتـرین مقـدار فرکـانس تـراورس بـه بیشـترین مقـدار فرکـانس         

.تراورس می رسد
زمان کاهش تراورس مدت زمانی است که فرکانس از بیشـترین مقـدار فرکـانس تـراورس بـه کمتـرین مقـدار فرکـانس         

.تراورس می رسد
و بـا زمـان   ) فرکـانس مرکـزي  + دامنه تراورس (و ) فرکانس مرکزي–دامنه تراورس (فرکانس خروجی درایو در محدوده 

.هاي افزایش و کاهش تراورس تغییر می کند
. فرکانس خروجی درایو را بصورت ذیل مشخص می نمایدP8.06پارامتر

* (P8.06%-1)فرکانس رفرنس= >فرکانس خروجی = >* (P8.06%+1)فرکانس رفرنس

پارامترهاي اتو ریست
P8.10

تعداد اتو ریست
 )0(0-3

P8.11
زمان اتو ریست

)1.0S(0.1-100S

اتوماتیک فالت در فاصله زمانی مشخص) Reset(تنظیم ماکزیمم سه بار  ریست:اتو ریستپارامترهاي
ماشین بایستی با تدابیر امنیتی مناسب استفاده گردداین تابع به جهت به حر کت درآمدن ناگهانی 

یستنمی توانند بصورت اتوماتیک رOH2و OUT1 ،OUT2 ،OUT3 ،OH1فالتهاي مهم مانند 
.سپس ریست شوندو اپراتور اشکال یابیتوسط  شوند و حتما باید ابتدا

گیري طول مشخص، طول محصول و فانکشن هاي مربوطهتوابع مربوط به اندازه: طولپارامترهاي تابع 

P8.12
طول تنظیم شده

 )0m(0-65535 m

مرکزيفرکانس

خروجیفرکانس 

ACC  شتاب افزاینده تراورسزمان کاهش تراورسزمان افزایش

DEC  شتاب کاهنده

زمان  

jitterفرکانس  دامنه تراورس 
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P8.13
طول واقعی

 )0m(0-65535 m

P8.14
تعداد پالسها در هر سیکل

 )1(1-10000

P8.15
متراژ اولیه شفت

 )10.00cm(0.01-100.00 cm

P8.16
نسبت طول

 )1.000(0.001-10.000

P8.17
ضریب تصحیح طول

 )1.000(0.001-1.000

این انـدازه گیـري توسـط شـمارش تعـداد پالسـها در       . پارامترهاي فوق جهت اندازه گیري طول محصول استفاده می شود
مقدار طول اندازه گیري شده بر اساس تعـداد پالسـها در هـر سـیکل     . انجام می گیردHDI (P5.19=1پارامتر(ورودي 

:با فرمول زیر محاسبه می شود) P8.15پارامتر (و مقدار اولیه شفت ) P8.14پارامتر (
طول محاسبه شده) = تعداد پالسها / تعداد پالسها در هر سیکل * (مقدار اولیه شفت 

.، تصحیح شودP8.17ریب تصحیح طول ضو P8.16وسط پارامترهاي نسبت طول طول محاسبه شده می تواند ت
طول واقعی= طول محاسبه شده * نسبت طول / ریب تصحیح طول ض

.باشد موتور استپ می شود) P8.12(بزرگتر یا مساوي طول تنظیم شده) P8.13(هنگامی که طول واقعی
.پاك شود و سپس موتور استارت گرددP8.13براي استارت مجدد موتور اول باید مقدار پارامتر طول واقعی 

توابع مربوط به کانتر: شمارشپارامترهاي تابع 

P8.18
مقدار  اولیه  کانتر

 )0(P8.19- 65535

P8.19
مقدار  تعیین شده  کانتر

 )0(0-P8.18

باشدHDIو یا ورودي S1-S4کانال ورودي شمارنده پالس یا کانتر می تواند یکی از ورودیهاي دیجیتال 
P8.18اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي مقدار شمارنده کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کانتر به مقدار اولیـه کـانتر   

.کرده و شمارش دوباره شروع می شوداینورتر مقدار کانتر را پاك. برسد، خروجی فعال می شود
اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي مقدار شمارنده کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کانتر به مقـدار تعیـین شـده کـانتر     

P8.19رده و شمارش دوباره شروع می شوداینورتر مقدار کانتر را پاك ک. برسد، خروجی فعال می شود.
.بیشتر باشدP8.18نباید از مقدار اولیه کانتر P8.19مقدار تعیین شده کانتر 

.می توانند باشندHDOو RO1 ،RO2ترمینالهاي خروجی  

مدت زمان استارت بودن موتور

P8.20
Runningتنظیم زمان 

)65535(0~65535h
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. اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي زمان استارت تنظیم باشد و مدت این زمان سپري شود خروجی فعال می شود
FDTتوابع فرکانس 

P8.21
FDTسطح فرکانس

(50Hz)
0.00 - P0.04

P8.22
FDTتاخیر فرکانس 
(5.0%)

0.0 – 100.0%

اکتیـو شـدن خروجـی دیجیتـال بـه معنـاي بـالاتر رفـتن از ایـن          میتوانید با تعریف فرکانس خاصی وباند هیسترزیس آن
.فرکانس را داشته باشید

. برسد ترمینال خروجی تعریف شده فعال مـی شـود  ) P8.21پارامتر (FDTوقتی که فرکانس خروجی به سطح فرکانس 
برسـد ترمینـال   ) FDTسـطح فرکـانس   -FDTتـاخیر فرکـانس   (اگر فرکانس خروجی افت کند و بـه مقـدار کمتـر از    

.خروجی دوباره غیر فعال می شود

فرکانس خروجی

FDT ترمینال خروجی

FDTتاخیر فرکانس

زمان

FDT سطح فرکانس

زمان
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فرکانس مشخص شدهرسیدن به 
P8.23100.0~0.0فرکانس ماکزیممفرکانس مشخص شدهرسیدن به%

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

تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور
P8.2410.00~0.00کنترل افت سرعتHz)0.00(

هنگامیکه چندین موتور یک بار را حرکت می دهند ، بخاطر اختلاف در سرعت نامی موتورها ، بار هر موتور ممکـن اسـت   
در اینصورت بار موتورهـاي مختلـف توسـط تـابع افـت سـرعت       . متفاوت باشد و بصورت مساوي بین موتورها تقسیم نشود

وقتی گشـتاور نـامی   . کاهش سرعت موتور در راستاي افزایش گشتاور آن انجام می گیرداین کار بصورت . بالانس می شود
.خواهد بودP8.24موتور در خروجی قرار گیرد افت فرکانس معادل پارامتر

.را می توان بدست آوردP8.24هنگام تست و راه اندازي مقدار واقعی پارامتر 
همزمانپمپ بصورت3یا 2انتخاب موتور کمکی در کنترل 

P8.25
انتخاب موتور کمکی

 )0(

غیر فعال: 0
1موتور : 1
2موتور :  2
هر دو موتور:  3

در این حالـت یـک موتـور بصـورت     . پارامتر فوق جهت کنترل ساده حداکثر سه موتور یا پمپ مورد استفاده قرار می گیرد
و اسـتارت  . دو موتور دیگر بصورت مستقیم استارت می شـوند . دائم به اینورتر وصل می باشد و سرعت آن تنظیم می شود

. آنها توسط دو رله اینورتر انجام می گیرد
AI1فاده از این مد باید یک فیدبک از فشار توسط یک سنسور فشار به یکی از ورودیهاي آنالوگ اینـورتر یعنـی   جهت است

بایـد یـک   PIDباید تنظـیم شـوند و بـراي    PIDپارامترهاي کنترل . داده شود تا اینورتر بتواند فشار آب را بخواندAI2یا 
. توسط این رفرنس فشار دلخواه تنظیم می گردد. شودکه می تواند از کی پد باشد در نظر گرفتهPIDرفرنس 

اگـر  . وقتی سیستم استارت می شود اینورتر سعی می نماید با تنظیم سرعت موتور خود فشار مـورد نیـاز را ایجـاد نمایـد    
یـد و  سرعت موتور به حداکثر خود رسید ولی فشار دلخواه تامین نشد، اینورتر یکی از موتورهاي کمکی را استارت مـی نما 

فرکانس خروجی

فرکانس رفرنس P8.23 شده فرکانس مشخص

ترمینال خروجی

زمان

زمان
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.اگر فشار باز هم پائین بود موتور کمکی دوم هم استارت می شود
حال اگر فشار بالا بود اینورتر ابتدا سرعت موتور خود را کم می کند و اگر لازم بود موتورهاي کمکی را از مدار خـارج مـی   

دنمای

تنظیم تاخیر در کنترل پمپهاي کمکی

P8.26
1تاخیر در استارت و استپ موتور

 )5.0s(0.0~3600.0s

P8.27
2تاخیر در استارت و استپ موتور

 )5.0s(0.0~3600.0s

براي اینکه موتورهاي کمکی با تغییرات جزئی فشار زود به زود استارت و استپ نشوند و سیستم پایداري بیشتري داشـته  
.ر ایجاد نمودباشد با تنظیم پارامترهاي فوق می توان در استارت و استپ موتورهاي کمکی تاخی

DCکنترل مقاومت ترمز 

P8.28بستگی به مدل دارد(ولتاژ نامی اینورتر%140.0~115.0تنظیم حد ولتاژ ترمز(
دستگاه در کاربردهائی که نیاز به استپ سریع دارند یا موتور در حالت ژنراتـوري قـرار   DCبراي جلوگیري از افزایش ولتاژ 

جهـت وارد کـردن مقاومـت    DCروشن شدن یونیت ترمـز  . می گیرد باید یک مقاومت ترمز مناسب به دستگاه وصل کرد
. می گیردتنظیم می شود، انجام P8.28که توسط پارامتر DCترمز به مدار با توجه به سطح ولتاژ 

تنظیم مد کاري فن دستگاه

P8.29
کنترل فن

 )0(
مد استپ اتوماتیک: 0
همواره در حال کار: 1

اگر پارامتر فوق در حالت صفرباشد در زمان استارت موتور فن اینورتر روشن می شود و در زمان استپ موتور فـن اینـورتر   
.با توجه به دماي دستگاه خاموش می شود

.پارامتر فوق یک باشد فن اینورتر دائم در حال کار خواهد بوداگر 

P8.30

کاهش نوسان جریان موتوردر 
دورهاي خاص

 )0(

فعال :  0
غیر فعال: 1

کـه بـا فعـال کـردن پـارامتر      . وقتی بار موتور کم باشد ممکن است جریان موتور در فرکانسهاي خاصی نوسان داشته باشد
PD.00فوق و با  استفاده از پارامترهاي  – PD.03می توان این نوسانات را کنترل نمود.

