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 نصب و راه اندازی راهنمای 

 MXدرایوهای سری 

 مخصوص پمپ
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عدم توجه به این علامت در موارد تاکیدی موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی میشود. همچنین اگاهی میدهد که 

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

 

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

 نکنید و به فروشنده اطلاع دهید.

     نصب اینورتر توسط افراد نا آشنا با برق میتواند حادثه ساز باشد. هرگونه دستتکاری قطاتات بتا

شناخت موجب خسارت جانی  شتص   موتور بدون  داخل دستگاههای کنترل دور در ولتاژ بالا

 میگردد.

     به هنگام سرویس یا تامیر دستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها پتن  تتا ده دقیقته

 جهت تصلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

  مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی دستگاه هایU,V,W  برق سه فاز متصل نکنید. 

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

 

 

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

 اخطار
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 MX هشدارهای هنگام نصب و راه اندازی درایو

 طرف سازنده توجه نمود. هنگام نصب دستگاه کنترل دور موتور و راه اندازی آن باید به نکات ایمنی و هشدارهای داده از

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

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

 و هرگز دستگاه بر روی زمین کشیده نشود.  بالا و سنگین از وسایل مناسب مانند لیفتراک استفاده نمایید

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

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

 نمایید و مقدار آنها را با مشصصات درایو تطبیق نمایید.نیز مشص  

  باید در نظر داشت که سیستمهای درایو می توانند سرعت موتور را از سرعت نامی آن کاهش یا افزایش دهند

امکان پذیر بودن تغییر سرعت موتور و بار مطمئن شوید و محدوده مجاز تغییرات سرعت ، بنابراین نسبت به 

 ید تا آسیبی به موتور و بار آن وارد نشود.را مشص  نمای

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

 دستورالامل مراجاه نمایید.

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

روی شبکه برق شوند و بر روی سایر تجهیزات الکترونیکی تاثیر بگذارند ، بنابراین هنگاه نصب و راه اندازی 

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

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

 تجهیزا ت جانبی باید کاملا به ارت وصل شوند.

  ارت کردن دستگاه درایو و بدنه فلزی تجهیزا ت جانبی ضروری می باشد تا آسیبی به افراد و تجهیزات ناشی

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

 اات داخلی آن و ترمینالهای ورودی و خروجی خودداری هنگام برق دار کردن دستگاه از دست زدن به قط

 نمایید.

 دقیق صبر نمایید تا ولتاژ  5داخل دستگاه پس از قطع کردن برق ورودی حداقل  هنگام تامیرات و بررسی

 خازنهای داخلی تصلیه گردد.
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 ایید و قبل از هنگام راه اندازی درایو نسبت به اعلام هر گونه فالت و هشدار در دیسپلی دستگاه توجه نم

 استارت دوباره ، اشکالات را رفع نمایید.

  تنظیمات پارامترها با دقت و متناسب با نیاز انجام گیرد و از تغییر پارامترهایی که با آنها آشنایی ندارید

 بپرهیزید.

  .موتورتا سایر تنظیمات و حفاظتهای هنگام تنظیمات ابتدا مقادیر نامی پارامترهای موتور را وارد نمایید 

 متناسب با آنها انجام گیرند.

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

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

 یو و یا قرار دادن آنها در حالت ریست اتوماتیک خودداری نمایید تا از غیر فاال کردن پارامترهای حفاظتی درا

ز حادثه جلوگیری د حفاظتهای لازم را انجام دهد و از برودر صورت ایجاد اشکال در موتور ور بار، درایو بتوان

 گردد.

 اس بگیرید.و یا تنظیمات درایو با کارشناسان شرکت سازنده درایو تم درایو در صورت بروز اشکال در سیستم 
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 MXمشخصات فنی درایوهای سری  1.1

 

 ورودی و خروجی دستگاه 

 380ولتاژ ورودی:  محدودهV ± 15%  

 63~47فرکانس ورودی:   محدودهHz 

 ولتاژ خروجی: صفر تا ولتاژ نامی ورودی محدوده 

 400~0خروجی:  فرکانس محدودهHz   

 

  مشحصات مصصوص کنترل پمپ 

 وازی، بصورت همزمان و ثابت نگه داشتن مقدار فشار یا دبی سیستمکنتنرل چندین پمپ م 

    پمپ قابل کنترل می باشد. 9تا سه پمپ بدون کارت آپشن کنترل می شود و با کارت آپشن تا 

 دارای ساعت داخلی می باشد تا امکان کنترل فشار بر اساس زمان و قابلیت بالا وجود داشته باشد 

 تی دبی کمتر از حد لازم باشد سیستم بصورت اتوماتیک متوقف می شود و در تابع صرفه جویی انرژی: وق

 حالت آماده بکار می ماند

  پمپ مصتلف بصورت اتوماتیک بر اساس فیدبک  8کنترل پمپ نرمال، پمپ دورمن و پمپ لجن کش ، تا

 فشار

 .جریان نامی هر پمپ بصورت جداگانه ذخیره می شود تا حفاظت های لازم انجام گیرد 

 .تابع جابجایی پمپ ها بر اساس زمان که باعث می شود زمان کارکرد پمپها یکسان باشد 

 .دارای تابع تاقیب سرعت جهت استارت موتوری که در حال چرخش است 

  تابعsleep   وwake up جهت خاموش و روشن شدن موتور به هنگام قطع کل بار سیستم پمپ 

 

  مشصصهI/O   کنترل 

 ورودی دیجیتال بصورت  8بل برنامه ریزی: ورودیهای دیجیتال قاON/OFF  

  1ورودیهای آنالوگ: ورودی آنالوگ(AI1و ورودی آنالوگ )2(AI2) 10~0 امکان انتصابV  20~(4)0یاmA  

 خروجی رله: سه رله خروجی  قابل برنامه ریزی 

 خروجی آنالوگ: دو خروجی آنالوگ AO1  وAO2 20~(4)0  بصورتmA   10~0یاV  

 هت افزایش تاداد رله های خروجی کارت آپشن مصصوص پمپ ج امکان نصب 

  ترمینالRS485 جهت ارتباط مدباس 

 

 توابع کنترل اصلی 

 مد کنترل: بصورت  کنترلV/F 

  :اضافه جریان 150ثانیه با  10% اضافه جریان ویا 120ثانیه با  60ظرفیت اضافه جریان % 

  1:100محدوده تنظیم سرعت: نسبت  
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  فرکانسCarrier  :1kHz ~ 16.0kHz 

  رفرنس سرعت: کی پد، ورودی آنالوگ، ارتباط سریال 

 فرمان حرکت: از روی پانل و یا ترمینالهای دیجیتال و یا دریافت فرمان ار طریق مدباس 

  تابع کنترلPID 

 کلید   Quick/Jog روی پانل قابل برنامه ریزی 

  (تابع تنظیم اتوماتیک ولتاژAVRبه هنگام تغییرات ولتاژ ) ورودی و ثابت نگه داشتن ولتاژ خروجی 

 29  نوع فالت شامل اضافه جریان، اضافه بار، اضافه ولتاژ، کاهش ولتاژ،اضافه دما، خطای فاز، اتصال کوتاه

 وغیره

 

 دستگاه ات پلاکتوضیح  1.2 

با موتور تحت قبل از نصب، ابتدا پلاک دستگاه خریداری شده را خوانده و از مناسب بودن جریاندهی  و ولتاژ آن 

برای تایین جریانهای ورودی و خروجی و   پلاک درایو بصورت زیر میباشد. کنترل این درایو اطمینان حاصل نمائید.

 توان دستگاه به جدول مشصصات توان وجریان دستگاهها مراجاه نمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

MX -4K0-N-00 

 مدل دستگاه

 توان دستگاه

4K0  = 4KW 

5k5  = 5.5KW 

7K5  = 7.5KW 

11K0  = 11KW 

 

 آپشنهای دستگاه

 ولتاژ دستگاه

M = 220 V 

N = 380 V 

     MX Series INVERTER 

Model : MX-55K-N-00 

Power : 55 kw 

Input   : AC 3PH; 380V ±15%; 48-62 Hz 

Output : 110A; AC 3PH; 0-380V; 0-400 Hz 

Serial : 1605B82112456 
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 MXجدول مشصصات توان و جریان درایوهای سری 1.3  

 

0V ±15%3AC 38                             ولت                           380دستگاه های سه فاز 

 توان دستگاه مدل 
 (kW) 

  جریان ورودی
 دستگاه
 (A)  

 جریان خروجی
 دستگاه
 (A) 

 فریم 

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

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

MX-7K5-N-00 7.5 20 17 A 

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

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

MX-18K5-N-00 18.5 38 37 B 

MX-22K0-N-00 22 46 45 C 

MX-30K0-N-00 30 62 60 C 

MX-37K0-N-00 37 76 75 C 

MX-45K0-N-00 45 90 90 D 

MX-55K0-N-00 55 105 110 D 

MX-75K0-N-00 75 140 150 D 

MX-90K0-N-00 90 160 176 E 

MX-110K0-N-00 110 210 210 E 
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 نصب مکانیکی دستگاه  1.4

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

متر،  1500% از جریان دهی جدول فوق کم نمائید. بطور مثال برای ارتفاع از سطح دریا 2متربالاتر از سطح فوق، 

 % ( کسر نمائید.x  2= %10 5) % 10متر بیشتر میباشد بایستی500که 

  به هنگام نصب، فضائی خالی اطراف دستگاه ایجاد نمائید تا هوای لازم جهت خنک سازی دستگاه مهیا گردد. این

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

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10 CM 

10 CM 

5 CM 5 CM 

 ورود هوا

 هوا خروج
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 و تهویه آنها  تابلونصب دستگاهها داخل 1.4.1  

در هنگام نصب دستگاهها داخل تابلو در کنار یکدیگر و روی هم باید شرایط عبور جریان هوا جهت خنک شدن دستگاهها 

 .مهیا باشد

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

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

80 4-5.5-7.5 A 

205 11-15-18.5 B 
440 22-30-37 C 
550 45-55-75 D 
670 90-110 E 

 

  هرگز اینورتر را در تابلوی برق محبوس نکنید و حتما  فن یا ورودی و خروجی های مناسب جهت تصلیه هواپیش

( باشد. در ضمن این  C°40تر از چهل درجه سانتیگراد )بینی کنید.  دمای هوای محیط اینورترها بایستی کم

 مسئله به هنگام نصب چند اینورتر در یک جابه یا کابیت برق با دقت نظر بیشتری مد نظر قرار گیرد.

  95رطوبت بالای% RH   اینورتر را مایوب میکند. علت آنست که موجب هدایت سطحی روی بردهای قدرت

د ایجاد میکند. در ضمن به مرور زمان از نصب دستگاه،  جذب رطوبت توسط گرد و میگردد و آرک یا جرقه روی بر

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

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

 .در محیط های آلوده حتما از فیلترهای مناسب در جابه یا کابینت برق استفاده کنید 

 

 هوای گرم

 هوای خنک 
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 غیره ( و همچنین اشیای ریز فلزی مثل براده فلز بجای نماند. و لتان ) آچاریدر داخل دستگاه باد از نصب، وسا 

 

 ابعاد دستگاهها:  1.4.2

جدول ذیل ابااد طول و عرض و عمق دستگاهها را مشان می دهد. برای نصب دستگاهها داخل تابلو و یا بر روی دیوار 

یر ابااد دستگاهها می باشد که برای این منظور به تصاوعلاوه بر ابااد دستگاه نیاز به فاصله سوراخهای روی جابه نیز 

رجوع نمایید.

 مدل 
توان 

دستگاه 
(kW) 

 فریم 
 طول

(mm) 
 عرض

(mm) 
 عمق

(mm) 

MX-4K0-N-00 4.0 A 290 163 194 

MX-5K5-N-00 5.5 A 290 163 194 

MX-7K5-N-00 7.5 A 290 163 194 

MX-11K0-N-00 11 B 370 230 206 

MX-15K0-N-00 15 B 370 230 206 

MX-18K5-N-00 18.5 B 370 230 206 

MX-22K0-N-00 22 C 469.5 290.5 228.5 

MX-30K0-N-00 30 C 469.5 290.5 228.5 

MX-37K0-N-00 37 C 469.5 290.5 228.5 

MX-45K0-N-00 45 D 581.5 375 279 

MX-55K0-N-00 55 D 581.5 375 279 

MX-75K0-N-00 75 D 581.5 375 279 

MX-90K0-N-00 90 E 755 460 344 

MX-110K0-N-00 110 E 755 460 344 
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 نصب نقشه ابااد دستگاهها جهت 1.4.3  

250 mm 

163 mm 

141 mm 

270 mm 

194 mm 

290 mm 

 Frame A ( Kw 7.5-5.5 - 4)ابعاد 
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230 mm  206 mm  
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202.5mm 

 Frame B ( 11- 15-18.5 Kw) ابعاد 
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 Frame C (22-30-37 Kw) ابعاد 
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  Frame D(45-55-75 Kw)ابعاد 
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 FrameE(90-110 Kw)ابعاد 
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 1.5   نصب الکتریکی دستگاه

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

برای نصب الکتریکی دستگاهها نیاز به انتصاب فیوز و کنتاکتور مناسب و نیز انتصاب سایز کابل قدرت مناسب می باشد. 

صورت عدم انتصاب صحیح این موارد ممکن است به دستگاه و تجهیزات جانبی و همچنین به افراد آسیب برسد.  در

.بنابراین در انتصاب این تجهیزات دقت شود و از سازنده های ماتبر و دارای استاندارد خریداری گردند  

 

 براساس جدول زیر فیوز و کنتاکتور مناسب را انتصاب نمائید

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

 (A) 

 ACکنتاکتور  

 (A) 

3AC 380V ±15% 

MX-4K0-N-00 10 25 16 

MX-5K5-N-00 15 25 16 

MX-7K5-N-00 20 40 25 

MX-11K0-N-00 26 63 32 

MX-15K0-N-00 35 63 50 

MX-18K5-N-00 38 100 63 

MX-22K0-N-00 46 100 80 

MX-30K0-N-00 62 125 95 

MX-37K0-N-00 76 160 120 

MX-45K0-N-00 90 200 135 

MX-55K0-N-00 105 200 170 

MX-75K0-N-00 140 250 230 

MX-90K0-N-00 160 315 280 

MX-110K0-N-00 210 400 315 

 

 کنترل دور موتور  کنترل دورها دارای جریان نشتی خازنی به بدنه دستگاه هستند لذا نصب سیم ارت یا زمین در

بسیار با اهمیت است و بایستی به دستگاه متصل شود.انتصاب سیم زمین یا ارت را بر اساس ظرفیت جریان اتصال 

کوتاه شبکه خود تایین نمائید. در ضمن اتصال سیمهای زمین چند اینورتر بصورت ستاره به شینه اصلی متصل 

 گردد.

 

  از برق شهر و خروجی به موتتور را بته انتدازه نیتاز برداریتد. همچنتین       روکش سیمهای متصل به ترمینالهای ورودی

 جهت اتصال الکتریکی مطمئن، پیچ ترمینالها را کاملا سفت کنید. 
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  U,V,Wمراقب باشید اشتباها جای کابل ورودی و خروجی دستگاه جابجا نشود  یانی همتواره ترمینالهتای    

 به کابل موتور متصل شود.

 

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

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

 طرف زمین گردد.

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

 زمین نمائید.

  ولت بطور جداگانه  24ولت و سیمهای حامل سیگنالهای  220جهت اتصالات کنترلی دستگاه، سیمهای حامل ولتاژ

 کابل کشی نمائید.

  ر میکنند سانتیمتر از کابل قدرت عبور دهید. و در جاهائی از روی کابل قدرت عبو 20کابل کنترل را با فاصله

 بصورت عمودی عبور دهید.

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

o  زمان درگیری میباشد10% ترمز با 100این جدول براساس شرایط % 

o  ولت میباشد 700ولتاژ حد ترمزی 

 جدول انتصاب مقاومت ترمز   1.5.1

 مدل دستگاه
 زماجول سوئیچ ترم

% گشتاور 100مقاومت مورد نیاز با 

            ترمزی

 تاداد اهم / وات تاداد مدل 

3AC 380V ±15% 

MX-4K0-N-00 

 یونیت ترمز داخلی

1 

150Ω/390W 
1 

 
MX-5K5-N-00 

100Ω/520W 
MX-7K5-N-00 

MX-11K0-N-00 
50Ω/1040W 

1 

MX-15K0-N-00 1 

MX-18K5-N-00 40Ω/1560W  

MX-22K0-N-00 

OPDB-
055 

1 

20Ω/6000W 

1 

MX-30K0-N-00 1 

MX-37K0-N-00 1 

MX-45K0-N-00 

13.6Ω/9600W 

1 

MX-55K0-N-00 1 

MX-75K0-N-00 1 

MX-90K0-N-00 OPDB- 2 13.6Ω/9600W 2 
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 مدل دستگاه
 زماجول سوئیچ ترم

% گشتاور 100مقاومت مورد نیاز با 

            ترمزی

 تاداد اهم / وات تاداد مدل 

MX-110K0-N-00 055 2 

 

 از راکتور در جاهائیکه افت ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید حتماAC .سه فاز ورودی استفاده کنید 

  در مکانهائی که تجهیزات دقیق اندازه گیری وجود دارد، بایستی به مقدار فاصله نصب اینورتر تا این تجهیزات توجه

جهت حذف نویز های فرکانس بالای ایجادی توسط  هااستفاده نمود. این فیلتر EMCکرد و از  فیلترهای مناسب 

 یاز میباشند. اینورتر مورد ن

 توصیه می شود کابل های قدرت شیلددار استفاده گردد و شیلد کابل قدرت  نویز تشاشای از اینورتر جهت کاهش

 از دو طرف اینورتر و موتور ارت گردد.

  10-0برای کابلهای کنترلی مصصوصا سیگنالهای آنالوگV  20-0/4یاmA  حتما از کابل کنترل شیلددار استفاده

 کابل فقط از طرف اینورتر به ارت اتصال یابد.گردد و شیلد 

 

 MXآرایش ترمینال قدرت درایوهای  1.5.2

در صورت نیاز از سرسیم یا کابلشوهای استاندارد استفاده گردد. در اتصال کابلها به ترمینالهای قدرت دقت شود. 

از محکم بودن آنها هنگاه بستن پیچهای ترمینال قدرت باید تورک مناسب اعمال گردد و پس از نصب کابلها  

اطمینان حاصل نمایید. شل بودن کابلهای قدرت باعث بالا رفتن جریان و ایجاد آتش سوزی در ترمینالها و آسیب 

 رسیدن به دستگاه خواهد شد.

 شکلهای ذیل آرایش ترمینالهای قدرت دستگاهها را در فریم های مصتلف نشان می دهند.

 

+DC PB -DC 
R S T U V W 

PE از برق شهرسه ف  سه فاز موتور 

 KW 7.5 –4ولت  380دستگاه های سه فاز  ترمینالهای قدرت

 

-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

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

 KW 18.5 – 11ولت  380دستگاه های سه فاز   ترمینالهای قدرت

 

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE شهر سه فاز برق  سه فاز موتور 
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 KW 110 - 22ولت  380دستگاه های سه فاز   ترمینالهای قدرت

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 توصیف ترمینالهای قدرت  علامت یا نشانه روی ترمینال ها

R、S、T سه فاز برق ورودی 

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

+DC(600V), PB زترمینال های مربوط به مقاومت  ترم 

+DC, P1  ترمینالهای مربوط به چوکDC خارجی 

-DC  ترمینال منفی لینکDC 

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

  PE      ارت یا اتصال به زمین کارخانه  

+BAT,-BAT  جهت اتصال تغذیه باطری 

 C (22-30-37 KW )ترمینال قدرت فریم 

 B (11-15-18.5KWترمینال قدرت فریم 

) 
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 D (45- 55-75KW )ترمینال قدرت فریم 

 E (90-110KW )ترمینال قدرت فریم 
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 درایو قدرت نصب سیستم  1.6

یک سیستم قدرت درایو شامل درایو و ماجولهای آن ، موتور و بار، کابلکشی و لوازم جانبی در ورودی و خروجی می باشد 

عامل  کنترل کننده های دور موتور سه فاز  که برای نصب آنها باید استانداردهای مشصصی رعایت گردند. به دلیل اینکه

کهای جریانی بالا می باشند ، بنابراین رعایت اصول استاندارد در نصب و راه ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و نیز هارمونی

 اندازی آنها اهمیت بالایی دارد.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 موتور کابل موتور فیلتر خروجی کنترل دور موتور فیلتر ورودی تجهیزات تغذیه تغذیهترانسفورمر 

 تجهیزات موتور

 اتصالات و عایقها

 کابلهای کنترل
 سیستم ارت

 اینورتر یکسوساز

 رابط  سیستم کنترل

HMI 

 

 سه فاز دور موتور کننده یک سیستم قدرت کنترل
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 درایو /خروجیورودی لوازم جانبی  1.6.1

 کلید فیور -1

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

برابر جریان نامی ورودی  2تا  1.5. جریان فیوز مامولا مناسب انتصاب و در ورودی قرار داد سه فاز کلید فیوز

 درایو می باشد و برای انتصاب صحیح به جدول آن رجوع شود.

 کنتاکتور -2

اضطراری نصب کنتاکتور در ورودی درایو ضروری نمی باشد. ولی در مواقای که نیاز می باشد تا در زمانهای 

همچنین اگر درایو در جایی  بصورت سریع برق قطع شود می توان از کنتاکتور در ورودی درایو استفاده نمود.

نصب باشد که دسترسی به کلید فیوز ورودی درایو مشکل باشد باید جهت قطع و وصل برق ورودی از 

 صل کنتاکتور را صادر نمود.کنتاکتور استفاده نمود تا بتوان از سیستم کنترل مرکزی فرمان قطع و و

 ACچوک یا راکتور ورودی  -3

برای کاهش هارمونیک ناشی از ورودی پل دیودی درایو می توان از فیلتر هارمونیک استفاده نمود. تا مقدار 

در ورودی ، درایو  ACهارمونیک ایجاد شده بر روی شبکه برق ورودی کاهش یابد. همچنین استفاده از راکتور 

 وسانات ولتاژ و جریان های بالا محافظت می نماید.را در برابر ن

 درایوها به شرح ذیل می باشد:در  DCو  ACمزایای استفاده از چوک یا راکتور های 

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

 یکباعث کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونTHD  .جریان و ولتاژ ورودی می شود 

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

  را کاهش می دهدورودی مقدار نویز فرکانس بالای تزریق شده به سیستم قدرت. 

 .باعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو می شود 

 ی ورودی در زمانهای اسپایک باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی می شود و از سوختن فیوزها   

 می شود. جریان جلوگیری            

 خازنها و دیگر اجزای سیستم قدرت را از رزونانس هارمونیکی محافظت می کند. 

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

ا باعث بهبود کارایی درایو و کاهش هارمونیکهای مامولا پیشنهاد می شود در ورودی درایوها حتما راکتور استفاده گردد ت

داخل درایو نصب می باشد و در سایر  110KWتا   22در توانهای  DCراکتور  MXسری  مزاحم گردد. در درایوهای

  توانها قابلیت نصب از بیرون وجود دارد.
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  DCفیلتر هارمونیک  -4

هش هارمونیک و خلی می باشند که باعث کادا DC یا راکتور  دارای فیلتر 110kwتا  22kwاینورترهای 

از بیرون نصب  DCمی شود. برای اینورترهای توان بالاتر می توان فیلتر  این درایوها  تصحیح ضریب توان

باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی و افزایش طول عمر درایو و خازنهای داخلی  DCهمچنین راکتور  نمود.

 آن می شود.

 ورودی EMCفیلتر  -5

نزدیک درایو  کنترلی که از درایو و کابلهای آن منتشر می شوند ممکن است بر دیگر دستگاههای EMCاج امو

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

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز -6

  (+)و  PBترمینالهای  ز مستقیم بهدارای یونیت ترمز داخلی می باشند و مقاومت ترم 18.5kwاینورترهای تا 

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

 مقاومت ترمز این انرژی تصلیه می شود.

ل اینورتر متصل شود.  کاب (-)و  (+)به بالا باید یونیت ترمز خارجی به ترمینالهای  22KWدر اینورترهای 

  باشد. 10mباشد. کابل مقاومت ترمز به یونیت ترمز باید کمتر از  5mیونیت ترمز به اینورتر باید کمتر از 

 (du/dt) خروجی ACفیلتر  -7

 در موارد ذیل استفاده می شود.  ACفیلتر 

بیش  باشد. اگر طول کابل موتور 50mزمانی استفاده می شود که فاصله موتور با اینورتر بیشتر از  ACفیلتر 

باشد ممکن است حفاظت اضافه جریان اینورتر فالت دهد و بصاطر افزایش ظرفیت خازنی کابل  50mاز 

 جریانهای نشتی نسبت به زمین ایجاد گردد. 

در خروجی اینورتر نصب  AC (du/dt)همچنین جهت جلوگیری از آسیب رسیدن به عایق موتور باید فیلتر 

 نمود.

 خروجی EMCفیلتر  -8

روجی جهت کاهش جریان نشتی کابل خروجی و کاهش نویز رادیویی بین کابل موتور و خ EMCفیلتر 

 اینورتر استفاده می شود.
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 نصب لوازم جانبی اینورتر  

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

 کنتاکتور

 کلید فیوز

380 V 

3~ 

 ورودی ACچوک یا راکتور ورودی EMCفیلتر 

  DU/DTفیلتر خروجی موتور 

 خروجی EMCفیلتر 

 فاز 3موتور 

 ارت

 ارت

 مقاومت ترمز DC فیلتر هارمونیک

 ACشبکه سه فاز 

OPDB 

 DCیونیت ترمز 

 MXاینورتر 
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 از جدول مشصصات ذیل استفاده گردد.      DCز راکتور ورودی و خروجی و نی ACبرای انتصاب راکتور )چوک( 

توجه : جدول مشصصات راکتورها بر اساس مقادیر متناسب با توان دستگاهها پیشنهاد شده است و ممکن 

 است مشصصات راکتورهای سازنده های مصتلف کمی متفاوت باشد.

 

 DCو راکتور  ACمشصصات راکتورهای ورودی و خروجی  1.6.2

 مدل 
ن توا

دستگاه 
(kW) 

 DCراکتور  خروجی ACراکتور  ورودی ACراکتور 

 (A)جریان
اندوکتانس 

(mH) 
 (A)جریان

اندوکتانس 

(mH) 
 (A)جریان

اندوکتانس 

(mH) 

MX-4K0-N-00 4.0 10 1.5 10 0.6 - - 

MX-5K5-N-00 5.5 15 1.4 15 0.25 - - 

MX-7K5-N-00 7.5 20 1 20 0.13 - - 

MX-11K0-N-00 11 30 0.6 30 0.087 - - 

MX-15K0-N-00 15 40 0.6 40 0.066 - - 

MX-18K5-N-00 18.5 50 0.35 50 0.052 - - 

MX-22K0-N-00 22 60 0.28 60 0.045 80 0.4 

MX-30K0-N-00 30 80 0.19 80 0.032 80 0.4 

MX-37K0-N-00 37 90 0.19 90 0.03 80 0.4 

MX-45K0-N-00 45 120 0.13 120 0.023 110 0.25 

MX-55K0-N-00 55 150 0.11 150 0.019 110 0.25 

MX-75K0-N-00 75 200 0.08 200 0.014 110 0.25 

MX-90K0-N-00 90 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

MX-110K0-N-00 110 250 0.065 250 0.011 180 0.18 
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 ی درایوهاکابل کش  1.7 

کابل کشی ورودی سه فاز و خروجی موتور باید کاملا با رعایت استانداردهای لازم انجام گیرد. فاصله بین 

باشند. کابلهای موتور باید تا حد امکان کوتاه باشند.  30cmکابلهای ورودی و خروجی موتور باید حداقل 

ردد تا فاصله موتور و درایو مسیر کوتاهی باشد. باید یانی درایو باید در نزدیکترین مکان به موتور نصب گ

کابلها مصصوصاً کابلهای موتور شیلددار انتصاب شوند تا تاثیر نویز و فرکانسهای الکترومغناطیسی منتشر شده 

سیستم ارت مناسب و مطمئن باید وجود داشته باشد و کابلهای ارت نیز متناسب با  به کمترین مقدار برسد.