P8.31
PWMمد 

 )0(

PWMمد یک : 0
PWMمد دو : 1
PWMمد سه : 2

ممکن است تاثیرات متفاوتی از نظر نویز و نوسان در فرکانسهاي پائین یا بالا داشته باشـند کـه بـا    PWMمدهاي مختلف 
. توجه به نوع بار و جریان موتور و نوسانات،  انتخاب و تست می شوند
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PIDگروه پارامترهاي : P9گروه 

یک روش معمول در کنترل پروسه ها می باشد و براي تنظیم و تثبیت مقادیري ماننـد فشـار و دمـا    PIDسیستم کنترل 
. یک سیگنال فیدبک از پروسه گرفته می شود و با یک مقدار مرجع مقایسه می گـردد PIDدر سیستم . استفاده می شود

در اینـورتر خروجـی   .  ار رفـرنس نگـه دارد  باید به گونه اي باشد که بتواند مقدار فیدبک را نزدیک بـه مقـد  PIDخروجی 
PIDبا تغییر سرعت موتور پروسه را کنترل می نماید.

P3.01 = 6باید مقدار پارامتر PIDبراي فعال شدن  (PID)تنظیم گردد .
از کـی  PIDبـود، رفـرنس   0اگر مقدار این پارامتر برابر با . را تعیین می نمایدPIDمحل تنظیم رفرنس P9.00پارامتر 

.مقدار رفرنس کی پد تعیین می شودP9.01پد خواهد بود و توسط پارامتر 
. را تعیین می نمایدPIDمحل ورودي فیدبک P9.02پارامتر 

.رنس و فیدبک بر اساس درصد تعیین می شوندمقادیر رف

P9.00
PIDانتخاب محل رفرنس 

 )0(

کی پد : 0
AI1ورودي آنالوگ : 1
AI2ورودي آنالوگ : 2
HDIورودي : 3
multi stepورودي حالت چند سرعته : 4
ارتباط سریال: 5

P9.01100.0-%0.0)%0.0( میزان رفرنس کی پد%

P9.02
PIDانتخاب محل فیدبک 

 )0(

AI1ورودي آنالوگ : 0
AI2ورودي آنالوگ : 1
AI1+AI2ورودي آنالوگ : 2
HDIورودي : 3
ارتباط سریال: 4

P9.03
PIDخروجی 

 )0(
مثبت : 0
منفی: 1

فرکانس خروجی

PIDفیلتر
PIDفیدبک 

PIDمقدار رفرنس 

PIDکنترلر  فرکانسکنترلر
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PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04 ضریب گینKp )0.10(0.00-100.00

P9.05 زمان انتگرالTi)0.10 S(0.01-10.00 S

P9.06 زمان دیفرانسیلTd )0.00(0.00-10.00S

باید بـه صـورتی تنظـیم شـوند کـه      Tdو زمان دیفرانسیل Ti، زمان انتگرال Kpشامل ضریب گین PIDضرایب کنترل 
. پروسه 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 
.بدون اینکه سیستم دچار نوسان شودباید تا حد ممکن کاهش یابد) Ti)P9.05پارامتر زمان انتگرال 

را صفر قرار می دهند ولـی اگـر نیـاز باشـد     Tdکافی می باشد و معمولا ضریب Tiو Kpدر اکثر موارد تنظیم دو ضریب 
نیز تغییر کند ، مقدار آن باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیسـتم دچـار   )Td)P9.06مقدار زمان دیفرانسیل 

. نوسان 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 سیسـتم کنتـرل   P9.07پارامتر 
بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانهاي خیلـی  PIDزمان نمونه برداري و محاسبات .را انجام می دهدPIDیکبار محاسبات 

بنابراین باید با توجه به نوع پروسـه تحـت کنتـرل زمـان نمونـه      . سریع ممکن است باعث ناپایداري و نوسان سیستم گردد
. برداري مناسب را تعیین نمود

را تعیـین  PIDو مقدار فیدبک PIDحد بایاس را مشخص می کند، که حداکثر فاصله بین مقدار رفرنس P9.08پارامتر 
و در نتیجه فرکانس خروجی درایـو ثابـت مـی    PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی PIDاگر مقدار فیدبک . می کند

ام می شـود و بـا تغییـرات فرکـانس خروجـی      دوباره انجPIDاگر مقدار فیدبک از این محدوده خارج شد، محاسبات . ماند
. مقدار فیدبک دوباره به این محدوده برگردانده می شود

مقدار فیدبک

فرکانس خروجی 

حد بایاس

زمان

زمان

مقدار رفرنس
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تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.09محدوده قطعی سیگنال فیدبک
( 0.0% )

0.0-100.0%

P9.10 سیگنال فیدبکزمان قطعی
(1.0S )

0.0-3600.0S

اگر سیگنال فیدبک از این مقدار کمتر شـود و زمـان   . مقدار کاهش سیگنال فیدبک را بر حسب درصد نشان می دهدP9.09پارامتر 
.نیز سپري شود درایو فالت قطعی سیگنال فیدبک می دهدP9.10پارامتر 
.می باشدP9.01درصد 100برابر با P9.09درصد 100

سادهPLCو سرعت مختلف پله شانزدهسیستمگروه پارامترهاي تعریف: PAگروه 

پله می باشد که در هر پله می توان فرکانس مشخص، جهت چـرخش و مـدت زمـان چـرخش را     16ساده شامل حداکثر PLCتابع 
اگر اینورتر را در این مد قرار دهیم با استارت اینورتر با اجـراي  . این پله ها بصورت اتوماتیک و پشت سر هم اجرا می شوند. تعیین نمود

.تصمیم گیري انجام می شودPA.00از انجام یک سیکل کامل با توجه به مقدار پارامتر هر پله ، پله بعدي اجرا می شود و پس 
سرعت پله اي قابل دسترسی خواهد بـود  16در اینصورت (P3.01 = 5)همچنین اینورتر را می توان در مد سرعت پله اي قرار داد 

.ترمینال ورودي دیجیتال قابل انتخاب می باشد4پله توسط 16که این 
.سرعت پله اي قابل دسترسی می باشد15باشد حداکثر 5عددي بغیر از P3.01اگر مقدار پارامتر 

ساده سرعتها بصورت اتوماتیک و پس از گذشت زمـان هـر   PLCساده با مد سرعت پله اي در این است که در مد PLCتفاوت مد 
.اي دیجیتال انتخاب می شوندودیهپله تغییر می کنند ولی در مد سرعت پله اي ، سرعتها توسط ور

سادهPLCانتخاب مد 

PA.00 مدPLCساده
( 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

ساده پس از اتمام یک سیکل کاري استپ می شود و براي استارت مجدد نیاز است فرمان استارت دوباره PLCدر این حالت مد : 0
.صادر شود

و پله هاي سرعت دیگر تغییـر  . در این حالت پس از اتمام یک سیکل کاري اینورتر با فرکانس آخرین پله به کارخود ادامه می دهد: 1
.نمی کنند

یک سیکل کاري دوباره یک سیکل دیگر به همان شکل اجرا می شود و این کار تا زمانیکه فرمان استپ داده در این حالت با اتمام: 2
.شود تکرار می گردد
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PA.01
سـاده پـس از قطـع    PLCذخیره 

برق
( 0 )غیر فعال : 0
فعال: 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 6553.5-00مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.04 (%0.0)%100.0-100.0-1سرعت پله اي

PA.05 6553.5-10مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.06 (%0.0)%100.0-100.0-2سرعت پله اي

PA.07 6553.5-20مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.08 (%0.0)%100.0-100.0-3سرعت پله اي

PA.09 6553.5-30مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.10 (%0.0)%100.0-100.0-4سرعت پله اي

PA.11 6553.5-40مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.12 (%0.0)%100.0-100.0-5سرعت پله اي

PA.13 6553.5-50مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.14 (%0.0)%100.0-100.0-6سرعت پله اي

PA.15 6553.5-60مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.16 (%0.0)%100.0-100.0-7سرعت پله اي

PA.17 6553.5-70مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.18 (%0.0)%100.0-100.0-8سرعت پله اي

PA.19 6553.5-80مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.20 (%0.0)%100.0-100.0-9سرعت پله اي

PA.21 6553.5-90مدت زمان کار با سرعت پله اي S(0.0S)

PA.22 (%0.0)%100.0-100.0-10سرعت پله اي

PA.23
مدت زمان کار بـا سـرعت پلـه اي    

10
0-6553.5 S(0.0S)

PA.24 (%0.0)%100.0-100.0-11سرعت پله اي

PA.25
مدت زمان کار بـا سـرعت پلـه اي    

11
0-6553.5 S(0.0S)

PA.26 (%0.0)%100.0-100.0-12سرعت پله اي

PA.27
مدت زمان کار بـا سـرعت پلـه اي    

12
0-6553.5 S(0.0S)

PA.28 (%0.0)%100.0-100.0-13سرعت پله اي

PA.29
مدت زمان کار بـا سـرعت پلـه اي    

13
0-6553.5 S(0.0S)
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PA.30 (%0.0)%100.0-100.0-14سرعت پله اي

PA.31
مدت زمان کار بـا سـرعت پلـه اي    

14
0-6553.5 S(0.0S)

PA.32 (%0.0)%100.0-100.0-15سرعت پله اي

PA.33
مدت زمان کار بـا سـرعت پلـه اي    

15
0-6553.5 S(0.0S)

.تعیین می شوند( P0.04 )مقدار سرعتهاي پله اي بر اساس درصد فرکانس ماکزیمم 
.اگر مقدار سرعت پله اي منفی تنظیم شود موتور در جهت چپگرد می چرخد

.تعیین می شودPA.37می باشد که توسط پارامتر تریا دقیقواحد زمان بر اساس ثانیه 

S1انتخاب سرعتهاي پله اي بر اساس ترکیبی از ورودیهاي دیجیتال  – S4و مطابق با شکل  زیر انجام می شود.