کابلهای کنترلی نیز باید شیلددار انتصاب شوند و از مسیرهای جداگانه فاز و موتور انتصاب گردند. کابلهای سه 

بهتر است از فیلترها و راکتورهای ورودی و خروجی استفاده گردد تا میزان  با کابلهای قدرت عبور داده شوند. 

ده ایمنی و حفاظت بالایی داشته هارمونیکها و امواج فرکانس بالای مغناطیسی کاهش یابد و سیستم نصب ش

 باشد.

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

 مدل دستگاه
جریان نامی دستگاه 

(A) 
mm) سطح مقطع کابل

2
 فریم (

3AC 380V ±15% 

MX-4K0-N-00 9 3*4+4 A 

MX-5K5-N-00 13 3*4+4 A 

MX-7K5-N-00 17 3*6+6 A 

MX-11K0-N-

00 

25 3*6+6 B 

MX-15K0-N-

00 

32 3*10+10 B 

MX-18K5-N-

00 

37 3*10+10 B 

MX-22K0-N-

00 

45 3*16+16 C 

MX-30K0-N-

00 

60 3*25+16 C 

MX-37K0-N-

00 

75 3*25+16 C 

MX-45K0-N-

00 

90 3*35+16 D 

MX-55K0-N-

00 

110 3*50+25 D 

MX-75K0-N-

00 

150 3*70+35 D 

MX-90K0-N-

00 

176 3*95+35 E 

MX-110K0-N-

00 

210 3*95+35 E 
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 توضیحات کلی کابل کشی درایو 1.7.2

کابل انتصابی باید بتواند جریان نامی درایو را تحمل نماید و به همین منظور از جدول جریان دهی درایو  -

 و کابلهای توصیه شده استفاده گردد

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

باید متناسب با ولتاژ مجازی باشد که در شرایط )سیستم ارت(  PEاتصال  اندوکتانس و امپدانس کابل و -

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

 داشته باشد.

 حداقل باید رساناهای کابلبین انتصاب شود. و ولتاژ نامی  600Vباید کابل  400Vجهت درایوهای  -

1KV باشد. 

 360و شیلد کابل باید بصورت  باید کابل شیلددار یکسان  استفاده گردد و ورودی درایو برای موتور -

 .قابل استفاده می باشد 30KWرشته جدا فقط برای موتورهای تا  4. کابل درجه دور کابل را بپوشاند

کابلهای تک رشته جدا جدا استفاده شود. و  (multi core)برای موتور فقط باید کابلهای چند رشته  -

 بکار نروند.

با شیلد برای   10mm²کابلهای به شکل زیر که فقط یک کابل هادی ارت دارند  با سطح مقطع تا  -

 مناسب می باشند.    30KWموتورهای تا 

 

 

 

 

 

 

 PEکه در یک نمونه شیلد و  استفاده شود. 30KWهای بالای دو نمونه کابلهای شکل زیر برای موتور

 نیز استفاده می شود. PEم هستند. بطوریکه هدایت الکتریکی شیلد بالا است و به عنوان باه

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

 می شود.

 شیلد 

 یک هادی ارت

 شیلد کابل
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 وجود داشته باشد. PEدر این کابلها باید سه رشته کابل 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

 

 

 

 برای ورودی درایو می توان استفاده نمود. فقط (  PEهادی ) سه هادی فاز و یک هادی حفاظت  4سیستمهای شامل 

 

 در این سیستم سطح مقطع کابل هادی حفاظت مطابق جدول ذیل می باشد:

 کمترین سطح مقطع کابل هادی حفاظت

Sp(mm2) 

 سطح مقطع کابل هادی فاز

S(mm2) 

S S ≤ 16 

16 16 < S ≤ 35 

S/2 35 < S 

 شیلد 

PE  

PE  

 شیلد 

PE 

 سه رشته هادی

 لشیلد کاب

 PEسه رشته ارت

 PEشیلد و 
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استفاده از کابل شیلددار برای موتور باعث کاهش تشاشاات الکترومغناطیسی اطراف درایو می شود. همچنین باعث 

 .ای موتور می شودکاهش استرس روی ایزولاسیون موتور و جریان بیرینگه

انتشار امواج الکترومغناطیسی فرکانس بالا ناشی از کابلها تا حد امکان باید کوتاه در نظر گرفته شود تا  PEکابل موتور و 

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

یزان هدایت الکتریکی شیلد جهت استفاده به عنوان درصورتیکه شیلد کابل موتور برای حفاظت ارت استفاده شود باید م

PE .کافی باشد 

همچنین برای اینکه شیلد کابل موتور بر روی انتشار امواج الکترومغناطیسی و کاهش جریانهای نشتی و خازنی موثر باشد 

صلی کابل موتور درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهای ا 10باید میزان هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل 

 باشد.

 طول کابل موتور:

    متر بیشتر شود. 300نباید از شامل کابل شیلددار حداکثر طول کابل موتور 

تا جریانهای نشتی ناشی از افزایش  استفاده گردد. du/dtمتر توصیه می شود فیلتر خروجی  50برای فاصله های بالای 

 وتور آسیب نبیند.ظرفیت خازنی کابلها کاهش یابد و ایزولاسیون م

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

از مسیرهای جداگانه عبور توانند از یک مسیر عبور نمایند. باید کابلهای موتور ، کابلهای ورودی درایو و کابلهای کنترلی 

  یر امواج الکترومغناطیسی کابلهای موتور بر روی سایر کابلها کم باشد.داده شوند تا تاث

درجه از روی  90در صورتیکه نیاز به عبور کابلهای کنترلی از روی کابلهای موتور باشد باید کابلهای کنترل با زاویه 

 کابلهای موتور عبورنمایند. 
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  300درصورتیکه به موازات هم می باشند حداقل فاصله بین کابلهای موتور و کابلهای ورودی نیزmm .باشد 

  24در کابل کشی های داخل تابلو کابلهایV  220کنترلی درایو و کابل هایV  در داکتهای جداگانه عبور

 داده شوند.

 از درایو جدا شوند. به ورودی و خروجی جهت تست ایزولاسیون باید حتما کابلهای  ست ایزولاسیون کابلها: ت

کابلهای موتور و ورودی با  ه نباید ترمینالهای ورودی و خروجی درایو تست ولتاژ بالای عایقی شوند.هی  وج

 تست عایقی شوند. 1KVولتاژ 

 و بهتر است از کابلهای شیلددار دو به دو به هم  از کابلهای شیلددار استفاده شود برای کابلهای کنترلی حتما

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

 

 

 

 کابلهای موتور کابلهای ورودی

 کابلهای کنترلی

 500mmحداقل فاصله کابل موتور و کابل کنترل  

 200mmحداقل فاصله کابل ورودی  و کابل کنترل  

با  هکابل شیلددار زوج سیم به هم تابیده شد کابل شیلددار زوج سیم به هم تابیده شده

 شیلد روی زوج سیم ها
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برای سیگنالهای آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمهای به هم تابیده شده با شیلد اضافی دور زوج 

 سیم ها استفاده گردد. برای سیگنالهای انکودر نیز از همین نوع کابل استفاده گردد.

 نیز از همین نوع کابلها می توان استفاده نمود. 24Vلی برای رله های کنتر

 از کابلهای جداگانه استفاده گردد. 220Vبرای رله های 

  

 شیلد کابل کنترل باید ارت شود.

 PEشیلد هر زوج سیم نیز جداگانه به ترمینال  

 وصل گردد.  

 

 

 

 کابل کشیهای ورودی و خروجی درایو

 

 

 

 

 

 

 ترمینالهای کنترلی درایو
PE 

 کابل کنترل

شیلد 

 کابل

PE 

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

 خروجی موتور ورودی قدرت

L1   L2   L3 

PE 

U 
V 

W 
  3~    

 موتور 

 

 مقاومت ترمز

 MXدرایو 

PE 
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ن بالا نمی توان  تنها از یک کابل سه رشته استفاده نمود.  و برای جریانهای بالا باید از دو یا سه مامولا در درایوهای توا

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

چنین شیلد تمام کابلها باید به زمین وصل شوند. مانند کابلها باید به تمام ترمینالهای خروجی یا ووردی متصل شوند. هم

 شکل ذیل:

 

 

 

 

 

 

 

 Groundingسیستم ارت  1.9 

هنگام نصب درایو و تجهیزات جانبی باید نسبت به ارت کردن سیستمها توجه ویژه نمود. باید توجه شود که ارت کردن 

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

ترانسفورماتور تغذیه شبکه، تجهیزات جانبی ورودی درایو، خود درایو، تجهیزات جانبی خروجی درایو ، کابلهای ورودی و 

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

ناشی از ولتاژهای ناخواسته ای که بر روی بدنه لی انجام می شود: اول ایمنی ارت کردن سیستم برای دو هدف اص

تجهیزات الکتریکی ایجاد می شود و ممکن است باعث آسیب رسیدن به تجهیزات و یا افراد شود. که با اتصال بدنه 

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

PE 

PE 

 اینورتر

سه عدد کابل 

 شته سه ر
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دومین هدف از ارت کردن جلوگیری از ایجاد نویزهای الکتریکی و کاهش آنها می باشد که این نویزها باعث اختلال در کار 

مصصوصاً درایوها که به خاطرانتشار امواج فرکانس بالا و الکترومغناطیسی می توانند منشا  تجهیزات الکتریکی می شود.

و تجهیزات جانبی و کابل کشیهای استاندارد این نویزها کاهش آنها نصب صحیح نویزهای الکتریکی باشند که با 

 چشمگیری می یابند.

برای این منظور زمین کردن تجهیزات به مانی اتصال بدنه فلزی تجهیزات الکتریکی به پتانسیل ارت یکسان می باشد. 

 رت وصل شوند.جداگانه به ا یباید تمام قطاات فلزی به صورت مستقل و با کابلهای مس

  درایو PEاتصال ترمینال  1.9.1 

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

کابلهای استفاده شده برای ارت باید با سطح مقطع مناسب باشند. کابلهای ارت  استانداردهای ملی ایجاد شده باشد.

انتصاب می شوند. برای اتصال ارت نباید از سوکتهایی که امکان قطع شدن با توان درایو و کابلهای قدرت اصلی متناسب 

 دارند استفاده نمود و باید اتصالات ارت محکم و مطمئن باشند.

 

 اتصال ارت موتور 1.9.2 

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

 جداگانه به ارت متصل شود.
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  RFIارت فیلتر 

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

 نصورت نصب این فیلترها اثری نصواهد داشت.ایجاد می کنند، بنابراین حتماً باید بدنه آنها به ارت وصل شود. در غیر ای

 ارت راکتورهای ورودی و خروجی

 حتماً باید جداگانه به ارت وصل شوند.  DCورودی و خروجی و نیز راکتورهای  ACراکتورهای 

 ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز

صورت مستقل و با کابل جداگانه ای به درصورتیکه یونیت ترمز و مقاومت ترمز استفاده شده باشد ، باید این تجهیزات نیز ب

 ارت متصل شوند.

 ارت شیلد کابلهای قدرت و کنترل

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

 کنترلی وصل شود. PEدر کابلهای کنترلی شیلددار باید شیلد کابل فقط از طرف درایو به ارت یانی ترمینال 

: وقتی جهت کاهش نویزهای الکتریکی از کابلهای شیلددار استفاده می شود و نیز از انواع راکتورها و فیلترهای  توجه

مصتلف در ورودی و خروجی درایو استفاده می شود. در صورتیکه این تجهیزات بصورت مناسب و استاندارد ، ارت نشوند 

تجهیزات اضافه ای باید نسبت به شت. بنابراین قبل از استفاده از هر تاثیر چندانی در کاهش نویز الکتریکی نصواهند دا

 ست اجرا کردن سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بود.در
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  EMCملاحضات مربوط به  1.10

EMC  مصففElectromagnetic Compatibility  و منظور این می سازگاری الکترومغناطیسی می باشد مانیبه .

ا یک سیستم بتواند در یک محیط الکترومغناطیسی بصورت نرمال کار کند و امواج باشد که یک دستگاه ی

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

ها  دستگاه ای رادیویی و سایره از اختلالات الکترومغناطیسی از خود ساطع کند که بر سرویس نباید سطحی دستگاه  -1

  تأثیر بگذارد.

محیط، ایمنی کافی داشته باشد تا تاثیر نامطلوب نپذیرد.  این دستگاه باید در برابر اختلالات الکترومغناطیسی  -2 

ع به رف قرار گیرند تا در صورت وجود مشکلات احتمالی،  EMC تجهیزات الکترونیکی تحت تست های   بنابراین باید تمامی

 اغتشاشاتهدایت شونده و  اغتشاشات: دنشو می تقسیم کلی  به دو بصشالکترومغناطیسی  اغتشاشات آنها پرداخت. 

مشصصات تست را  وجود دارد که باید با توجه به آن،  EMC های  برای هر سیستم، استاندارد خاصی جهت تست تابشی.

  . تایین کرد

انتقال توسط هادی ها صورت می گیرد. بنابراین هر هادی مانند خطوط  اغتشاشات هدایتی آنهایی هستند که از طریق

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

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

الهای انتقال و گیرنده های حساس لکترومغناطیسی شامل: منابع اغتشاش، کانعامل اصلی و ضروری در اغتشاشات اسه 

مربوط به کانالهای انتقال می باشد زیرا خصوصیات  EMCبرای مشتریان درایو راه حلهای مربوط به مشکلات می باشند. 

در نظر  EMCکات مربوط به در طراحی درایو باید ن مربوط به منابع اغتشاش دستگاه و گیرنده ها قابل تغییر نمی باشد.