سرعتهاي پله ايانتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي

PA.34
براي پله هاي ACC/DECزمان 

0-7
0-0XFFFF( 0 )

PA.35
براي پله هاي ACC/DECزمان 

8-15
0-0XFFFF( 0 )

اینورتر داراي چهار شـتاب  . پارامترهاي فوق براي انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي پله هاي مختلف استفاده می شود
متفاوت می باشد
ACC/DEC0,ACC/DEC1, ACC/DEC2, ACC/DEC3

از 15-8و بـراي پلـه هـاي    PA.34از پارامتر 7-0براي پله هاي . براي هر پله می توان یکی از این شتابها را انتخاب کرد
.استفاده می شودPA.35پارامتر 

.شتاب یک پله را مشخص می کنندPA.35و PA.34هر دو بیت پارامترهاي 
.مشخص شده استPA.35و PA.34در جدول زیر نحوه تنظیم پارامترهاي  

فرکانس خروجی

ترمینالهاي ورودي

سرعتهاي پله اي
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پارامتر رقم باینري شماره 
پله

ACC/DE
C Time 0

ACC/DE
C Time 1

ACC/DE
C 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

:براي مثال اگر بخواهیم براي پله هاي مختلف شتاب ها را به صورت زیر تعریف کنیم

شماره 
پله

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

ACC/D
EC

time

0 1 2 3 2 1 3 0 3 3 2 0 0 0 2 2

:بصورت زیر خواهد بودPA.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
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خواهد 0XA02Fبرابر با PA.35و مقدار پارامتر 0X36E4بصورت هگزادسیمال برابر با PA.34بنابراین مقدار پارامتر 
.بود

سادهPLCمد استارت مجدد 

PA.36
مد استارت مجدد

 )0(

0استارت مجدد از پله : 0

استارت مجدد با ادامه از پله متوقف شده : 1

PA.36استارت مجدد با توجـه بـه مقـدار پـارامتر     . ساده فرمان استپ داده شود و درایو متوقف شودPLCوقتی در مد  
.خواهد بود0اگر مقدار پارامتر فوق صفرباشد استارت مجدد از پله . انجام می شود

. باشد استارت مجدد از ادامه پله متوقف شده انجام خواهد گرفت1اگر مقدار پارامتر فوق 

تنظیم واحد زمان سرعتهاي پله اي

PA.37
واحد زمان

 )0(

ثانیه: 0
دقیقه: 1

گروه توابع حفاظتی: PBگروه 

حفاظت قطعی فازهاي ورودي و خروجی

PB.00
حفاظت قطع فاز ورودي

 )1(

غیر فعال: 0
فعال  : 1

PB.01
حفاظت قطع فاز خروجی

 )1(

غیر فعال: 0
فعال :  1

موتوربارحفاظت اضافه 

PB.02
موتوربارحفاظت اضافه 

 )2(

غیر فعال: 0
فعال با شرط موتور معمولی بدون فن اضافی  :1
فعال و موتور فرکانسی با فن اضافی : 2

بخاطر اینکه دور موتور کاهش مـی یابـد و سـیتم خنـک کننـدگی      30Hzدر این مد کنترل دور در فرکانسهاي زیر :   1

.موتور را کاهش میدهدمجاز بارمقدار اضافه موتور نمی تواند بصورت کامل موتور را خنک کند اینورتر 

وري د و در هـر د زیرا موتور داراي فن اضافی می باشفرض میشودموتور در هر دوري یکسانباردر این شرایط اضافه :  2

.آنرا خنک می کند
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PB.03
موتورباراضافه جریان تنظیم 

)100%(20.0% - 120%

:مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود
) PB.03(موتورجریان اضافه بار ) = جریان نامی موتور/جریان نامی اینورتر* ( 100%

.اینورتر بیشتر از جریان نامی موتور باشداین پارامتر معمولا زمانی تنظیم می شود که جریان نامی
افـزایش یابـد زمـان    بـار هـر چـه اضـافه    . درصد جریان نامی می باشد200ثانیه براي 60موتور بارزمان حفاظت اضافه 
بـار کمتر تنظیم شود به معنی این می باشد که موتور اجـازه دارد  اضـافه   PB.03اگر مقدار پارامتر . کاهش خواهد یافت

.و زمان آنرا نمایش می دهدبارشکل زیر رابطه اضافه . کمتري بکشد و زودتر قطع می کند

و زمانبارمنحنی اضافه 
کنترل افت ولتاژپارامترهاي

PB.04
مقدار افت ولتاژ

 )80.0%(70.0~110%

PB.05

مقدار کاهش فرکانس زمان افت 
ولتاژ

 )0.0Hz(
0.00Hz~P0.04

در ایـن  . اینورتر کاهش مـی یابـد  DCپارامترهاي فوق زمانی استفاده می شوند که مقدار ولتاژ افت می کند و سطح ولتاژ 
بـراي  . بدون اینکه فالت دهد به کار خود ادامه دهـد DCحالت اینورتر می تواند با کنترل سیستم جبران سازي افت ولتاژ 

همین منظور اینورتر ممکن است مقدار فرکانس خروجی را کاهش دهد 
شود اینورتر مجاز خواهد بود فرکانس خروجـی را حـداکثر بـه انـدازه     PB.04کمتر از مقدار پارامتر DCاگر سطح ولتاژ 

صفر تنظیم شـود ایـن   PB.05اگر مقدار پارامتر . کاهش دهد و بدون ایجاد فالت به کار خود ادامه دهدPB.05پارامتر 
. مد غیر فعال می شود

.هنگام فعال سازي این پارامترها باید به مقدار اینرسی بار توجه داشت

PB.06
حفاظت اضافه ولتاژ به هنگام 

کاهش دور
( 1 )

غیر فعال: 0
فعال: 1

PB.07
حفاظت اضافه ولتاژحد 

)130%(110~150%

موتورباراضافه 

زمان

جریان

ثانیه60
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DCهنگام کاهش دور موتور ممکن است بخاطر اینرسی بالاي بار، انرژي برگشتی از موتور باعث بـالا رفـتن سـطح ولتـاژ     
.اینورتر شود

بیشتر شد اینورتر سـرعت موتـور را ثابـت نگـه مـی      PB.07در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تعریف شده در پارامتر 
شد اینورتر اجاره می دهـد  PB.07کمتر از مقدار DCزمانیکه سطح ولتاژ . دارد و اجازه نمی دهد دور موتور کاهش یابد

.دور موتور دوباره کاهش یابد
اینورتر فالـت اضـافه   DCصفر تنظیم شود این مد غیر فعال می شود و با بالا رفتن سطح ولتاژ PB.06ر اگر مقدار پارامت

.ولتاژ داده و قطع می کند

پارامترهاي کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت

PB.08

حفاظت اضافه جریان به هنگام 
افزایش دور

Pو مدل % G160مدل (
120%(

جریان نامی موتور 200%~50

PB.09

حد کاهش فرکانس جهت
محدود کردن جریان

 )10.00(
0.00~100.00Hz/s

PB.10
محدود کردن اتوماتیک جریان

( 0 )

فعال: : 0
غیر فعال به هنگام دور ثابت موتور: 1

.پارامترهاي فوق اضافه جریان موتور را با کم کردن سرعت موتور کنترل می کنند
. بیشترین جریان مجاز براي موتور را بر حسب درصد جریان نامی تعریف می کندPB.08پارامتر 
بیشترین فرکانس مجاز را تعریف می کند که اینورتر می تواند براي کنترل اضـافه جریـان ، آن را کـاهش    PB.09پارامتر 

.دهد
تر با کاهش سرعت موتور، جریـان موتـور را کـم مـی     شد اینورPB.08در صورتیکه جریان موتور بیشتر از جریان پارامتر 

کند بدون اینکه خطاي اضافه جریان دهد و اگر جریان کاهش یافت اینورتر دوباره سرعت موتور را به مقدار قبلی بـاز مـی   
.گرداند

ارد و اجـازه نمـی   اگر افزایش جریان در زمان استارت و دور گرفتن موتور اتفاق بیفتد اینورتر دور موتور را ثابت نگه مـی د 
اگر جریان موتور کاهش یابد اینورتر اجازه می دهد موتور دور بگیرد تا به دور تنظیمی خـود  . دهد موتور بیشتر دور بگیرد

.برسد
صفر باشد کنترل اضافه جریان در هر دو حالت دور ثابت و زمان دور گرفتن موتـور انجـام مـی    PB.10اگر مقدار پارامتر 

.شود
. دور گرفتن موتور انجام می شودیک باشد کنترل اضافه جریان فقط در زمان شتاب گیري وPB.10اگر مقدار پارامتر 

گروه پارامترهاي ارتباط سریال مد باس: PCگروه 
آدرس سریال دستگاه

PC.00
آدرس  مدباس

( 1 )
1-247
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میزان سرعت

PC.01
Baud rate

( 3 )

0  :1200 BPS
1 :2400BPS
2 :4800BPS
3  :9600BPS
4  :19200BPS
5 :38400BPS

فرمت اطلاعات

PC.02
Data Format

( 1 )