و طراحی مدارات  تا دستگاه در حین تست دچار مشکل نشود. در صورتی که در فاز اولیه طراحی )انتصابگرفته شوند 

ها دست پیدا کرد. در  سطوح قابل اطمینان در تست توان به توجه شود ، با هزینه کمتری می  EMC الکترونیکی( به مسأله 

 :مهم است ئل زیر بسیارفاز طراحی توجه به مسا

  طراحی مدار و انتصاب قطاات دیجیتال و آنالوگ -1
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  کانکتورها ها و  کابل  -2

 فیلترها  -3

 هاشیلد  -4

 PCB طراحی  -5

انتقال و  تولید، لحاظ ازکه سیستم  هاییتداخل امواج الکترومغناطیسی هر سیستم الکتریکی یکی از نقش مسئلهدر 

 :ند که عبارتند ازدریافت آن را ایفا می ک

 .ایجاد تداخل امواج الکترومغناطیسی است کی منبعییک سیستم الکتر  -1

 .انتقال دهندة امواج الکترومغناطیسی عمل می کند یک سیستم الکتریکی به عنوان کانال  -2

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

 باشد، کدام یک ازنقشهای فوق را درمسألة تداخل امواج الکترومغناطیسی دارا می سیستم الکتریکی با توجه به اینکه یک

 تا را است مطلوبیپدیدة نا چاره ای برای برطرف کردن این مسأله پیدا نمود و تداخل امواج الکترومغناطیسی که می توان

 .ن بردبی از را آن حتی و داده کاهش ممکن حد

 اینورتر EMCمشخصات  1.10.1

تداخل امواج  الکترومغناطیسی، تغییرات سریع میدانهای الکتریکی یا مغناطیسی است. منابع مهم تولید منبع تولید امواج

کنند، می باشند.  می وصل و قطع را الکتریکی جریان زیاد سرعت با که هاییرله ها و کلید، الکترومغناطیسی، موتورهای 

مهم بوجود آورندة تداخل امواج الکترومغناطیسی محسوب می  یدزنی آنها، یکی از منابعنیز بدلیل عملکرد کل اینورترها

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

نیز یکی از دلایل ایجاد امواج  ترانزیستور ها همچنین تلفات کلید زنی در زمان روشن کردن و یا خاموش کردن

 امواج بانوان هستند، بالایی فرکانس با هایشده و از آنجایی که دارای هارمونیک الکترومغناطیسی است، که در هوا منتشر

 گذارند الکترومغناطیسی مصرب عمل می کنند و روی سیستمهای مصابراتی اثرات نامطلوب می
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اینورترها نه تنها منابع ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی می باشند بلکه گیرنده  ،مانند بسیاری از تجهیزات الکترونیکی 

های اغتشاشات نیز می باشند. اصول کار اینورترها مشص  می نماید که آنها می توانند نویزهای الکترومغناطیسی خاصی 

 تولید نمایند.

مواج الکترومغناطیسی محیطی را داشته باشند و همچنین اینورترها باید طوری طراحی گردند که قابلیت مقابله به ا

 اینورتر مربوط می شود: EMCموارد ذیل به  بصورت ایمن و قابل اطمینان کار نمایند.

جریان ورودی اینورترها به خاطر وجود پل دیود به صورت سینوسی و متقارن نمی باشد و باعث می شود جریان -1

باشد که باعث ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی ، کاهش ضریب توان و  ورودی دارای هارمونیک های جریانی بالایی

    افزایش تلفات می شود.

فرکانس بالا می باشد. که باعث افزایش دمای موتور و کاهش عمر آن  PWMولتاژ خروجی اینورتر بصورت شکل موج  -2

می شود و ایجاد امواج الکترومغناطیسی همچنین باعث افزایش جریان نشتی و هدایت آن به تجهیزات حفاظتی  می شود.

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

همانگونه که اینورتر یک گیرنده قوی امواج الکترومغناطیسی می باشد بنابرابن این امواج قوی می تواند به اینورتر -3

 آن شود. آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از

 EMSاینورتر باعث افزایش قابلیت  EMIاینورتر باهم وجود دارند و هر کاهشی در  EMIو  EMSدر یک سیستم ،  -4

 خواهد شد.

 EMCدستورالعمل نصب  1.10.2 

اینورترها  EMCبرای اطمینان از عملکرد درست تمام تجهیزات اکتریکی داخل یک سیستم یکسان بر اساس مشصصات 

بر اساس جندین مورد کاربردی مارفی می شود. این موارد شامل کنترل نویز، کابل  EMCصول نصب در این بصش ا

بستگی  EMCتاثیر خوب بر  کشی صحیح ، ارت کردن استاندارد، کنترل جریان نشتی و فیلترهای منابع تغذیه می باشد.

 به اجرای درست این موارد می باشد.
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 کنترل نویز    -1

و شیلد کابل باید در قسمت ورودی ترمینالهای  الهای کنترلی باید توسط کابلهای شیلددار انجام گیرد.تمام اتصالات ترمین

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

این شیلد به شیلد اصلی و همان  ابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نبایدهم تاگر رشته های سیم داخل کابل  بصورت به 

 ارت متصل شود زیرا اثر شیلد را کاهش می دهد.

برای موتور باید کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل باید هم از یک طرف به ارت درایو و از طرف دیگر به  بدنه موتور 

نیز تاثیر  EMCاستفاده از فیلترهای  د.متصل شود. خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شو

 زیادی در کاهش نویزهای الکترومغناطیسی دارند.

 سایت سیم کشی -2

 کنند و الکتریسته جاری را به میدان ها مثل یک آنتن عمل می هادی  باید گفت که تمامی به عنوان مقدمه

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

کنند. بنابراین هادی ها هم در  های الکتریکی تبدیل می سیگنال الکترومغناطیسی محلی را که در آن واقع شده اند، به

  مارض تابش بوده و هم خود تابش دارند.

توان انتظار داشت که  نمی کند و ادتر میهای بالا، مشکلات را زی دهد که استفاده از کابل در فرکانس نشان می ها بررسی

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

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

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

 زمین. استفاده از یک سیم مشترک برای نول و زمین ممنئع می باشد.

و وسایل  PLCتقسیم بندی تجهیزات: مامولا در یک تابلو کنترل تجهیزات مصتلفی وجود دارد. از قبیل اینورتر، فیلتر، 

فاوتی در پصش و دریافت نویزهای الکترومغناطیسی دارند. بنابراین لازم است این اندازه گیری. که هر کدام قابلیتهای مت
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تجهیزات به تجهیزات مقاوم به نویز و تحهیزات حساس به نویز تقسیم بندی گردند. هر کدام از تجهیزات مشابه باید در 

 شد.با 20cmیک محل قرار گیرند. و فاصله دستگاههای مصتلف هر گروه از هم باید حداقل 

برای  داخل یک تابلو کنترل مامولا سیم های کنترلی و سیم های قدرت وجود دارند. سیم کشی داخل تابلو کنترل: 

کابلهای کنترل به سادگی تحت  اینورترها کابلهای قدرت به دو بصش کابلهای ورودی و کابلهای خروجی تقسیم می شوند.

بنابراین هنگاه سیم اختلال در کارکرد تجهیزات آنها می شود. باعث  تاثیر کابلهای قدرت قرار گرفته و نویز ایجاد شده

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

از هم  20cmفاصله حداقل  و قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداری شود. و این کابلها در داکتهای جداگانه و با

 درجه عبور داده شوند. 90قرارگیرند. اگر کابل قدرت و کنترل باید از روی هم عبور نمایند باید با زاویه 

 EMCکابلهای قدرت ورودی و خروجی اینورتر هم نباید از مسیر یکسان و کنار هم عبور نمایند. مصصوصا زمانیکه فیلتر 

 خواهد شد. EMCورت انتشار اثر خازنی کابلها بر روی هم باعث کاهش تاثیر فیلتر استفاده می گردد. در غیر اینص

  Groundسیستم ارت 

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

ترین و در عین حال پراثر ترین روش در مشکلات باعث ایمنی تجهیزات و افراد می شود بلکه ساده ترین و کم هزینه 

 می باشد. EMCمربوط به  

استفاده شود ولی سیستم ارت درست نباشد فایده ای نصواهد  EMCبطوریکه اگر بهترین فیلترها و تجهیزات مقابله با 

 داشت.

  Leakage currentجریان نشتی 

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

توزیع شده و فرکانس کریر درایو دارد. جریان نشتی به زمین که از طریق سیم های مشترک زمین عبور می کند نه تنها 

و سایر داخل درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز خواهد شد. که باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها ، رله ها 

کار آنها اختلال ایجاد می نماید. مقدار جریان نشتی خط به خط به مانی جریان نشتی عبوری از  دستگاهها شده و در
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طریق ظرفیت خازنی توزیع شده بین کابلهای ورودی و خروجی می باشد. که به فرکانس کریر اینورتر و طول کابلهای 

 فزایش طول کابل موتور باعث افزایش جریان نشتی خط به خط خواهد شد.بالا بودن فرکانس کریر و ا موتور بستگی دارد.

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

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

 نصب گردد. ACدر هر ناحیه یک راکتور 

 

 

  EMCفیلتر 

  بنابراین توصیه می شود برای اینورتر استفاده شود. کاهش موثری در نویزهای الکترومغناطیسی دارد. EMCفیلتر 

 برای این منظور به دو صورت عمل می شود:

 ود.را در ورودی اینورتر استفاده نم EMCمی توان فیلتر  -1

می توان از تجهیزات ایزوله برای سایر دستگاهها استفاده نمود. مانند تراسفورمر ایزوله یا سایر فیلترها در ورودی -2

 دستگاهها.

 

 

 

 

 

 

تغذیه اصلی 

 سه فاز

  ACراکتور 

فیلتر 

EMC 
 اینورتر

تجهیزات 

 کنترل

 در ورودی درایو EMCنصب فیلتر 

   ACراکتور

 اینورتر  
فیلتر 

EMC 

   در خروجی درایو EMCنصب فیلتر 
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  EMCاستانداردهای نصب  1.10.3

می شوند. به استثناء دستگاههای  مطرحاستانداردهای خاصی درنظر گرفته شده است که بصورت عمومی  EMCبرای 

 که مامولا مطرح می باشند: عمومی استانداردهای خاص خاصی که استانداردهای مصصوص دارند.

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

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

 می باشد.  3ت قسم  EN61800-3مصصوص کنترل کننده های دور موتور  استاندارد

 دو نوع محیطهای صناتی را پوشش می دهد:  EN-61800-3استاندارد 

 First environment  اول. که بصورت مشترک با کاربران خانگی از یک شبکه ولتاژ  نوع: محیطهای

 پایین عمومی تغذیه می شوند.

 Second environment  : 1000که ولتاژ  بالای  دوم .نوع  محیطهایV و جدا از کاربران  می باشند

 خانگی هستند.

 در نظر گرفته شده را پوشش می دهد: ) (categoriesاین استاندارد همچنین چهار تقسیم بندی 

 Category C1  :1000اول می باشد که ولتاژ کمتر از  نوعمحیطهای نصب درایو در  مربوط بهV  است و

 مامولا از شبکه برق عمومی تغذیه می شود.

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

 را رعایت نماید. EMCدرایو باید توسط یک فرد حرفه ای نصب و راه اندازی گردد که ملاخظات مربوط به 

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 شده استفاده گردند. کابلهای موتور و درایو باید از کابلهای استانداردگفته -

 درایو باید دقیقا با دستورالاملهای گفته شده نصب گردد -
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 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  -

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

 ست.باشد. و برای نصب در محیطهای اول در نظر گرفته نشده ا

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 کابلهای موتور و درایو باید از کابلهای استانداردگفته شده استفاده گردند. -

 درایو باید دقیقا با دستورالاملهای گفته شده نصب گردد -

 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  -

از شبکه عمومی و کاربران خانگی در نظر برای نصب در محیطهای با تغذیه  C3درایو مربوط به  -

 گرفته نشده است.

 Category C4 محیطهای نوع دوم می باشد که ولتاژ برابر  سیستمهای مرکب در : مربوط به نصب درایو در

 می باشد.   400Aو جریان بالاتر از  1000Vیا بالاتر از 

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 اید از کابلهای استانداردگفته شده استفاده گردند.کابلهای موتور و درایو ب -

 درایو باید دقیقا با دستورالاملهای گفته شده نصب گردد -
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 آرایش ترمینالهای کنترل دستگاه ها   1.11

 

+10V GND AI1 AI2 COM S1 S2 S3 S4 S5 S6  RO1A RO1B RO1C 

  RO2A RO2B RO2C 

PE GND AO1 AO2 24V PW COM S7 S8 485+ 485-  RO3A RO3B RO3C 

(4 - 110KW, 3 AC 380V)ترمینالهای کنترلی 

 

 

 توضیحات مختصر جهت ترمینالهای کنترلی نام ترمینال

S1~S8 
 ON/OFFجهت فرمان های    S1, S2 ,S3, S4,S5,S6,S7,S8ورودی دیجیتال  8

 30V~9 محدوده ولتاژ ورودی: 
 3.3kΩ امپدانس ورودی: 

PW 
لت خارجی جهت سیگنالهای دیجیتال میباشد. در صورتیکه از و 24ورودی منبع تغذیه 

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

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

AI1 
تایین کننده نوع ولتاژ یا جریان است. (:                  J9)جامپر  1ورودی آنالوگ 

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

AI2 
 :              تایین کننده نوع ولتاژ یا جریان است. (   J11)جامپر  2ورودی آنالوگ 

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

GND  آنالوگ  زمین آنالوگ :همواره زمینGND  را از زمین دیجیتالCOM  جدا نگه دارید 
+10V  10+تغذیهV    بانوان رفرنس جهت استفاده در ولوم خارجی سرعت 

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

AO1 (AO2) 
رت ولتاژ یا جریان تایین کننده  نوع خروجی بصو  J10(J12)خروجی آنالوگ )جامپر 

    10V/ 0~20mA~0محدوده خروجی آنالوگ:  میباشد(
PE ترمینال زمین 

RO1A、RO1B、RO1C 
          .RO1A--common; RO1B--NC, RO1C—NO خروجی رله بصورت : 

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

RO2A、RO2B、ROC 
 RO2A--common; RO2B--NC, RO2C—NO.        AC خروجی رله بصورت : 

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

RO3A、RO3B、RO3C 
 RO2A--common; RO3B--NC, RO3C—NO.        AC خروجی رله بصورت : 

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

  (RS485)ترمینالهای کنترل مدباس -485,+485
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 آنالوگ های ورودی و خروجی J12و  J9 ،J11  ،J10 ترمینالهای کنترلی و تنظیم جامپرهای 
 

 

 

 

 وضعیت جامپرهای روی برد کنترل جامپرنام 

J9 J9 تایین کننده ورودی آنالوگ AI1    10~0  بصورتV  20~(4)0یاmA  .میباشد  

J11 J11 تایین کننده ورودی آنالوگ AI2    10~0  بصورتV  20~(4)0یاmA  .میباشد 

J10 J10  آنالوگ خروجیتایین کننده AO1    10~0  بصورتV  20~(4)0یاmA  .میباشد 

J12 J12  آنالوگ خروجیتایین کننده AO2    10~0  بصورتV  20~(4)0یاmA  .میباشد 

V = Voltage 

I = current  

+10V 
GND  AI1   AI2   COM S1   S2   S3   S4   S5   

PE   GND AO1  AO2  +24V  PW  COM  S7   S8    485+ 

RO1A RO1B RO1C 

RO2A RO2B RO2C 

S6   

485- 

RO3A 

RO3C 

RO3B 

 

J9 

V 

I 

J11 

V 

I 

J10 

I 

V 

J12 

I 

V 
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   MXشماتیک دیاگرام کنترل دور سری   1.12

 ورودی و خروجیهای کنترل و قدرت  در ذیل بصورت شماتیک نشان داده شده است.

 

 

  

 V 380سه فاز 

±15%  

50/60 Hz 

/Y1 

P1 

 DC چوک
 مقاومت ترمز یونیت ترمزخارجی

R 

S 

T 

U 

V 

W 

PE 

M 

PB (+) (-) 

 مقاومت ترمز

+10 V 

AI1 

AI2 

GND 

PE 

S1 

S2 

S3 

S4 

S5 

S6 

S7 

S8 

COM 

PE 

PW 

+24 V 

AO1 

AO2 

GND 

 

 استارت راستگرد 

ولوم سرعت یا 

 PIDرفرنس 

 10V-0 ورودی

0/4-20mA 

 

J11 

 ورودی جریان یا ولتاژ

 

 

  V / 0-20mA 10-0خروجی آنالوگ 
J10 

 ولتاژ خروجی جریان یا

 

  I       V 

RO1A 

RO1B 

RO1C 

 

RO2A 

RO2B 

RO2C 

 

RO3A 

RO3B 

RO3C 

 

CN8  سوکت کی پد

 (RJ45)خارجی 

قابل  1خروجی رله 

 برنامه ریزی

قابل  2خروجی رله 

 برنامه ریزی

J5 سوکت 

 کارت پمپ 

PE 

V     I 

V     I 

J9 

  2ورودی

  1ورودی

  8ورودی

  I       V 
J12 

قابل  3رله خروجی 

 برنامه ریزی

 MX درایو
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 (LEDاغ های کوچک )پانل دستگاه و عملکرد شاسی ها و همچنین وضعیت چر  41.1

FAULT 
LOC 

/REM 
R/L 

RUN 
/TUNE 

 

 وضعیت چراغ   

وضتتتتتتتایت  کنترل از طریق سریال وضایت فالت

 چپگرد

 روشن     موتور استارت  

  I/Oکنترل ازترمینال  ندارد

    

دروضتتتتتتتایت  ندارد

 تیونینگ
 چشمک زن   

وضتتتتتتتایت  کنترل از روی پانل وضایت عادی

 راستگرد

 خاموش     موتور استاپ  

 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

شاسی های بالا و پائین 

 جهت تغییرات

 شاسی برنامه ریزی
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 روشن بودن هر یک از چراغهای کوچک نشان دهنده مقادیر ذیل می باشند:

 

 نوع مقدار نشان داده شده چراغ نمایش دهنده

Hz مقدارفرکانس رفرنس یا فرکانس خروجی 

A مقدارجریان خروجی موتور 

V  مقدار ولتاژDC یا ولتاژ موتور 

RPM مقدار سرعت موتور 

 ر یا توان مصرفیمقدار درصد گشتاو %

 

 

 

 توضیح کلیدهای روی پانل کنترل  1.14.1

 توضیح عملکرد شاسی نام شاسی شاسی

 

 یا خارج میشوید به منوی برنامه ریزی نرم افزاری درایو، وارد و کلید برنامه ریزی

 

شاسی وارد کردن 

 اطلاعات
 ودر است در ضمن به پارامتر بادی در منو می تائید اطلاعات وارد شده

 

شاسی افزایش یا 

 حرکت بالا 

میتواند بانوان شاسی افزایش سرعت روی پانل  تاریف گردد )پیش تنظیم 

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

 پارامترها را انجام میدهد.

 

 

شاسی کاهش یا 

 کت پائینحر

میتواند بانوان شاسی کاهش سرعت روی پانل  تاریف گردد.)پیش تنظیم 

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

 را انجام میدهد.

 

 
 ترکیب دو شاسی 

همزمان فشار دادن هر دو شاسی در هنگام استپ بودن دستگاه، نقش 
و به هنگام استارت بایستی ابتدا شاسی شیفت چپ را  بازی میکند 

DATA/ENT   را و باد شاسیQUICK/JOG  را فشار دهید تا همان نقش
 را بازی کند
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 کلید شیفت

درمد برنامه ریزی شیفت به راست جهت حرکت روی سگمنت های 

نشاندهنده استفاده میشود. در حالت مامول با هر بار فشار دادن، تغییر در 

مقادیر اندازه گیری شده دیگری  با چراغک مربوطه در   نشاندهنده جهت

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

 
 

استارت  شاسی

 موتور
 در مد استارت از پانل، موتور را استارت میکند

 

شاسی استپ یا 

 ریست خطا
  کند.میتواند استپ کند یا ن P7.04در وضایت استارت با توجه به پارامتر 

 در وضایت فالت بدون محدودیتی ریست میکند

 

شاسی باقابلیت  

 تااریف  مصتلف

 میباشد.  P7.03تایین فانکشن این شاسی بر اساس مقداردهی پارامتر
 : وضایت جاگ 0
 : شاسی چپ گرد یا راست گرد 1
 UP /DOWN:پاک کردن حافظه سرعت ذخیره شده توسط شاسی های 2
 

 

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

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

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

2.1  

 

 

50.00 

یک بار فشار دهید تا 

 وارد پارامترها شوید

P0 

بالا و  کلیدهایبا 

پائین گروه پارامترها 

 را انتخاب نمائید

P1 

P1.00 

تا  فشار دهید باریک 

گروه مورد نظر 

 انتخاب شود

با کلیدهای بالا و پائین 

پارامتر مورد نظر را 

 انتصاب نمائبد

P1.01 

 یک بار فشار دهید   

00.00 

مقدار  کلیدهااین  با

 پارامتر را تغییر دهید

02.45 

P1.01 

تا  دهید فشاریک بار 

مقدار مورد نظر 

 ذخیره شود

یک بار فشار دهید تا 

از پارامترها خارج  

 شوید

50.00 

 نحوه تنظیم پارامترهای دستگاه در شکلهای ذیل توضیح داده شده است:  
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 MXافزاری سری گروه های توابع نرم   .2.2

 
  .وپارامترهای کاربردی توضیح داده شده است. در این بصش پارامترهای اساسی

 

  MXگروه های توابع نرم افزاری سری 

 پارامترهای اساسی: P0 گروه 

 : کنترل استارت و استپ P1گروه 

 : پارامترهای موتور P2گروه 

  PID: پارامترهای کنترل P3گروه 

  V/Fکنترل ی پارامترها:   P4گروه 

 : ترمینالهای ورودی P5گروه 

 : ترمینالهای خروجیP6گروه 

 نمایش دهندهپارامترهای : P7گروه 

 پارامترهای کنترل پمپ:  P8گروه

 پارامترهای تنظیم فشارهای پله ای:  P9گروه 

 پارامترهای حفاظتی:  PAگروه 

 سریال تباطارپارامترهای :  PBگروه 

 یلیپارامترهای تکم:  PCگروه 

  PID پارامترهای تکمیلی : PDگروه 

 : تنظیمات کارخانه ایPEگروه 

 

 

 ات مربوط به آنهاپارامترها و توضیح  

     : گروه پارامترهای اساسی P0گروه 

 (تنظیمات کارخانه داخل پرانتز می باشند)پیش  تنظیمات توضیح پارامتر

 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.00 

 محلانتصاب 

 ریافت فرماند

RUN 
 ( 0) 

 

   : : استارت از پانل 0
 ندهستن  پانل در این مد فاالاستارت و استپ روی  ی های فرمانشاس
(LED  پ یرو مربوطه)انل خاموش است 
 
  ورودی هایاستارت از ترمینال :1

 LED)می شود ستفادها از ورودی های دیجیتال استارت و استپ درایوجهت 
 زن است( چشمک لمربوطه روی پان

 
            خط سریال باس  :2

 LED) استارت و استپ درایو از خط سریال مد باس استفاده می شودجهت 
 پانل روشن است( یمربوطه رو

 استارت ، استپ ، راستگرد ، چپگرد ، سرعت جاگ ، فالت و ریست می باشد.فرمانهای کنترلی درایو شامل: 
شوند ، موتور سریاا و بدون رمپ فشرده  با هم   RUNو   Stopاگر کلید  ن موتورکنترل از پانل و استارت بود در حالت

 متوقف می شود. 
 

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.01 
 تنظیم سرعت با

Up/ Down 
 (0  ) 

 حتی به هنگام  Downو  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی های     : فعال  :0
 خاموش شدن دستگاه                 

 صفر کردن سرعت تنظیمی به هنگام خاموش شدن دستگاه     : فعال : 1
 غیر فعال  :2
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 به هنگام استاپ کردن حافظه سرعت پاک شده و سرعت صفر می شود :   :  فعال 3 
درصورت خاموش شدن دستگاه  سرعت رفرنس را تنظیم نماید. Up/Downکاربر می تواند با استفاده از شاسی های   :0 

 ذخیره خواهد شد. Up/Down عت تنظیمی توسط مقدار سر
 اک خواهد شد.پ Up/Down : درصورت خاموش شدن دستگاه مقدار سرعت تنظیمی توسط  1
سرعت دستگاه را تنظیم   Up/Down شود در اینصورت نمی توان با شاسی های تنظیم  2اگر مقدار این پارامتر  : 2

 نمود.
درصورت خاموش شدن دستگاه  سرعت رفرنس را تنظیم نماید. Up/Downاسی های کاربر می تواند با استفاده از ش :  3

 پاک خواهد شد. Up/Down مقدار سرعت تنظیمی توسط 
 

  حالتUp/Down   تا از ترمینالهای ورودی  2کی پد و یا  )∧  ,∨(می تواند با استفاده از شاسی های
 انجام شود.

  فرکانس رفرنس با شاسی های Up/Down   می شوند.تنظیم 
 Up/Down    بالاترین اولویت را در تنظیم فرکانس درایو دارد و مهم نیست منبع رفرنس فرکانس از کجا

 باشد.
  اگر مقدار پارامترP8.00 = 1 تنظیم شود پارامترP0.01 .غیر فاال می شود  
 
 

 انتصاب محل فرکانس تنظیمی

P0.02 

انتصاب منبع 

 A رفرنس سرعت

 (0  ) 

 ستگاه :   کی پد د 0
1 :AI1    (1)ورودی آنالوگ شماره                                                 
2  :AI2   (2)ورودی آنالوگ شماره                                                                     
 تایین سرعت توسط باس سریال دستگاه  :  3
  سرعت چند پله ای دیجیتال  :   4
 
  

     کی پد دستگاه  :  0
 فرکانس رفرنس دستگاه تنظیم می شود. P0.10با استفاده از مقدار پارامتر 

 
1 : AI1   (     1)ورودی آنالوگ شماره  
2 :AI2    (2)ورودی آنالوگ شماره     
می  20mA – (4)0یا  10V - 0تنظیم می شوند و بصورت  AI2و  AI1توسط ورودی های آنالوگ  فرکانس رفرنس    

 انتصاب می شود. J11و  J9باشند. مد ولتاژ یا جریان توسط جامپرهای 
 توجه :
  برای جزئیات رابطه بین ورودی آنالوگ و فرکانس رفرنس به پارامترهایP5.12~P5.16 .مراجاه نمایید 
 100  درصد ورودی آنالوگAI  ماکوس  درصد به مانی فرکانس ماکزیمم 100-به مانی فرکانس ماکزیمم و

 می باشد.
 تعیین سرعت توسط باس سریال دستگاه :   (: 3 

تنظیمات اولیه خط ارتباطی سریال  جهت PCتنظیم می شود. گروه پارامترهای   RS485فرکانس رفرنس توسط ورودی 
 میباشد.
 