0-1
0: RTU, 1 start bit, 8 data bits, no parity check, 1

stop bit.
1: RTU, 1 start bit, 8 data bits, even parity check, 1

stop bit.
2: RTU, 1 start bit, 8 data bits, odd parity check, 1

stop bit.
3: RTU, 1 start bit, 8 data bits, no parity check, 2

stop bits.
4: RTU, 1 start bit, 8 data bits, even parity check, 2

stop bits.
5: RTU, 1 start bit, 8 data bits, odd parity check, 2

stop bits.
6: ASCII, 1 start bit, 7 data bits, no parity check, 1

stop bit.
7: ASCII, 1 start bit, 7 data bits, even parity check, 1

stop bit.
8: ASCII, 1 start bit, 7 data bits, odd parity check, 1

stop bit.
9: ASCII, 1 start bit, 7 data bits, no parity check, 2

stop bits.
10: ASCII, 1 start bit, 7 data bits, even parity check,

2 stop bits.
11: ASCII, 1 start bit, 7 data bits, odd parity check, 2

stop bits.
12: ASCII, 1 start bit, 8 data bits, no parity check, 1

stop bit.
13: ASCII, 1 start bit, 8 data bits, even parity check,

1 stop bit.
14: ASCII, 1 start bit, 8 data bits, odd parity check, 1

stop bit.
15: ASCII, 1 start bit, 8 data bits, no parity check, 2

stop bits.
16: ASCII, 1 start bit, 8 data bits, even parity check,

2 stop bits.
17: ASCII, 1 start bit, 8 data bits, odd parity check, 2

stop bits.
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زمان تاخیر ارتباط سریال

PC.03
زمان تاخیر ارتباط سریال

( 5ms)
0-200ms

timeoutزمان تاخیر 

PC.04
timeoutزمان تاخیر 

 )0.0(0.0 – 100.0S

تنظیم مد فالت ارتباط سریال

PC.05
مد فالت ارتباط سریال

( 1 )

آلارم و استپ بدون رمپ: 0
بدون آلارم و ادامه کار: 1
(P1.03=2)اگر P1.06بدون آلارم اما استپ متناسب با پارامتر : 2
P1.06بدون آلارم اما استپ متناسب با پارامتر : 3

گروه پارامترهاي تکمیلی: PDگروه 
توابع بازدارنده نوسان

لذا پارامتر تعیـین فرکـانس مـرزي    . استفاده میشود این توابع جهت بازدارندگی نوسان جریان به هنگام بی بار بودن موتور
بازدارنده نوسان جهت تعیین حد نوسان در دو بازه پائین و بالاي این فرکانس تعریف شده اسـت وهمچنـین  تعیـین حـد     

دامنه محدودسازي این نوسان در این بازه ها تعریف شده است

PD.00
در فرکانس تابع باز دارنده نوسان 

پائین
( 5 )

0-500

PD.01
در فرکانس تابع باز دارنده نوسان 

بالا
( 100 )

0-500

PD.02
دامنه بازدارنده نوسان

( 5000 )
0-10000

PD.03
فرکانس مرزي بازدارنده نوسان

( 12.5 Hz )

0.0 Hz-P0.04     اگـر فرکـانس خروجـی بیشـتر ازPD.03  باشـد
اثر می PD.01اثر می کند در غیر اینصورت پارامتر PD.00پارامتر 

.کند

PD.04
Over-modulationمد 

( 0 )

غیرفعال: 0
فعال: 1

می باشدجهت استفاده کارخانه PEگروه 
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اشکال یابی کنترل دورها

در بندهاي یک و دو اینورتر کلا روشن نمی شود و در بنـد سـوم   .اشکالات اینورتر معمولا در چهار حالت زیر متصور است
هیچگونه فالتی دیده نمی شود و در بند چهارم اینورتر روشن میشود و نشاندهنده فالتی را  مطابق با جدول ردیابی خطاهـا  

.در ذیل توضیحات نشان میدهد
:در اینصورت. برق اینورتر وصل میشود ولی نمایشگر چیزي نشان نمیدهد)1

a.برق در ورودي اینورتر وجود ندارد و علت را در ورودي پیدا کنید.  منبع تغذیه اینورتر را چک کنید
b.ازه گیري کنید و علت را در برق تغذیه ردیابی کنیددولتاژ برق در ورودي کافی نیست آنرا با ولتمتر ان.
c.در ورودي اینورتر آثار جرقه دیده می شود و ورودي آن آسیب دیده است.
d.نبع تغذیه داخلی اینورتر آسیب دیده استم

با زدن فیوز مینیاتوري سریعا قطع میشود)2
a.در اینورتراتصالی وجود دارد
b.اتصالی در کابل ورودي به اینورتر ایجاد شده است
c.فیوز مینیاتوري خراب شده است

موتـور کـار   RUNاینورتر روشن میشود و همه چیز بنظر سالم است و فالتی هم نداریم ولی با اعمال فرمـان  )3
نمی کند
a. ارتباط خروجیU,V,Wسه فاز به موتور را چک کنید.
b.فرمانهاي کنترلی به دستگاه را چک کنید
c. شفت موتور قفل شده است

یا در حالت معمول و بدون اعمال فرمانی فالـت داریـم کـه    RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادن فرمان )4
.در اینصورت به جدول زیر مراجعه کنید

جدول ردیابی خطاهاي کنترل دور
ــایش  نمـــ

کدخطا هاشرحفالت
ردیابی و رفع خطاخطا

OUT1 خطاي فازIGBT-U1 شتابAcc/Dec    خیلی کم است آنـرا متناسـب زمـان
.شتابگیري مناسب زیاد نمائید

IGBT بـه مرکـز سـرویس گـزارش     . معیوب شده اسـت
.دهید

اشکالات اتصال زمین یا اتصـالی در فـاز کابـل یـا موتـور      
.وجود دارد

اختلالات نویز مغناطیسی بر روي کابـل خروجـی ایجـاد    
.میشود

موتور قفل شده است

OUT2 خطاي فازIGBT-V2

OUT3 خطاي فازIGBT-W3

OC1
اضافه جریان به هنگام شیب 

4افزایش سرعت
در خروجی اینورتر اتصالی وجود دارد

بار موتور سنگین است و شـتاب دسـتگاه سـریع انتخـاب     
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جدول ردیابی خطاهاي کنترل دور
ــایش  نمـــ

کدخطا هاشرحفالت
ردیابی و رفع خطاخطا

OC2
اضافه جریان به هنگام شیب 

5کاهش سرعت
شده است

.درست انتخاب نشده استV/Fمنحنی 
میشودواردبارهاي لحظه اي شدید روي موتور 

استموتور قفل شده  OC3
اضافه جریان به هنگام سرعت 

6ثابت

OV1
اضافه ولتاژ به هنگام شیب 

7افزایش سرعت
درست انتخاب نشده استDecشتاب کاهنده یا 

بار داراي انـرژي برگشـتی بـه شـبکه اسـت و میبایسـت       
مقاومت ترمز اضافه شود 

.شهر بالاستولتاژ ورودي برق 
هارمونیک روي شبکه برق ورودي به جهت بارهاي دیگـر  

وجود دارد

OV2
اضافه ولتاژ به هنگام شیب 

8کاهش سرعت

OV3
اضافه ولتاژ به هنگام سرعت 

9ثابت

UV10خطاي ولتاژ کم شبکه

.یکی از فازهاي ورودي قطع شده است
چشـمک بـرق  .(افت شدید ولتاژ شبکه اتفاق افتاده اسـت 

)شبکه
ترمینال هاي سه فاز ورودي کـاملا سـفت نشـده انـد یـا      

روکش سیم مانع شده است
نوسانات برق در شبکه وجود دارد

OL111خطاي اضافه بار موتور

در دورهاي پائین جریان اضافی به مدت طولانی از درایـو  
کشــیده میشــود جائیکــه  از موتــور معمــولی بــدون فــن 

.استفاده میکنیم
V/Fانتخاب نادرست منحنی 

انتخاب نادرست موتور
PB.03انتخاب نادرست پارامتر 

تغییر شدید در بار

OL212خطاي اضافه جریان اینورتر

و سنگینی بارACC/DECانتخاب نادرست شتاب 
V/Fانتخاب نادرست منحنی 

ظرفیت اینورتر درست انتخاب نشده است

SPI
خطاي قطع  فاز ورودي 

13دستگاه

قطعی در فاز ورودي یا دو فاز شدن ورودي برق شهر
ترمینال فازهاي ورودي درست سفت نشده اند
نوسانات در یکی از فازهاي ورودي وجود دارد

بالانس ولتاژ در سه فاز ورودي بهم خورده است

SPO
خطاي قطع فاز خروجی به 

14موتور
یکی از فازهاي خروجی قطع شده است

سیمهاي سه فاز موتور قطع شده استیکی از کلاف 
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جدول ردیابی خطاهاي کنترل دور
ــایش  نمـــ

کدخطا هاشرحفالت
ردیابی و رفع خطاخطا

یـا در سـر موتـور    U,V,Wاتصالات سه فاز در خروجی 
.شل میباشد

EF
دریافت خطاي خارجی از 

.ورودي دیجیتال فالت خارجی فعال شده است17ترمینال کنترل

OH115دستگاهدرجه حرارت بالا

استC°40درجه حرارت محیط اینورتر بیش از 
نزدیک اینورتر نصب شده استمنبع حرارتی 

فن هاي خنک کن اینورتر و یا کابینـت اینـورتر معیـوب    
شده اند

مجاري ورودي هوا به اینورتر یا کابینـت آن بسـته شـده    
بررسی فیلترها ویا آلـودگی زیـاد اطـراف پـره هـاي      (اند 