                 : سرعت چند پله ای    :  4

انتصاب  دیجیتال استفاده می شود. صتلف با سه ورودیجهت تایین شانزده سرعت م  P9.18~P9.33پارامترهای 
 ورودیهای دیجیتال انجام می شود. سرعتهای مصتلف توسط ترکیب باینری

 

P0.03 
انتصاب منبع 

 B  رفرنس سرعت
 (0  ) 

 0 :AI1   (1)ورودی آنالوگ شماره 
 1 :AI2   ( 2)ورودی آنالوگ شماره 
 2 :PID   
 

ن مرجع فرکانس انتصاب می شود توسط پارامتر فوق منبع فرکانس انتصاب می گردد و به عنوا Bوقتی فرکانس رفرنس 
 می باشد. Aتوضیحات مشابه فرکانس رفرنس 

 

P0.04  ماکزیمم فرکانس  0رن  فرکانسی : 
 A:  فرکانس رفرنس  1
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 Bمنبع رفرنس 
 (0  ) 
  Aمچنین می تواند به عنوان آفست رفرنس به عنوان یک رفرنس فرکانس مستقل استفاده می شود. ه Bرفرنس فرکانس 
 استفاده شود. 
 )فرکانس ماکزیمم(B  =AI1(%)  *P0.06باشد در اینصورت رفرنس فرکانس  P0.04=0اگر پارامتر
 A* رفرنس فرکانس  (%)B  =AI1باشد در اینصورت رفرنس فرکانس  P0.04=1اگر پارامتر 

 

P0.06 

انتصاب منبع 

 فرکانس رفرنس
 (0  ) 

  

 A :  منبع رفرنس  0
  Bمنبع رفرنس : 1
2 :A+B   
 (Bیا   A ماکزیمم رفرنس ) : 3

 این پارامتر جهت انتصاب منبع فرکانس رفرنس استفاده می گردد:
 فاال است. A: در اینصورت تنها منبع رفرنس        0
 فاال است. B: در اینصورت تنها منبع رفرنس        1
 می باشد. Bو  Aفرکانسهای  : فرکانس رفرنس برابر با جمع 2
 بیشتر بود به عنوان   Bیا  Aمی باشد. یانی هر کدام از فرکانسهای  Bیا  A: فرکانس رفرنس برابر با بیشترین مقدار  3

 فرکانس رفرنس انتصاب می شود.           
 

ند با یک ورودی دیجیتال نیز نه تنها توسط پارامتر فوق انتصاب می شود بلکه می توا Bیا  Aتوجه : منبع فرکانس رفرنس 
 انتصاب گردد. 

 
 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.06 
 ماکزیمم فرکانس

(50Hz ) 

10– 400Hz         حداکثر فرکانس دستگاه 
 ( تایین کننده زمان  P0.11,P0.10) DECو  ACC پارامترهای زمانی شتاب

  این پارامتر استبا  سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیرسیدن از 

P0.07 
 حد بالای فرکانس

(50Hz ) 

P0.08 – P0.06      این حد ماکزیمم سرعت است و بایستی کمتر از مقدار
 باشد P0.06پارامتر 

P0.08 
 حد پائین فرکانس

(0.0Hz ) 

0.00 – P0.07        محدود کردن سرعت حداقل که در باضی کابردها مثل
باشد، رفتار اینورتر  P0.08ز پارامتر پمپ با اهمیت است  اگر فرکانس رفرنس کمتر ا

 خواهد بود. P1.11متناسب با وضایت  پارامتر 
 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.09 

رفرنس فرکانس 

 کی پد

(50.00Hz ) 

0.00Hz – P0.08      بازه فرکانسی تنظیم سرعت از روی پانل یا کی پد
باشد،  P0.02=0شود. زمانیکه پارامتر میتواند جداگانه توسط این  پارامتر تاریف 

 این پارامتر فرکانس خروجی دستگاه را تایین می کند.

  تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی

P0.10 

زمان شتاب 

 (ACCافزایشی)

(20.0S ) 

0.0~3600.0s       زمان تاریف شده یانی زمان شتابگیری موتور از سرعت
 اکزیمم()فرکانس مP0.06صفر تا سرعت تاریفی 

P0.11 

زمان شتاب 

 (DECکاهشی )

(20.0S ) 

0.0~3600.0s      زمان تاریف شده یانی زمان شتاب کاهنده موتور ازسرعت
 تا سرعت صفر                              P0.06تاریفی 
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 جهت چرخش موتورتعیین 

P0.12 

جهت چرخش 

 موتور

 (0  ) 

 رد  : راست گ 0
  چپ گرد  :1
  چپ گرد قفل میشود : 2

 به موتور تایین کننده جهت مشابه یانی راست گرد است U,V,Wتوجه کنید که ترتیب اتصال ترمینالهای 

پانل نمی توان جهت چرخش موتور را برعکس  QUICK/JOGانتصاب شود در اینصورت توسط کلید  P0.12=2اگر پارامتر 

 نمود.
 

 ئیچبنگفرکانس کریر یا سو

P0.13 

فرکانس 

 سوئیچینگ

)بستگی به مدل 

 دارد (

1.0-16.0 kHz 

تنظیم این فرکانس در ایجاد نویز های الکتر مغناطیسی  و نویز های تششای و جریانهای نشتی کابل ها به زمین موثر 
تور می شود ولی تلفات با شکل موج بهتر و نویز کمتر برای مو ژرای این پارامتر باعث ایجاد ولتااست. مقادیر بالا ب

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

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.14 
 بازیابی  پارامترها

 (0  ) 

 :   غیر فاال   0
 به مقادیر اولیه کارخانه بر می  P2:    مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه 1 

 ند.دگر        
 :     پاک کردن رکوردهای خطا ها 2 
 

P0.15-
P0.19 

 رزرو
0-65535 

 زمان شتاب

 واقای  افزایشی  

 بزمان شتا

 واقای  کاهشی

 فرکانس خروجی

 زمان       

P0.10 P0.11 
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 : گروه پارامترهای استارت و استپ P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 
 مدهای استارت

 (0  ) 

 بصورت مستقیم و نرمال   :   استارت 0
  DCدرصد مقدار جریان   عد استارت نرمالو ب  DC:    فعال کردن ترمز1

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

:   پیدا کردن سرعت موتور در حال چرخش  و سپس استارت موتور)  2
Speed Tracking) 

شند مناسب این حالت برای بارهای با اینرسی بالا که در حال چرخش می با       
یدا کرده و سپس متناسب با پابتدا جهت و سرعت چرخش موتور را می باشد. اینورتر 

 رساند ب تنظیمی آن سرعت موتور را به مقدار
 

 

P1.01 فرکانس استارت 
(0Hz) 

 0.00~10.00Hz   کنترل دور در این فرکانس استارت میکند لذا این فرکانس
ایجاد نماید. زمان ماندن در این فرکانس با میتواند گشتاور استارت  مناسبی را 

 ن میشود.یتای  P1.02پارامتر 
 

P1.02 
زمان ماندن در 
 فرکانس استارت

 (0 S ) 

0 – 50.0 S         مدت زمانی که موتور در لحظه استارت با فرکانس پارامترP1.01  

 کار می کند.

 
 اگر مقدار فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس استارت

 تا وقتی  ،اینورتر در حالت آماده بکار می ماندباشد  

 که فرکانس رفرنس بیشتر از فرکانس استارت شود 

 و موتور استارت گردد.

 حد فرکانس استارت می تواند کمتر از مقدار پارامتر

 باشد.  P0.09 پائین فرکانس

 
 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

تزریق جریان  
DC   در لحظه

 استارت
 (0 % ) 

بر حسب درصد جریان نامی موتور که در هنگام  DCمقدار جریان     % 150 – 0.0

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

 

P1.04 
زمان تزریق 
 DCجریان 

 (0 S ) 

0.0 – 50.0 S      مدت زمان تزریق جریانDC   هنگام استارت موتور جهت ایجاد

 توردر مو DCترمز 

 

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

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

 
 مدل استپ موتور

P1.05 
 مدهای استپ

 (0  ) 
   ramping:  استپ با رمپ  0
 (Coastردن موتور) پ فوری و رها کاست:  1

: وقتی فرمان استپ داده می شود اینورتر فرکانس خروجی را متناسب با شتاب  : استپ با شیب شتاب کاهشی 0
 انتصاب شده، کاهش می دهد تا موتور متوقف شود. 

می شود . وقتی فرمان استپ داده در این حالت موتور با اینرسی بار میایستد( Coastپ با رها کردن موتور) است :1
 اینورتر فرکانس خروجی را از روی موتور بر می دارد و موتور بصورت آزاد و با توجه به اینرسی بار خود متوقف می شود. 

فرکانس استارت   

P1.01 

 فرکانس رفرنس          
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 در استپ DCتزریق جریان 

P1.06 

فرکانس شروع 
در  DCتزریق 
 استپ

 (0.0 Hz ) 

0.0-10.0Hz     فرکانسی که هنگام استپ موتور و در زمانDEC تزریق جریان 
DC  .به موتور  شروع می شود 

P1.07 

زمان انتظار قبل از 
شروع تزریق جریان 

DC 
 (0 S ) 

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

P1.08 

 جریان تزریقمقدار 
DC    در لحظه

 استپ
 (0 % ) 

جریان نامی موتور که در هنگام  بر حسب درصد  DCمقدار جریان      % 150 – 0.0

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

P1.09 
زمان تزریق مدت 

 DCجریان 
 (0 S ) 

0.0 – 50.0 S      مدت زمان تزریق جریانDC   هنگام استپ موتور جهت ایجاد ترمز

DC در موتور 

 
 

 در  DCمنحنی تزریق جریان 
 تپاستارت و اس

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

P1.10 

زمان صفر ماندن 
فرکانس به هنگام 
 چپگرد/راستگرد

 (0 S ) 

 0.0~3600.0S  
مدت زمان انتظار که هنگام راستگرد و چپگرد شدن موتور و در فرکانس صفر می 

 توان تاریف کرد.
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.11 

عملکرد دستگاه 
هنگامی که 
مقدارفرکانس 

روجی موتور خ
کمتر از حد پائین 

 (P0.08:   ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین ) پارامتر  0
و  بالاتر رود P0.08و منتظر ماندن تا رفرنس از حد  Stand-by:   در وضایت  1

 موتور دوباره  استارت شود.

P1.10   P1.12    

 فرکانس خروجی

 خروجی ولتاژ

 زمان

 P1.04 زمان

 راستگرد

 چپگرد 

 زمان انتظار

P1.10 

 

 فرکانس خروجی

 زمان
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 (P0.08)فرکانس 
 است

 (0  ) 

P1.12 

زمان تاخیر در 
خاموش شدن 

Sleep) ( 
 (5  ) 

0 ~ 3600s 

P1.13 

  در زمان تاخیر
استارت شدن 

 ((Awoke دوباره
 (5  ) 

0 ~ 3600s 

 وضایت اینورتر را در زمانیکه فرکانس موتور کمتر از فرکانس مینیمم می شود ، مشص  می نماید. P1.11پارامتر 
 در حالت استارت باقی می ماند. (P0.08):  در این حالت موتور با فرکانس مینیمم  0
تمام شود و  P1.12به کار خود ادامه خواهد داد تا زمان پارامتر  (P0.08)مینیمم :  در این حالت اینورتر در فرکانس  1

 P1.13بیشتر شود پس از گذشت زمان  P0.08سپس اینورتر استپ می گردد. هنگامیکه فرکانس رفرنس از مقدار پارامتر 
 د.اینورتر دوباره بصورت اتوماتیک استارت خواهد ش

این مساله در پمپها زمانیکه مصرف پمپ کم می شود و سرعت پمپ کاهش می یابد باعث می شود پمپ استپ شده و در 
 حالت آماده بکار بماند. 

 
 استارت مجدد موتور

P1.14 

استارت مجدد 
موتور پس از قطع و 
 وصل برق

 (0  ) 

     : غیر فعال 0
 تیک دوباره استارت نمی شود.اگر برق قطع و وصل شود موتور بصورت اتوما 
 
         :  فعال 1
و برق قطع و وصل شود موتور   P0.00= 0اگر استارت موتور با کی پد باشد یانی   

استارت می شود. اگر استارت موتور با                     P1.15پس از زمان تاریف شده با پارامتر 
 P1.15ل برق موتور پس از زمان ترمینال ورودی باشد و ترمینال فاال باشد با وص

 دوباره استارت می شود.

P1.15 
زمان تاخیر در 
 استارت مجدد

(0.0S) 

0.0-3600.0S  مدت زمان انتظار جهت استارت مجدد موتور 

P1.16 
 استارت مد 

 موتور
 

 : غیر فاال 0
 : فاال 1

 .این پارامتر تنها زمانیکه کنترل از ترمینالها باشد کاربرد دارد 
  پارامتر اگرP1.16=0 ، اینورتر استارت نصواهد شد  اگر ورودی استارت فاال باشد، هنگام وصل برق باشد .

 مگر اینکه ترمینال استارت یکبار قطع و وصل شود.
  اگر پارامترP1.16=1  باشد ، هنگام وصل برق اگر ورودی استارت فاال باشد اینورتر بصورت اتوماتیک استارت

 می شود.
  باعث استارت اتوماتیک موتور هنگام وصل برق می شود و باید در تنظیم آن احتیاط نمود.این پارامتر 

 
P1.17~

P1.19 
 65535-0 رزرو 

  : گروه پارامترهای موتور P2گروه 

P2.00 بستگی به مدل اینورتر دارد  توان نامی موتور 

P2.01 
 فرکانس نامی موتور

 (50.0 Hz ) 
0.01 Hz – P0.06  

P2.02 
 ت نامی موتورسرع

 (1460 rpm ) 
0-36000rpm   

P2.03 3000-0 ولتاژ نامی موتورV  
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 (380 V ) 
P2.04 بستگی به توان موتور دارد( جریان نامی موتور( 
   

  اگر پارامتر توان نامی موتورP2.00  تغییر کند تمام پارامترهای گروهP2  متناسب با آن تغییر می کنند. و
 ره انجام گردد.اتوتیونینگ باید دوبا

  توان نامی موتور باید متناسب با توان اینورتر باشد. اگر موتور با توان خیلی پائین استفاده شود ممکن است
 سیستم کنترل اینورتر عملکرد مطلوبی نداشته باشد.