).هیت سینک اینورتر چک شود
.اینورتر بالا انتخاب شده استCarrierفرکانس 

OH2درجه حرارت بالايIGBT16

CE18خطاي خط سریال

Baud rateانتخاب ناصحیح 
نادرستDataدریافت 

قطع ارتباط سریال به مدت طولانی با دستگاه

ITE19خطاي تشخیص جریان

اشکال در کانکتورهاي داخل دستگاه
معیوب شده استجریانسنسور 

اشکال در مدارات کنترلی بردها

TE 20اتوتیونینگخطاي

اشکال در وارد کردن پارامترهاي موتـور و یـا نـاقص وارد    
کردن آن

.استموتور جهت این اینورتر درست انتخاب نشده 
کابل موتور درست متصل نشده است

تمـاس  ( زمان زیادي براي اتوتیونینگ صرف شده اسـت  
)با فروشنده

EEP خطايEEPROM21
و در صورت تکـرار  Stop/Resetریست درایو با شاسی 

تماس با فروشنده

PIDE خطاي فیدبکPID22
فیدبک یا ارتباط سنسور با درایو قطع شده است

قطع شده استPIDمنبع رفرنس 
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جدول ردیابی خطاهاي کنترل دور
ــایش  نمـــ

کدخطا هاشرحفالت
ردیابی و رفع خطاخطا

BCE23خطا از واحد ترمز

ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع شده است یـا سـوخته و   
قطع شده است

مقاومت ترمز با اهم کم انتخاب شده است

به همراه آدرس ارتباط سریال آنهالیست کامل پارامترها 
گروه پارامترهاي اساسی: P0گروه 

پیش تنظیماتتوضیحپارامتر
آدرستنظیم

P0.00مدل انتخاب)G/P(0 : مدG  مدل گشتاور ثابت
0)0( یرمدل گشتاور متغPمد :1

P0.01این پارامتر فقط خوانـدنی  // (اساس مدل تعیین شده بر توان نامی اینورتر
1)است 

P0.02این پارامتر فقط خوانـدنی  // (تعیین شده بر اساس مدل جریان نامی اینورتر
2)است 

P0.03
دریافت سیگنال انتخاب 

فرمان
RUN

استارت از پانل: 0
وروديهاياستارت از ترمینال:1
خط سریال باس :2

 )0(3

P0.04ماکزیمم فرکانسP0.05 – 400Hz50HZ)(4

P0.05حد بالاي فرکانسP0.06 – P0.0450HZ)(5

P0.060.00حد پائین فرکانس – P0.05)0.0Hz(6

P0.07
زمان شتاب 

ACC0(0.0~3600.0s)10.0S(7(افزایشی

P0.08
کاهشی زمان شتاب 

)DEC0(
0.0~3600.0s)10.0S(8

P0.09 انتخاب منحنیV/F

مدل خطی: 0
مدل منحنی قابل تعریف:1
)                                                       X1.3(1.3منحنی درجه : 2
)X1.7(1.7منحنی درجه   : 3
)              X2(2درجهمنحنی: 4

 )0(9

P0.10  بوست گشتاورVboost
تنظیم گشتاور اتوماتیک:            % 0.0

 10)0.0%(افزایش گشتاور موتور 10.0%~0.1%

P0.11 15.0~0.5سوئیچینگفرکانسkHz
بستگی به (

11)مدل دارد
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P0.12اتوتیونینگ پارامترهاي موتور

غیر فعال  : 0
;چرخشی یـا دینامیـک  ) autotuning(اتوتیونینگ :1

استموتور از بار جدا شده
امکان جـدا  ;استاتیک ) autotuning(اتوتیونینگ : 2

.کردن موتورازبارنیست

 )0(
12

P0.13 پارامترهابازیابی

غیر فعال :  0
اولیـه  بـه مقادیر P2از گـروه  پارامترها بغیـر مقادیر :1

.می گرندرکارخانه ب
پاك کردن رکوردهاي خطا ها :     2

 )0(13

گروه پارامترهاي استارت و استپ: P1گروه 

P1.00
مدهاي استارت

بصورت مستقیم و نرمال استارت: 0
و بعد استارت نرمالDCفعال کردن ترمز :1
پیدا کردن سرعت موتور در حال چرخش  و سپس :   2

استارت موتور

 )0(14

P1.0110.00~0.00استارتفرکانسHz)0Hz(15

P1.02
زمان ماندن در فرکانس 

0استارت – 50.0 S )0 S(16

P1.03
در DCتزریق جریان  

0.0لحظه استارت – 150 %( 0 % )17

P1.04زمان تزریق جریانDC0.0 – 50.0 S )0 S(18

P1.05 مدACC/DEC
بصورت خطی : 0
19)0( رزرو:1

P1.06رمپ استپ با : 0مدهاي استپramping
Coast( )0(20( استاپ فوري و رها کردن موتور:1

P1.07
DCفرکانس شروع تزریق 

50.0Hz-0.0در استپ
 )0.0 Hz

(
21

P1.08
زمان انتظار قبل از شروع 

DC0.0-50.0S )0 S(22تزریق جریان 

P1.09
در DCجریان تزریقی 

0.0لحظه  استپ – 150 % )0 %(23

P1.10 زمان تزریق جریانDC0.0 – 50.0 S )0 S(24

P1.11
زمان صفر ماندن فرکانس 

3600.0S )0 S(25~0.0راستگرد/به هنگام چپگرد

P1.12

عملکرد دستگاه هنگامی که 
مقدارفرکانس خروجی 

موتور کمتر از حد پائین 
است(P0.06)فرکانس 

پـارامتر  ( ادامه کار موتـور بـا فرکـانس حـد پـائین     :0
P0.06(

توقف یا استاپ:1
و منتظر ماندن تا رفرنس Stand-byدر وضعیت :   2

.بالاتر رود و موتور دوباره استارت شودP0.06از حد 

 )0(26
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P1.13 استارت مجدد موتور پس از
قطع و وصل برق

غیر فعال     : 0
27)0( فعال          :  1

P1.14 زمان تاخیر در استارت
3600.0S(0.0S)28-0.0مجدد

P1.15
فعال بودن چپگرد و 
راستگرد در زمان 

برقدارشدن
غیر فعال  : 0
29)0( فعال: 1

گروهP2  :پارامترهاي موتور
P2.0033بستگی به مدل اینورتر دارد توان نامی موتور
P2.010.01فرکانس نامی موتور Hz – P0.04 )50.0Hz(34
P2.0236000-0سرعت نامی موتورrpm( 1460 )35
P2.032000-0ولتاژ نامی موتورV )380 V(36
P2.04بستگی به توان موتور دارد پارامتر (جریان نامی موتورP2.00(37

P2.05بستگی به توان موتور دارد پـارامتر  (65.535-0.001مقاومت استاتور موتور
P2.00(38

P2.06بستگی به توان موتور دارد پـارامتر  (65.535-0.001مقاومت روتور موتور
P2.00(39

P2.07بستگی به توان موتور دارد پارامتر (اندوکتانس موتورP2.00(40
P2.08بستگی به توان موتور دارد پارامتر (اندوکتانس متقابل موتورP2.00(41
P2.09بستگی به توان موتور دارد پارامتر (جریان بی باري موتورP2.00(42

تنظیم فرکانس: P3گروه  
P3.000.00پدرفرنس فرکانس کیHz – P0.04)50.0Hz(43

P3.01
انتخاب منبع رفرنس 

Aسرعت

دستگاه کی پد: 0
1 :AI1) 1ورودي آنالوگ شماره (
2   :AI2) 2ورودي آنالوگ شماره(
3 :HDI)ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا (
4   :PLCساده
سرعت چند پله اي دیجیتال  : 5
PIDتعیین سرعت توسط کنترل : 6
ستگاه دتعیین سرعت توسط باس سریال :7

( 0 )44

P3.02
انتخاب منبع رفرنس 

Bسرعت

0 :AI1) 1ورودي آنالوگ شماره(
1 :AI2)2ورودي آنالوگ شماره(
2 :HDI)ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا

 )0(
45

P3.03
رنج فرکانسی منبع رفرنس 

B
)P0.04پارامتر (ماکزیمم فرکانس : 0
Aماکزیمم فرکانس رفرنس  : 1

 )0(46

P3.04
انتخاب منبع فرکانس 

رفرنس

Aمنبع رفرنس :  0
Bمنبع رفرنس: 1
2 :A+B
Bیا  Aماکزیمم رفرنس : 3

 )0(
47
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P3.05
تنظیم سرعت با
Up/ Down

و Upفعال،  ذخیره سرعت تنظیمـی شاسـی هـاي    : 0
Downحتی به هنگام خاموش شدن دستگاه

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

غیر فعال: 2
فعال و به هنگام استاپ کردن حافظه سـرعت پـاك   :  3

شده و سرعت صفر میشود

 )0(48

P3.06 سرعت جاگ)Jog(0.00~P0.04     با فعال شدن ایـن سـرعت موتـور بـا
5.00Hz(49( .فرکانس ثابت تعیین شده با این پارامتر حرکت می کند

P3.07 شتاب افزایندهJog0.0~3600.0s)50)بستگی به مدل دارد
P3.08 شتاب کاهندهjog0.0~3600.0s)51)بستگی به مدل دارد
P3.0910.00ی فرکانسپرشتابع-P0.04 )0.00Hz(52
P3.1020.00ی فرکانسپرشتابع-P0.04 )0.00Hz(53
P3.110.00دامنه فرکانس پرشی-P0.04 )0.00Hz(54

V/Fکنترل تابع : P4گروه  

P4.00راست گرد: 0جهت چرخش موتور
چپ گرد:1
چپ گرد قفل میشود: 2

( 0 )55

P4.01 مدPWM0 : فرکانس نویز موتور ثابت است: ثابت
56)0( یر می باشد فرکانس نویز موتور متغ: تصادفی :1

P4.02 تغییرفرکانسCarrier بر
اساس گرما

غیر فعال : 0
فرکانس کریر متناسب با دماي اینـورتر تغییـر   : فعال : 1

. می کند
 )0(57

P4.03 تابعAVR; سیستم
رگوله ولتاژ

غیر فعال  : 0
فعال در هر شرایط:1
در زمان کاهش سرعت غیر فعال شود :  2

 )0(
58

P4.0459)%0.0(%200.0~0.00حد جبران سازي لغزش

P4.05 مد اتوماتیک ذخیره سازي
انرژي

غیر فعال : 0
60)0( فعال: 1

P4.06 فرکانس نقطه شکست
شیب بوست

0.0%~50.0%
61)%20.0(تنظیم میشودP0.10ولتاژ بوست با پارامتر 

P4.07 فرکانس نقطه
f1(0.00Hz-P4.09 )5.00Hz(62(1شکست

P4.081ولتاژ نقطه شکست)V1(0.0%~100.0%)10.0%(63

P4.09 فرکانس نقطه
f2(P4.07Hz~P4.11 )30.0Hz(64(2شکست

P4.102ولتاژ نقطه شکست)V2(0.0%~100.0%)60.0%(65

P4.11 فرکانس نقطه
f3(P4.09~P2.01 )50.0Hz(66(3شکست

P4.123ولتاژ نقطه شکست)V3(0.0%~100.0%)100.0%(67
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پروگرام ترمینالهاي ورودي: P5گروه  

P5.00 تابع ورودي دیجیتالHDI
پالس ورودي سرعت بالا:  0
68)0( ورودي دیجیتال معمولی:   1

P5.01 تابع ورودي دیجیتالS10 : غیر فعال
راست گرد: 1
چپ گرد : 2
ــه : 3 ــرل ســـ کنتـــ

بـا  SInورودي (سیمه
ــارامتر   ــه پـ ــه بـ توجـ

P5.05(
جاگ راست گرد : 4
جاگ چپ گرد: 5
استاپ بدون شـیپ  :6

)Coast(کاهش 
ریست فالت : 7
ــت  : 8 ــف حرکـ توقـ

موتور
تعریــــــف ورودي : 9

خطاي خارجی
ــزایش : 10 ورودي افـ
دور
ورودي کــــاهش :11
دور
ــت : 12 ورودي جهــ

ــه   ــردن حافظ ــاك ک پ
ــه   ــه صــفر ب ســرعت ب
ــتفاده از   ــام اسـ هنگـ

ــاي ا ــورودیه زایش و ف
کاهش دور

ســــوئیچ بــــین : 13
Bیا Aرفرنس 

ســــوئیچ بــــین : 14
A+Bیا Aرفرنس 

ــین  : : 15 ــوئیچ بـ سـ
A+Bیا Bرفرنس 

سرعت پله اي1ورودي : 16
سرعت پله اي2ورودي : 17
سرعت پله اي3ورودي: 18
سرعت پله اي4ورودي : 19
توقف سرعت چند پله اي: 20
ورودي انتخـــاب گـــروه :  21

شتاب یک 
ــروه  : :  22 ــاب گ ورودي انتخ

شتاب دو
به هنگام PLCریست : 23

استاپ
PLCتوقف فانکشن : 24
ــتن : 25 ــه داشــ ورودي نگــ

بــدون PIDســرعت فعلــی  
تغییر
توقف فانکشن تراورس: 26
کردن کار تراورسریست: 27
ریست کردن کانتر: 28
ریست کردن طول: 29
ورودي نگـــه داشـــتن   : 30

شتاب و درنتیجه عدم افزایش 
یا کاهش سرعت فعلی

ورودي کانتر : 31
موقتا غیـر فعـال کـردن    : 32

UP/Down
رزرو شده اند: 39~33

 )1(69

P5.02 تابع ورودي دیجیتالS2)4(70

P5.03 ورودي دیجیتالتابعS3 )7(71

P5.04تابع ورودي دیجیتالS4 )0(72

P5.05 تابع وروديHDI )0(73

P5.06
ON/OFFزمان فیلتر 

74( 5 )10~1ترمینالهاي ورودي دیجیتال
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P5.07
راستگرد/مد کنترل چپگرد

(FWD/REV)

کنترل دو سیمه1مد : 0
کنترل دو سیمه2مد :1
کنترل سه سیمه1مد : 2
کنترل سه سیمه 2مد : 3

 )0(75

P5.08
هر تغییر فرکانس درمقدار

هاي شاسی(ثانیه 
Up/Down(

0.01~50.00Hz/s
 )

0.5Hz/S(
76

P5.09
ــائین ورودي  ــد پــــ حــــ

AI10.00V-10.00V )0.00 V(77آنالوگ

P5.10
حد پائین ورودي آنالوگ  

AI178)%0.00( %100.00-%100.00-بر حسب درصد

P5.11
حد بالاي ورودي 

AI10.00V-10.00Vآنالوگ
 )10.00 V

(79

P5.12
حد بالاي ورودي آنالوگ  

AI1100.00-%100.00-بر حسب درصد%
)100.00%

(80

P5.13فیلتر ورودي آنالوگAI10.00S-10.00S )0.10S(81

P5.14
حد پائین ورودي 

AI20.00V-10.00V )0.00 V(82آنالوگ

P5.15
حد پائین ورودي آنالوگ  

AI283)%0.00( %100.00-%100.00-بر حسب درصد

P5.16
حد بالاي ورودي 

AI20.00V-10.00Vآنالوگ
 )10.00 V

(84

P5.17
حد بالاي ورودي آنالوگ  

AI285)100.00%(%100.00-%100.00-بر حسب درصد

P5.18فیلتر ورودي آنالوگAI20.00S-10.00S )0.10S(86

P5.19
HDIانتخاب ورودي 

PIDورودي رفرنس  مانند رفرنس سرعت ، رفرنس : 0
PIDیا فیدبک

ورودي طول: 1
High Speedورودي کانتر سرعت بالا: 2

( 0 )87

P5.20 حد پائین وروديHDI0.0kHz-50.0kHz
 )0.0 kHz

(88

P5.21
بر HDIحد پائین ورودي 

89)%0.00( %100.00-%100.00-حسب درصد

P5.22 حد بالاي وروديHDI0.0kHz-50.0kHz)50.0kHz(90

P5.23
بر HDIحد بالاي ورودي 

%100.00-%100.00-حسب درصد
)100.00%

(91
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P5.24 فیلتر وروديHDI0.00S-10.00S )0.10S(92

ترمینالهاي خروجیپروگرام: P6گروه  

P6.00 انتخابHDO
خروجی پالس سرعت بالا: 0
ON-OFFخروجی معمولی:1

 )0(93

P6.01
پروگرام خروجی دیجیتال 

HDO در مدON-
OFF

غیر فعال  : 0
است موتور در حال چرخش :1
است موتور راست گرد در حال چرخش :2
استموتور چپ گرد در حال چرخش : 3
اینورتر در وضعیت فالت :4
FDTفرکانس در ناحیه : 5
فرکانس در ناحیه  تولرانس تعریف شده رفرنس: 6
در سرعت صفر) running(روشن بودن موتور :7
رسیدهPresetمقدار شمارش : 8
شدهمقدار شمارش تعین : 9

مقدار طول تعیین شده:10
تکمیل شدPLCیک پله :11
تکمیل شدPLCیک لوپ : :12
رسیده استRunningزمان : 13
رسیده استP0.05فرکانس درایو به حد بالاي :14
رسیده استP0.06فرکانس درایو به حد پائین : 15
Readyدر وضعیت : 16
موتور کمکی یک استارت شد: 17
استارت شدموتور کمکی دو : 18

رزرو شده اند: 20~19

)1(94

P6.02
پروگرام خروجی 

(RO1)1رله
 )4(95

P6.03
2پروگرام خروجی رله

(RO2)
 )0(96

P6.04وگالخروجی آنتابع)AO(0 : فرکانس خروجی موتور
فرکانس رفرنس:1
سرعت موتور: 2
جریان خروجی اینورتر: 3
ولتاژ خروجی اینورتر: 4
توان خروجی : 5
گشتاور خروجی:6

AI1ولتاژ : 7
ولتـــاژ یـــا جریـــان : 8

AI2ورودي 
HDIفرکانس : 9

مقدار طول: 10
مقدار شمارش: 11
رزرو شده اند : 12

 )0(97

P6.05خروجی تابعHDO )0(98

P6.06
حد پائین خروجی آنالوگ  

AO99)%0.0( %100.0-%0.0بر حسب درصد

P6.07
حد پائین خروجی آنالوگ  

AO
0.00V-10.00V )0.00 V(100

P6.08
حد بالاي خروجی آنالوگ  

AO100.0-%0.0بر حسب درصد%
 )100.0%

(101
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P6.09
حد بالاي خروجی آنالوگ  

AO
0.00V-10.00V

 )10.00 V
(102

P6.10
HDOحد پائین خروجی 

103)%0.0( %100.0-%0.0بر حسب درصد

P6.11 حد پائین خروجیHDO0.0-50.0kHz )0.0kHz(104

P6.12
HDOحد بالاي خروجی 

%100.0-%0.0بر حسب درصد
 )100.0%

(105

P6.13حد بالاي خروجیHDO0.0-50.0kHz )50kHz(106

گروه پارامترهاي تعاریف اینترفیس نمایشگر: P7گروه  
P7.00 107)0( 65535~0)پسورد(تعریف رمز
P7.01انتخاب زبانLCD108موجود نیست
P7.02109موجود نیستکپی کردن پارامترها

P7.03
تعریف کلید 

QUICK/JOG

0 :JOGسرعت جاگ
شاسی چپ گرد و راست گرد: 1
صفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی بـا شاسـی هـاي    :  2

UP وDOWN
1مد دیباگ :  3
2مد دیباگ :  4
3دیباگ مد : 5

 )0(110

P7.04
تعریف شاسی

STOP/RESET

است)مد کنترل پانل(P0.03=0فعال وقتی : 0
استP0.03=1یا P0.03=0فعال وقتی :1
استP0.01=2یا P0.03=0فعال وقتی : 2
همیشه فعال: 3