 
 

 جریان سایر الکتروپمپهای سیستم
P2.05  جریان پمپA 0.1  ~  2000.0A 
P2.06  جریان پمپB 0.1  ~  2000.0A 
P2.07 جریان پمپ  C  0.1  ~  2000.0A 

P2.08  جریان پمپD 0.1  ~  2000.0A 

P2.09  جریان پمپE 0.1  ~  2000.0A 

P2.10  جریان پمپF 0.1  ~  2000.0A 

P2.11  جریان پمپG 0.1  ~  2000.0A 

 پارامترهای فوق جریان تمام پمپهای سیستم را تنظیم می نماید.
  حفاظت جریان هنگاه کار با درایو برای هر پمپ استفاده می گردد. ممکن است متفاوت باشد که جهت مپهاجریان پ

 
P2.12~

P2.15 
 65535 - 0 رزرو

 PID: گروه پارامترهای کنترل  P3گروه 

ما یک روش مامول در کنترل پروسه ها می باشد و برای تنظیم و تثبیت مقادیری مانند فشار و د PIDسیستم کنترل 
یک سیگنال فیدبک از پروسه گرفته می شود و با یک مقدار مرجع مقایسه می گردد.  PIDاستفاده می شود. در سیستم 

با  PIDباید به گونه ای باشد که بتواند مقدار فیدبک را نزدیک به مقدار رفرنس نگه دارد.  در اینورتر خروجی  PIDخروجی 
 د.تغییر سرعت موتور پروسه را کنترل می نمای

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

P3.00 

واحد انتصاب 

 نمایش

(0)  

0 ~ 10 

 را تایین می نماید. و بصورت ذیل می باشد: P3.02 ~ P3.05این پارامتر واحد کار پارامترهای 
 

0:MPa    1:kPa     2:Pa      3:℃   4:A     5:V     6:Hz    7:%     8:rpm     9:h     10:kh 
 

P3.01 
 فرمت نمایش

 (3) 

0 ~ 4 

 فرکانس خروجی

 PID فیلتر
  PIDیدبک فمقدار

 PIDمقدار رفرنس 

 

 فرکانس کنترلر  PIDکنترلر   
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 PIDاین پارامتر مقدار عدد صحیح و اعشار مقادیر را نمایش می دهد. مانند ماکزییم مقدار پروسه ، مینیمم مقدار و فیدبک 

P3.02 

ماکزییم مقدار 

PID 
(1.000) 

0.001 ~ 65.535 

P3.03 
 PIDحد بالای 

(1.000) 

P3.04 ~ P3.02 

P3.04 
 PIDحد پایین 

(0.100) 

P0.00 ~ P3.03  

P3.05 
از  PIDرفرنس 

 (0.500)کی پد 

P0.04 ~ P3.03 

 تایین می شود. P3.01و  P3.00واحد پارامترهای فوق و نیز ممیز آنها توسط 
 
  

 PIDانتخاب رفرنس 

P3.06 
 PIDرفرنس 

(0) 

 از کی پد PID:  رفرنس 0
1  :AI1 
2  :AI2    
    :  مدباس3
4 : PID بر حسب زمان 
 :  رفرنس فشار پله ای5

 
 مقدار آن تنظیم می شود. P3.05. توسط پارامتر  از کی پد PID:  رفرنس  0
1   :AI1     1ورودی آنالوگ 
2   :AI2    2ورودی آنالوگ 

می  P0.02توسط ورودیهای آنالوگ انتصاب می شود و تنظیمات ورودی آنالوگ مشابه پارامتر  PIDرفرنس               
 انتصاب می گردد. P3.00باشد ولی واحد آن توسط پارامتر 

 توسط ارتباط سریال مدباس انتصاب می شود. PIDرفرنس    :  مدباس 3
استفاده می شود و می توان برای  P9.01 ~ P9.17:  در این حالت از پارامترهای  بر حسب زمان PIDرفرنس  :   4

 مصتلف تنظیم نمود. PIDزمانهای مصتلف روز رفرنس فشار 
: در این حالت با استفاده از ورودی های دیجیتال می توان رفرنس فشار های مصتلف انتصاب  :  رفرنس فشار پله ای 5

 نمود.
 
 

 PIDانتخاب فیدبک 

P3.07  
 PIDفیدبک 

(0) 

0   :AI1  
1 :  AI2    
3 :  AI1 – AI2 
 ارتباط مدباس  : 3
 
 استفاده می شود. PIDاین پارامتربرای انتصاب محل فیدبک 

 توجه: 
  رفرنسPID  و فیدبکPID .بصورت درصد تنظیم می گردد 
 100  درصد مقدار رفرنس می باشد. 100درصد مقدار فیدبک متناسب با 
  منبع رفرنسPID  و منبع فیدبکPID .نباید یکسان باشد در اینصورت سیستم کار نصواهد کرد 

 
 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P3.08 
 PIDخروجی 

 (0 ) 
 : مثبت  0
 : منفی 1

ثبت  :    در اینصورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی افزایش می یابد و اگر مقدار : م 0
فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد، فرکانس خروجی کاهش می یابد. اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکسان شود فرکانس 
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 خروجی ثابت می ماند.
 
ار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی کاهش می یابد و اگر مقدار : منفی  :    در اینصورت اگر مقد 1

فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد،  فرکانس خروجی افزایش می یابد. اگر مقدار رفرنس و فیدبک یکسان شود فرکانس 
 خروجی ثابت می ماند.

 
 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P3.09 
 Kpضریب گین 

 (0.10 ) 
0.00-100.00  

P3.10   زمان انتگرالTi 
(0.10 S) 

0.01-10.00 S   

P3.11  
زمان دیفرانسیل 

Td 
(S 0.00 ) 

0.00-10.00S  

 :PIDتنظیم سیستم کنترل  
را فاال کرده و سپس تنظیمات آن را با توجه به پاسخ سیستم انجام می دهیم. برای این منظور  PIDتدا سیستم کنترل اب
 رت ذیل عمل نمایید:بصو

   PID (P0.03 = 2)فاال کردن کنترل  -1
( باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان  P3.09) Kpپارامتر ضریب گین  -2

 شود.
( باید تا حد ممکن کاهش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان  P3.10) Tiپارامتر زمان انتگرال  -3

 شود
باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان  Td (P3.11 )زمان دیفرانسیل  -4

 شود. 
 

باید به صورتی تنظیم شوند که پروسه  Tdو زمان دیفرانسیل  Ti، زمان انتگرال  Kpشامل ضریب گین  PIDضرایب کنترل 
 تحت کنترل مانند سرعت، فشار و یا دما بدون نوسان و لرزش و ضربه کار نماید. 

را صفر قرار می دهند ولی اگر نیاز باشد مقدار  Tdکافی می باشد و مامولا ضریب  Tiو  Kpارد تنظیم دو ضریب در اکثر مو
( نیز تغییر کند ، مقدار آن باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان  P3.11) Tdزمان دیفرانسیل 

 شود. 
 ش زیر تنظیمات انجام شود:اگر پس از تنظیمات سیستم هنوز مشکل داشت برو

  کاهش اوورشوت(Overshoot) 
 افزایش یابد. Tiکاهش و زمان انتگرال  Tdباید زمان دیفرانسیل اگر سیستم دارای اوورشوت باشد 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 پیش از تنظیم اوورشوت          پاسخ سیستم

 پس از تنظیم            

 زمان
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  زمان انتگرال جهت تثبیت کردن سریع سیستم کنترل حتی اگر اورشوت هم داشته باشد ، مقدارTi(P3.10 ) 

 افزایش یابد.  Td (P3.11 )هش یابد و مقدار زمان دیفرانسیل کا
  زمان انتگرال جهت کاهش نوسان طولانی سیستم کنترل نیز باید مقدارTi (P3.10 ) .کاهش یابد 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 کاهش نوسانهای سیکل کوتاه 
انتگرال می باشد و برا از بین رفتن  اگر نوسانهای کوتاه با سیکل ثابت اتفاق می افتد به مانی زیاد بودن زمان

 کاهش یابد. Ti(P3.10 )زمان انتگرال  این نوسانات باید مقدار 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

P3.12 
سیکل نمونه 
 (T)برداری 

(0.50S  ) 

   0.01-100.00S 

P3.13 
 Biasحد بایاس 

limit 
((0.0% 

0.0-100.0%  

 PIDل پروسه را مشص  می نماید در هر بار نمونه برداری سیستم کنترل زمان نمونه برداری از سیگنا P3.12پارامتر 
 را انجام می دهد  PIDیکبار محاسبات 

 پاسخ سیستم

 قبل از تنظیم            

 پس از تنظیم                

 زمان          

 از تنظیمقبل                       پاسخ سیستم

 پس از تنظیم                

 زمان          
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بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانهای خیلی سریع ممکن است باعث ناپایداری و  PIDزمان نمونه برداری و محاسبات 
 تحت کنترل زمان نمونه برداری مناسب را تایین نمود. نوسان سیستم گردد. بنابراین باید با توجه به نوع پروسه 

را تایین  PIDو مقدار فیدبک  PIDحد بایاس را مشص  می کند، که حداکثر فاصله بین مقدار رفرنس  P3.13پارامتر 
د. و در نتیجه فرکانس خروجی درایو ثابت می مان PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی  PIDمی کند. اگر مقدار فیدبک 

دوباره انجام می شود و با تغییرات فرکانس خروجی مقدار  PIDاگر مقدار فیدبک از این محدوده خارج شد، محاسبات 
 فیدبک دوباره به این محدوده برگردانده می شود. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 PIDزمان فیلتر خروجی 

P3.14 

زمان فیلتر 

 PIDخروجی 

( 0.00S ) 

 0.00 – 10.00 S 

 ر بیشتر، مصونیت بالاتری ایجاد می نماید ولی پاسخ سیستم کندتر خواهد شد و برعکس.زمان فیلت
 

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P3.15 
محدوده قطای 
 سیگنال فیدبک

( 0.0% ) 

0.0-100.0%  

P3.16 
زمان قطای 
 سیگنال فیدبک

(1.0S ) 

   0.0-3600.0S 

ا بر حسب درصد نشان می دهد. اگر سیگنال فیدبک از این مقدار کمتر مقدار کاهش سیگنال فیدبک ر P3.15پارامتر 
 می دهد. (PIDE)نیز سپری شود درایو فالت قطای سیگنال فیدبک  P3.16شود و زمان پارامتر 

 

P3.17 

حد بالای فرکانس 

PID 
( 100.0% ) 

-100.0 ~ 100.0 % 

P3.18 

حد پایین فرکانس 

PID 
(0.0% ) 

-100.0 ~ P3.17 

 می باشد. P0.06متناسب با پارامتر فرکانس ماکزییم  100%
یانی مد پمپ فاال باشد. این پارامتر باید مثبت باشد در غیر اینصورت سیستم درست  P8.00 = 1توجه :  هنگامیکه  
 کار نصواهد کرد.

 مقدار رفرنس

 مقدار فیدبک

 فرکانس خروجی 

 حد بایاس

 زمان

 زمان
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 V/F: گروه پارامترهای کنترل  P4گروه 

P4.00 

انتصاب منحنی 

V/F 
)  0  ( 

                             : مدل خطی 0
               : مدل منحنی قابل تاریف1
X)  1.3: منحنی درجه 2

1.3          ) 
X)  1.7: منحنی درجه   3

1.7) 
X)    2 : منحنی درجه4

2)               
  

 
 مدل خطی برای  کاربردهای با بار گشتاور ثابت نرمال     :                    : مدل خطی 0
 قابل تنظیم می باشد.  (P4.03-P4.08)با پارامترهای  V/Fمنحنی        :   ل منحنی قابل تاریف: مد1
X)  1.3: منحنی درجه 2

 برای بارهای گشتاور متغیر نظیر پمپ و فن استفاده             4و  3،  2حالتهای      :  (1.3
 ذیل توجه گردد. می شود. به شکل                                            

X)  1.7: منحنی درجه   3
1.7):  

X)  2 : منحنی درجه4
2)               :   

 
 
 

           
 
 

 V/Fمنحنی              
 
 
 
 
 
 
 
 

P4.01 

بوست گشتاور  

Vboost 

(%0.0 ) 

 تنظیم  اتوماتیک  گشتاور             :   % 0.0
 زمان راه اندازی و  سرعتهای پائین افزایش گشتاور موتور در      10.0%~0.1%  :

P4.02 

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

 بوست

(20.0%) 

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

 
پارامتر فوق مقدار ولتاژ اعمالی به موتور در فرکانسهای پائین را مشص  می نماید و باعث بهبود گشتاور خروجی در 

 ود. فرکانسهای پائین می ش
باشد. مقدار پارامتر  P4.02 (Fcut-off)این پارامتر زمانی اثر می کند که فرکانس خروجی دستگاه کمتر از مقدار پارامتر  

فوق باید متناسب با نوع بار تنظیم گردد. مقدار این پارامتر نباید خیلی بالا باشد زیرا ممکن است موتور جریان زیادی 
  کشیده و خطای اضافه جریان دهد.

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

 ولتاژ خروجی

 فرکانس خروجی

 منحنی خطی
 3/1منحنی درجه 
 7/1منحنی درجه 
 2 منحنی درجه
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 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
فرکانس نقطه 

 (f1)1شکست 
 (5.00Hz) 

0.00Hz~P4.05    پارامترهای فوق فقط زمانی اثر می کنند که مقدار
شود.  در اینصورت با  تنظیم P4.00 = 1پارامتر 

می توان  P4.03-P4.08استفاده از پارامترهای 
باید  V/Fرا تنظیم نمود. منحنی  V/Fمنحنی 

متناسب با مشصصات بار موتور تنظیم گردد. تا در 
فرکانسهای مصتلف، گشتاور متناسب با بار را ایجاد 

 نماید. 
 

P4.04 

ولتاژ نقطه 
 1  شکست   
(V1) 

(10.0%) 

0.0%~100.0%  

P4.05 
فرکانس نقطه 

 (f2)2شکست 
 (30.00Hz) 

P4.03~P4.07  

P4.06 
ولتاژ نقطه 
 (V2)2شکست 

(60.0%) 

0.0%~100.0%  

P4.07 
فرکانس نقطه 

 (f3)3شکست 
 (50.00Hz) 

P4.05~P2.01  

P4.08 
ولتاژ نقطه 
 (V3)3شکست 

(100.0%) 

0.0%~100.0%  

 
 V/Fجبرانسازی لغزش 

P4.09 

غزش جبرانسازی ل

V/F 
( 0.0 Hz) 

0.00 – 10.00 Hz 

لغزش موتور با گشتاور بار تغییر می نماید، که باعث تغییرات سرعت موتور می شود. فرکانس خروجی اینورتر می تواند 
بصورت اتوماتیک با پارامتر جبرانسازی لغزش برحسب گشتاور بار تنظیم شود. مقدار لغزش جبران شده بستگی به لغزش 

 دارد که بصورت ذیل محاسبه می شود:نامی موتور 
P4.09 = Fb-n*P/60   کهFb  فرکانس نامی موتور(P2.01)  ،n  سرعت نامی موتور(P2.02)  وP  تاداد قطبهای

 موتور می باشد.
 