 )0(111

P7.05انتخاب پانل نمایش دهنده

است  فعالپانل خارجی : 0
فعـال پانـل خـارجی   کلیدوجود دارد ولیهر دو پانل:1

.میباشد
فعـال پانـل محلـی   کلیـد هر دو پانل وجود دارد ولی: 2

.میباشد
میباشندفعالهر دو پانل وجود دارد و : 3

)0(112

P7.06-
P7.08

فعال سازي پارامترها جهت 
)RUN0~0xFFFF)0x07FFنمایش به هنگام 

113
114
115

P7.09
ضریب جهت سرعت 
116)%100.0(%999.9~0.1چرخش موتورنمایشی

P7.10
ضریب جهت سرعت خط 

117)%100.0(%999.9~0.1نمایشی

P7.11100.0~0دماي ماجول یکسوساز°C) 118)این پارامتر فقط خواندنی است
P7.12 دماي ماجولIGBT0~100.0°C) 119)این پارامتر فقط خواندنی است
P7.13120)این پارامتر فقط خواندنی است (ورژن سافت ور



68

P7.1465535~0زمان کارکردh)ایـن پـارامتر فقـط    // ()بر حسب ساعت
121)خواندنی است 

P7.15122نوع فالت سومین از آخر

P7.16123نوع فالت دومین از آخر

P7.17124نوع فالت اخیر

P7.18125)پارامتر فقط خواندنی است این (فرکانس خروجی فالت اخیر

P7.19126)این پارامتر فقط خواندنی است (جریان خروجی فالت اخیر

P7.20ولتاژ باسDC127)این پارامتر فقط خواندنی است (فالت اخیر

P7.21128وضعیت ترمینالهاي ورودي

P7.22
وضعیت ترمینالهاي 

129خروجی

گروه پارامترهاي خاص و کاربردي خاص: P8گروه 

P8.00
شتاب زمان
ACC1(1.0~3600.0s)20.0(130(افزایشی

P8.01
شتاب زمان
DEC1(0.0~3600.0s)10.0(131(کاهشی

P8.02
شتاب زمان
ACC2(1.0~3600.0s)20.0(132(افزایشی

P8.03
زمان شتاب 

DEC2(0.0~3600.0s)10.0(133(کاهشی

P8.04
شتاب زمان
ACC3(1.0~3600.0s)20.0(134(افزایشی

P8.05
زمان شتاب 

DEC3(0.0~3600.0s)10.0(135(کاهشی

P8.06136)%0.0(%100-0.0تابع تراورسدامنه

P8.07 فرکانسJitter0.0-50.0% )0.0%(137

P8.083600.0-0.1شتاب افزاینده تراورسS)5.0 S(138

P8.093600.0-0.1شتاب کاهنده تراورسS)5.0 S(139

P8.10140)0( 3-0تعداد اتو ریست

P8.11100-0.1زمان اتو ریستS)1.0S(141

P8.1265535-0طول تنظیم شده m )0m(142
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P8.1365535-0طول واقعی m )0m(143

P8.14144)1( 10000-1هر سیکلرتعداد پالسها د

P8.15100.00-0.01متراژ اولیه شفت cm )10.0cm(145

P8.16146)1.000( 10.000-0.001نسبت طول

P8.17147)1.000( 1.000-0.001ظریب تصحیح طول

P8.18مقدار  اولیه  کانترP8.19- 65535 )0(148

P8.190مقدار  تعیین شده  کانتر-P8.18 )0(149

P8.20 تنظیم زمانRunning0~65535h)65535(150

P8.21سطح فرکانسFDT0.00 - P0.04(50Hz)151

P8.22 تاخیر فرکانسFDT0.0 – 100.0%(5.0%)152

P8.23153%100.0~0.0فرکانس ماکزیممرنج فرکانس مشخص شده

P8.2410.00~0.00کنترل افت سرعتHz)0.00(154

P8.25انتخاب موتور کمکی

غیر فعال: 0
1موتور : 1
2موتور :  2
هر دو موتور:  3

( 0 )155

P8.26
تاخیر در استارت و استپ 

1موتور
0.0~3600.0s )5.0s(156

P8.27
تاخیر در استارت و استپ 

2موتور
0.0~3600.0s )5.0s(157

P8.28بستگی به مدل (ولتاژ نامی اینورتر%140.0~115.0تنظیم حد ولتاژ ترمز
158)دارد

P8.29مد استپ اتوماتیک: 0کنترل فن
159)0( همواره در حال کار: 1

P8.30
کاهش نوسان جریان 
موتوردر دورهاي خاص

فعال :  0
160)0( غیر فعال: 1

P8.31 مدPWM
PWMمد یک : 0
PWMمد دو : 1
PWMمد سه : 2

 )0(161
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PIDگروه پارامترهاي : P9گروه 

P9.00 انتخاب محل رفرنسPID

کی پد : 0
AI1ورودي آنالوگ : 1
AI2ورودي آنالوگ : 2
HDIورودي : 3
multi stepورودي حالت چند سرعته : 4
ارتباط سریال: 5

 )0(162

P9.01163)%0.0( %100.0-%0.0میزان رفرنس کی پد

P9.02
PIDانتخاب محل فیدبک 

AI1ورودي آنالوگ : 0
AI2ورودي آنالوگ : 1
AI1+AI2ورودي آنالوگ : 2
HDIورودي : 3
ارتباط سریال: 4

(0)164

P9.03
مثبت : PID0خروجی 

165)0( منفی: 1

P9.04 ضریب گینKp0.00-100.00 )0.10(166
P9.05 زمان انتگرالTi0.01-10.00 S)0.10 S(167
P9.06 زمان دیفرانسیلTd0.00-10.00S )0.00(168
P9.07 سیکل نمونه برداري(T)0.01-100.00S)0.10S(169
P9.08 حد بایاسBias limit0.0-100.0%)(0.0%170

P9.09
محدوده قطعی سیگنال 

171( %0.0 )%100.0-0.0فیدبک

P9.10
زمان قطعی سیگنال 

3600.0S(1.0S )172-0.0فیدبک

سادهPLCو سرعت مختلف پله شانزدهسیستمگروه پارامترهاي تعریف: PAگروه 

PA.00 مدPLCساده

استپ پس از یک سیکل کاري: 0
چرخش موتور با آخرین فرکانس پس از یـک سـیکل   : 1

کاري
تکرار سیکل کاري بصورت پیوسته: 2

( 0 )173

PA.01
ساده پس از PLCذخیره 

قطع برق
غیر فعال: 0
174( 0 )فعال: 1

PA.02 175(%0.0)%100.0-100.0-0سرعت پله اي

PA.03
مدت زمان کار با سرعت 

0پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)176
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PA.04 177(%0.0)%100.0-100.0-1سرعت پله اي

PA.05
مدت زمان کار با سرعت 

1پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)178

PA.06 179(%0.0)%100.0-100.0-2سرعت پله اي

PA.07
مدت زمان کار با سرعت 

2پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)180

PA.08 181(%0.0)%100.0-100.0-3سرعت پله اي

PA.09
مدت زمان کار با سرعت 

3پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)182

PA.10 183(%0.0)%100.0-100.0-4سرعت پله اي

PA.11
مدت زمان کار با سرعت 

4پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)184

PA.12 185(%0.0)%100.0-100.0-5سرعت پله اي

PA.13
مدت زمان کار با سرعت 

5پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)186

PA.14 187(%0.0)%100.0-100.0-6سرعت پله اي

PA.15
مدت زمان کار با سرعت 

6پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)188

PA.16 189(%0.0)%100.0-100.0-7سرعت پله اي

PA.17
مدت زمان کار با سرعت 

7پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)190

PA.18 191(%0.0)%100.0-100.0-8سرعت پله اي

PA.19
مدت زمان کار با سرعت 

8پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)192

PA.20 193(%0.0)%100.0-100.0-9سرعت پله اي

PA.21
مدت زمان کار با سرعت 

9پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)194

PA.22 195(%0.0)%100.0-100.0-10سرعت پله اي

PA.23
مدت زمان کار با سرعت 

10پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)196

PA.24 197(%0.0)%100.0-100.0-11سرعت پله اي

PA.25
مدت زمان کار با سرعت 

11پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)198

PA.26 199(%0.0)%100.0-100.0-12سرعت پله اي

PA.27
مدت زمان کار با سرعت 

12پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)200
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PA.28 201(%0.0)%100.0-100.0-13سرعت پله اي

PA.29
مدت زمان کار با سرعت 

13پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)202

PA.30 203(%0.0)%100.0-100.0-14سرعت پله اي

PA.31
مدت زمان کار با سرعت 

14پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)204

PA.32 205(%0.0)%100.0-100.0-15سرعت پله اي

PA.33
مدت زمان کار با سرعت 

15پله اي 
0-6553.5 S(0.0S)206

PA.34
براي ACC/DECزمان 

7-0پله هاي 
0-0XFFFF207

PA.35
براي ACC/DECزمان 

15-8پله هاي 
0-0XFFFF208

PA.360استارت مجدد از پله : 0مد استارت مجدد
)0( استارت مجدد با ادامه از پله متوقف شده : 1

209

PA.37ثانیه: 0واحد زمان
210)0( دقیقه: 1

گروه توابع حفاظتی: PBگروه 

PB.00غیر فعال: 0حفاظت قطع فاز ورودي
211)1( فعال  : 1

PB.01غیر فعال: 0حفاظت قطع فاز خروجی
)1( فعال :  1

212

PB.02 موتوربارحفاظت اضافه
غیر فعال: 0
فعال با شرط موتور معمولی بدون فن اضافی  :1
فعال و موتور فرکانسی با فن اضافی : 2

( 2 )213

PB.03 20.0موتوربارتنظیم اضافه% - 120%)100%(214

PB.04215)%80.0( %110~70.0مقدار افت ولتاژ

PB.05
مقدار کاهش فرکانس زمان 

0.00Hz~P0.04 )0.0Hz(216افت ولتاژ

PB.06
حفاظت اضافه ولتاژ به 

کاهش دورهنگام 
غیر فعال: 0
217( 1 )فعال: 1

PB.07 218)%130(%150~110حفاظت اضافه ولتاژحد



73

PB.08
حفاظت اضافه جریان به 

هنگام افزایش دور
و % G160مـدل  (جریان نـامی موتـور   200%~50

P120%(219مدل 

PB.09
حد کاهش فرکانس جهت

100.00Hz/s)10.00(220~0.00محدود کردن جریان

PB.10
محدود کردن اتوماتیک 

جریان
فعال: : 0
221( 0 )غیر فعال به هنگام دور ثابت موتور: 1

گروه پارامترهاي ارتباط سریال مد باس: PCگروه 
PC.00222( 1 )247-1آدرس  مدباس

PC.01Baud rate

0  :1200 BPS
1 :2400BPS
2 :4800BPS
3  :9600BPS
4  :19200BPS
5 :38400BPS

( 3 )

223

PC.02Data Format0-17( 1 )224
PC.03200-0زمان تاخیر ارتباط سریالms( 5ms)225
PC.04 زمان تاخیرtimeout0.0 – 100.0S )0.0(226

PC.05سریالمد فالت ارتباط

آلارم و استپ بدون رمپ: 0
بدون آلارم و ادامه کار: 1
اگر P1.06بدون آلارم اما استپ متناسب با پارامتر : 2

(P1.03=2)
P1.06بدون آلارم اما استپ متناسب با پارامتر : 3

( 1 )227

یگروه پارامترهاي تکمیل: PDگروه 

PD.00
در تابع باز دارنده نوسان 

229( 5 )500-0فرکانس پائین

PD.01
در تابع باز دارنده نوسان 

230( 100 )500-0فرکانس بالا

PD.02231( 5000 )10000-0دامنه بازدارنده نوسان

PD.03
فرکانس مرزي بازدارنده 

Hz-P0.04( 12.5 Hz )232 0.0نوسان

PD.04
-Overمد 

modulation
غیرفعال: 0
233( 0 )فعال: 1

می باشدجهت استفاده کارخانه PEگروه 
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ریال مدباسپروتکل ارتباط س

، هاف دوبلکسRS485آسنکرون :نوع ارتباط
.انجام می شودPCتنظیمات در گروه پارامترهاي E-1, 19200bps-8:پیش تنظیم

رجیسـترهاي مشـترك و دسـتورات مـدیریت     و بـر اسـاس عملیـات خوانـدن و نوشـتن     . پروتکل ارتباطی مدباس می باشد
.پارامترها انجام می شود

و بـه  .اسـلیو مـی باشـد   -و به صورت ارتباط نقطه به نقطه و با مد مسـتر . درایو در شبکه بصورت یک اسلیو تعریف می شود
. دستوراتی که توسط مستر بصورت کلی صادر می شود پاسخ نمی دهد

فرمت پروتکل
فریم فرمت هر کدام در شکلهاي ذیـل نشـان داده شـده    . را پشتیبانی می نمایدASCIIو RTUپروتکل مدباس هر دو مد 

:است

RTUمد 
.را نشان می دهد1از اسلیو با آدرس 002جدول ذیل فریم اطلاعات جهت خواندن پارامتر 

Node addr. Command Data addr. Read No. CRC
0x01 0x03 0x00 0x02 0x00 0x01 0x25 0xCA

.را نشان می دهد1جدول ذیل فریم پاسخ توسط اسلیو با آدرس 

Node addr. Command Bytes No. Data CRC
0x01 0x03 0x02 0x00 0x00 0xB8 0x44
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ASCIIمد 
.را نشان می دهد1با آدرس در اسلیو 0x1000در آدرس 0x0003جدول ذیل فریم دستور نوشتن مقدار 

LRC checksum = (01+06+10+00+0x00+0x03) = 0xE5
Frame
head Node addr. Command Data addr.

Code 0 1 0 6 1 0 0 0
ASCII 3A 30 31 30 36 31 30 30 30

Data to write LRC Frame tail
0 0 0 3 E 5 CR LF

30 30 30 33 45 35 0D 0A

10.4 Protocol function
فانکشنهاي پروتکل 

.پروتکل مدباس دستورات ذیل را پشتیبانی می نماید. فانکشنهاي اصلی مدباس خواندن و نوشتن پارامترها می باشد
0x03 ترهاي وضعیتواندن پارامترهاي اینورتر و پارامخ
0x06 شنی یا پارامترهاي دستوري در اینورترنوشتن پارامترهاي فانک

.آدرس دیتاهاي پارامترهاي کنترل و وضعیت از جدول ذیل استفاده شودجهت دسترسی به

Parameter Description Address Meaning of value R/W
Feature

Control command 1000H

0001H: Forward

W/R

0002H: Reverse
0003H: JOG forward
0004H: JOG reverse
0005H: Stop
0006H: Coast to stop
0007H: Reset fault
0008H: JOG stop

Inverter status 1001H

0001H: Forward running

R0002H: Reverse running
0003H: Standby
0004H: Fault

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, the value is
the percentage of the maximum
frequency (P0.04). If it is set as
PID (preset value or feedback
value), the value is the percentage
of the PID.

W/R
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Status parameters

3000H Output frequency R
3001H Reference frequency R
3002H DC Bus voltage R
3003H Output voltage R
3004H Output current R
3005H Rotation speed R
3006H Output power R
3007H Output torque R
3008H PID preset value R
3009H PID feedback value R
300AH Input terminal status R
300BH Output terminal status. R
300CH Input of AI1 R
300DH Input of AI2 R
300EH Reserved R
300FH Reserved R
3010H HDI frequency R
3011H Reserved R
3012H Step No. of PLC or multi-step R
3013H Length value R
3014H External counter input R
3015H Reserved R
3016H Device code R

Fault info address 5000H
This address stores the fault type
of inverter. The meaning of each
value is same as P7.15.

R

ModBus communication
fault info address 5001H

0000H: No fault
0001H: Wrong password
0002H: Command code error
0003H: CRC error
0004H: Invalid address
0005H: Invalid data
0006H: Parameter change invalid
0007H: System locked
0008H: Busy (EEPROM is storing)

R

فرمت دیتا جهت خواندن پارامترها
:فرمت درخواست

Protocol data unit Data length(bytes) Range
Command 1 0x03

Data Address 2 0~0xFFFF

Read number 2 0x0001~0x0010
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:فرمت پاسخ
Protocol data unit Data length(bytes) Range
Command 1 0x03

Returned byte number 2 2* Read number

Content 2* Read number

.جدول ذیل کد خطاهاي ارتباطی را نشان می دهد

Value Name
01H Illegal command
02H Illegal data address.
03H Illegal value
06H Slave busy
10H Password error
11H Check error
12H Written not allowed.
13H System locked

فرمت دیتا جهت نوشتن پارامترها 

:فرمت درخواست

Protocol data unit Data length(bytes) Range

Command 1 0x06

Data Address 2 0~0xFFFF

Write Content 2 0~0xFFFF

:فرمت پاسخ
Protocol data unit Data length(bytes) Range

Command 1 0x06

Data Address 2 0~0xFFFF

Write Content 2 0~0xFFFF

0004Hدیتا از 2خواندن RTUمد : مثال
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:دستور درخواست
START T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes)

Node address 01H

Command 03H

High byte of start address 00H

Low byte of start address 04H

High byte of data number 00H

Low byte of data number 02H

Low byte of CRC 85H

High byte of CRC CAH

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

:پاسخ اسلیو

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

Node address 01H

Command 03H

Returned byte number 04H

Higher byte of 0004H 00H

Low byte of 0004H 00H

High byte of 0005H 00H

Low byte of 0005H 00H

Low byte of CRC 43H

High byte of CRC 07H

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

0004Hدیتا از آدرس 2خواندن : ASCIIمد 
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:درخواستدستور 
START ‘:’

Node address
‘0’
‘1’

Command
‘0’
‘3’

High byte of start address
‘0’
‘0’

Low byte of start address
‘0’
‘4’

High byte of data number
‘0’
‘0’

Low byte of data number
‘0’
‘2’

LRC CHK Hi ‘F’
LRC CHK Lo ‘6’
END Lo CR
END Hi LF

:پاسخ اسلیو
START ‘:’

Node address
‘0’
‘1’

Command
‘0’
‘3’

Returned byte number
‘0’
‘4’

Higher byte of 0004H
‘0’
‘0’

Low byte of 0004H
‘0’
‘0’

High byte of 0005H
‘0’
‘0’

Low byte of 0005H
‘0’
‘0’

LRC CHK Lo ‘F’
LRC CHK Hi ‘8’
END Lo CR
END Hi LF

02در اسلیو با آدرس 0008Hدر آدرس (1388H)5000نوشتن : RTUمد 
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:فرمان درخواست
START T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes)
Node address 02H
Command 06H
High byte of data address 00H
Low byte of data address 08H
High byte of write content 13H
Low byte of write content 88H
Low byte of CRC 05H
High byte of CRC 6DH
END T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5 bytes)

:پاسخ اسلیو
START T1-T2-T3-T4 (transmission time of 3.5

bytes)
Node address 02H
Command 06H
High byte of data address 00H
Low byte of data address 08H
High byte of write content 13H
Low byte of write content 88H
Low byte of CRC 05H
High byte of CRC 6DH

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

02در اسلیو با آدرس 0008Hدر آدرس (1388H)5000نوشتن : ASCIIمد 

:فرمان درخواست
START ‘:’

Node address ‘0’
‘2’

Command ‘0’
‘6’

High byte of data address ‘0’
‘0’

Low byte of data address ‘0’
‘8’

High byte of write content ‘1’
‘3’

Low byte of write content ‘8’
‘8’

LRC CHK Hi ‘5’
LRC CHK Lo ‘5’
END Lo CR
END Hi LF
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:پاسخ اسلیو
START ‘:’

Node address
‘0’
‘2’

Command ‘0’
‘6’

High byte of data address
‘0’
‘0’

Low byte of data address ‘0’
‘8’

High byte of write content
‘1’
‘3’

Low byte of write content ‘8’
‘8’

LRC CHK Hi ‘5’
LRC CHK Lo ‘5’
END Lo CR
END Hi LF