  DCتنظیم سطح ولتاژ 

P4.10 

  AVRتابع 

سیستم 

 رگولاسیون ولتاژ
 (0  ) 

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

)رگولاسیون اتوماتیک ولتاژ( باعث تثبیت ولتاژ خروجی اینورتر می شود صرف نظر از تغییرات سطح ولتاژ  AVRسیستم 

 

 ولتاژ 

 فرکانس

 ولتاژ خروجی

  فرکانس خروجی
 ولتاژ بوست

Vb 

Fcut-off Fb 
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DC  .اینورتر 
همان مقدار  decelerationغیر فاال باشد ، زمان  AVRاگر   (deceleration)بنابراین در زمان کاهش سرعت

 د بود ولی ممکن است جریان موتور بالا رود.تنظیمی خواه
 ممکن است بیشتر شود ولی جریان موتور بالا نصواهد رفت. decelerationهمیشه فاال باشد، زمان  AVRاگر 
 

 : گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی P5گروه 

P5.00 

ورودیها انتصاب 

NO/NC 
( 0 ) 

0 ~ 0×FF 

تاریف می نماید. هنگامیکه بیت  (NO/NC)تال را بصورت نرمالی اوپن یا نرمالی کلوز این پارامتر وضایت ورودیهای دیجی
 خواهد بود. این پارامتر بصورت هگزادسیمال تاریف می شود.  NCتاریف شود ورودی  1متناظر برابر 

 

 

P5.01 

انتصاب ورودی با 

 ارتباط سریال

( 0 ) 

  ON/OFFسیگنال : واقای   : از طریق ترمینالهای ورودی بصورت  0
از طریق ارتباط سریال بصورت مجازی تنظیم می  ON/OFF: مجازی :  سیگنال  1
 شود.

 ( S1~S8 رودیهایوتنظیم ورودیهای دیجیتال )

P5.02 
تابع ورودی 
 S1دیجیتال 

 (1 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.03 
تابع ورودی 
 S2دیجیتال 

 (4 ) 

 ینال ورودی قابل برنامه ریزی : ترم  55 – 0

P5.04 
تابع ورودی 
 S3دیجیتال 

 (5 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.05 
تابع ورودی 
 S4دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.06 
تابع ورودی 
 S5دیجیتال 

 (0 ) 

 زی : ترمینال ورودی قابل برنامه ری  55 – 0

P5.07 
تابع ورودی 
 S6دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.08 
تابع ورودی 
 S7دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.09 
تابع ورودی 
 S8دیجیتال 

 (0 ) 

 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

 الها در جدول ذیل توضیح داده شده استتنظیمات مقادیر ترمین

 غیر فاال 0
بتتترای ترمینالهتتتای ورودی بتتته مانتتتی استتتتفاده نشتتتدن از   0قتتترار دادن مقتتتدار 

 آن ترمینال می باشد.
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 راستگرد و چپگرد شدن موتور راستگرد 1

 چپگرد 2 

 سرعت جاگ  3

 با ترکیب ورودیهای چپگرد و راستگرد و بصورت ذیل عمل می نماید:

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4 
 استپ بدون رمپ

Coasting Stop 

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

 ریست فالت 5
 اگر دستگاه فالت داده باشد ریست می شود.

 عمل می کند. STOP/RSTمانند کلید 

 توقف موتور 6

وقتتتی ایتتن ورودی فاتتال شتتود موتتتور بصتتورت رمتتپ استتتپ متتی کنتتد ولتتی          

،  PLCت زمتتتان استتتتارت موتتتتور ذخیتتتره متتتی شتتتود. ماننتتتد متتتد       وضتتتای

وقتتتتی ایتتتن ورودی دوبتتتاره غیتتتر فاتتتال      PIDفرکتتتانس تتتتراورز و شتتترایط

 شود موتور با شرایط قبل از استپ دوباره استارت می شود.

 ورودی فالت خارجی 7
وقتتتی ایتتتن ورودی فاتتال شتتتود اینتتتورتر استتتپ شتتتده و آلارم متتی دهتتتد کتتته     

 فالت خارجی می باشد. به مانی ایجاد یک

 تنظیم می شود. Downو  Upفرکانس رفرنس توسط ورودیهای  UPفرمان  8

 
 
 
 
 
 
 

 Downفرمان  9

10 
پاک کردن حافظه 

Up/Down 

 MXاینورتر 

 

 

 

 

 
 موتور 

  راستگرد

 چپگرد 

  راستگرد با سرعت جاگ

  چپگرد با سرعت جاگ
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ورودی جهت پاک کردن حافظه سرعت به صفر به هنگام استفاده از ورودیهای 
 اقزایش و کاهش دور
 رجوع شود. P0.02به توضیحات پارامتر 

 

11 
و  Aسوئیچ بین رفرنس 

B 

ستتتوئیچ  A+Bو  A  ،Bبتتتا تاریتتتف ایتتتن ورودیهتتتا متتتی تتتتوان بتتتین رفرنستتتهای  

 کرد.

 P0.06مانند تاریف پارامتر 
12 

و  Aسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

13 
و  Bسوئیچ بین رفرنس 

A+B 

  PIDتوقف  14
PID      متوقتتتف متتتی شتتتود و اینتتتورتر خروجتتتی فرکتتتانس را ثابتتتت نگتتته متتتی

 دارد.

15 
ف شتاب توق

ACC/DEC 

متوقتتتف متتتی شتتتود و خروجتتتی فرکتتتانس ثابتتتت     ACC/DECتغییتتتر شتتتتاب  

 می ماند. با قطع ورودی دوباره شتابها فاال می شوند.

 رفتتترنس  فشتتتار  16ورودی دیجیتتتتال متتتی تتتتوان   4بتتتا استتتتفاده از ترکیتتتب    پله ای فشار 1ورودی  16

 پله ای انتصاب نمود.

 پله ای رجوع شود های فشار برای توضیحات بیشتر به جدول تنظیم 

پلتتته ای بیتتتتت    فشتتتتار  4پلتتته ای  بیتتتتت پتتتائین و ورودی    فشتتتار   1ورودی 

 بالا می باشد.  

را  15پلتتتته ای   فشتتتتار  1111و حالتتتتت  0پلتتتته ای   فشتتتتار  0000حالتتتتت 

 انتصاب می کند.

 پله ای  فشار  2ورودی 17

 پله ای  فشار  3ورودی 18

 پله ای  فشار  4ورودی  19

 راه اندازی نرم پمپها 20

اگتتتر ایتتتن ورودی فاتتتال شتتتود پمپهتتتا را متتتی تتتتوان بصتتتورت دستتتتی توستتتط   

 اینورتر راه اندازی نمود. هر پمپ توسط ی

 

 

ک ورودی دیجیتتتتال راه انتتتدازی متتتی شتتتود کتتته ورودیهتتتای دیجیتتتتال بایتتتد    

 تاریف شوند.   28تا  22از 

 اینورتر و پمپها در مد سرویس خواهند بود. سرویس دستی 21

22 ~ 
28 

 راه اندازی نرم پمپهای 

A ~ G 

22:A Pump   23:B Pump   24:C Pump  25:D Pump  
   26:E Pump   27:F Pump   28:G Pump   

 
توستتط ایتتن ورودیهتتا پمتتپ هتتا هتتر کتتدام توستتط اینتتورتر بصتتورت نتترم راه           

 P8.13انتتتدازی شتتتده و پتتتس از رستتتیدن فرکتتتانس آنهتتتا بتتته مقتتتدار پتتتارامتر   

 چ( به شبکه اصلی وصل می شوند.)فرکانس سوئی

اگتتر چنتتدین فرمتتان راه انتتدازی پشتتت ستتر هتتم آیتتد پمپهتتا بتته ترتیتتب بستتته        

 شدن ورودیهای دیجیتال راه اندازی خواهند شد.

29 ~ 
35 

 غیر فاال کردن پمپهای 

A ~ G  

اگتتر ایتتن ورودی هتتا فاتتال شتتوند ، پمتتپ متنتتاظر بتتا آن غیتتر فاتتال شتتده و از        

ر اینصتتتورت وقتتتی نوبتتتت راه انتتدازی آن پمتتتپ   ستترویس ختتارج متتتی گتتردد. د   
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توستتط اینتتورتر برستتد. پمتتپ راه انتتدازی نشتتده و پمتتپ باتتدی استتتارت متتی         

 گردد.

36 
حد بالای سطح آب 

 منبع

 رجوع شود. P8.27به توضیحات پارامتر 

37 
حد پایین سطح آب 

 منبع

38 
کمترین میزان سطح 

 آب منبع

39 
حد بالای سطح آب 

 فاضلاب

 صادر می شود. ON/OFFرت فرمان بصو

وقتتتتی ستتتطح آب فاضتتتلاب از مقتتتدار حتتتد بتتتالا بیشتتتتر شتتتود ، پمتتتپ لجتتتن   

 کش استارات می شود.

وقتتتتی ستتتطح آب فاضتتتلاب از مقتتتدار حتتتد پتتتائین کمتتتتر شتتتود ، پمتتتپ لجتتتن  

 کش استپ می شود.
40 

حد پایین سطح آب 

 فاضلاب

 سوئیچ می شوند.  PID1به  PID0از  PIDوقتی فاال شود پارامترهای  PIDانتحاب  41

42
~50 

  رزرو

 
P5.10  زمان فیلتر

ON/OFF 
ترمینالهای ورودی 
 دیجیتال

( 5 ) 

1~10   

 استفاده می شود.  (S1-S8)این پارامتر جهت تنظیم زمان فیلتر برای ورودیهای دیجیتال 
 
 

 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.11 

مقدار تغییر 
فرکانس درهر 
ثانیه ) شاسی 
های 

Up/Down) 
 (0.5Hz/S) 
 

0.01~50.00Hz/s  :  یانی با فشار دادن روی  یکی از شاسی های فلش بالا یا
  هرتز تغییر خواهد کرد 0.5فلش پائین، هریک ثانیه فرکانس 

 
 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.12 
حد پائین ورودی 

 AI1 آنالوگ  
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.13 

 حد پائین ورودی
بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.14 
حد بالای ورودی 

 AI1 آنالوگ  
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  
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P5.15 

حد بالای ورودی 
بر  AI1 آنالوگ  

 حسب درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.16 
فیلتر ورودی 
 AI1آنالوگ 

 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

 
 AI2دوده ورودی آنالوگ تنظیم مح

P5.17 
حد پائین ورودی 

 AI2 آنالوگ  
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.18 

حد پائین ورودی 
بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد
 (0.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.19 
حد بالای ورودی 

 AI2 آنالوگ  
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P5.20 

حد بالای ورودی 
بر  AI2 آنالوگ  

 حسب درصد
 (100.00% ) 

-100.00%-100.00%  

P5.21 
فیلتر ورودی 
 AI2آنالوگ 

 (0.10S ) 

0.00S-10.00S  

پارامترهای فوق نسبت بین ورودیهای آنالوگ و مقادیر تنظیمی متناسب را مشص  می نمایند. هنگامیکه ولتاژ آنالوگ 
 تناسب در مقادیر حد بالا یا پائین ثابت نگه داشته می شود. ورودی از مقادیر حد بالا و حد پائین تجاوز می نماید. مقدار م

 می تواند ولتاز یا جریان تنظیم شود.  AI2فقط ورودی ولتاژ می تواند باشد و ورودی  AI1ورودی 
 ورودی آنالوگ در کاربردهای مصتلف متفاوت می باشد. %100نسبت 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 لهای خروجی: گروه پارامترهای ترمینا P6گروه 

رله خروجی  8خروجی آنالوگ می باشند و توسط کارت آپشن می توان  2دارای سه رله خروجی و  MXدرایو های سری 
 دیگر نیز اضافه نمود. 

 

 مقادیر متناسب تنظیمی
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 تنظیم خروجیهای رله

P6.00 
پروگرام خروجی 

  (RO1)1رله
 (3 ) 

 خروجی رله  30 – 0

P6.01 
پروگرام خروجی 

  (RO2)2رله
 (21 ) 

 خروجی رله  30 – 0

P6.02 
پروگرام خروجی 

  (RO3)3رله
 (22 ) 

 خروجی رله  30 – 0

 
 تنظیمات ترمینالهای خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

 
 ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد غیر فاال 0
 : موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشد ON موتور راستگرد 1
 تور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد:  مو ON موتور چپگرد 2
 : اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فاال می شود ON خروجی فالت 3
 رجوع شود PA.04-PA.06به توضیحات پارامترهای  اضافه بار موتور 4
 رجوع شود PA.04-PA.06به توضیحات پارامترهای  اضافه بار اینورتر 5

ناحیه فرکانسی  6
FDT 

وجی در یک ناحیه فرکانسی قرار گیرد ترمینال خروجی  فاال اگر فرکانس خر
 تایین می شود. PC.11و  PC.10می شود. این ناحیه توسط پارامتر های 

رسیدن به فرکانس  7
 مشص 

 تنظیم می شود. PC.12توسط پارامتر 

8 
کار در فرکانس 
 صفر

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

به زمان رسیدن  9
 کارکرد مشص 

ON  : زمان کارکرد به مقدار زمان پارامتر اگر( PC.09  برسد خروجی فاال می )
 شود.

رسیدن به حد  10
 بالای فرکانس

ON  پارامتر ( اگر فرکانس خروجی به حد بالای فرکانس :P0.07  برسد )
 خروجی فاال می شود

11 
رسیدن به حد 
 پائین فرکانس

ON پارامتر : اگ ( ر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانسP0.08  برسد )
 خروجی فاال می شود

: اگر اینورتر در حالت آماده بکار باشد یانی برق وصل باشد و فالت نداده  ON حالت آماده به کار 12
 باشد خروجی فاال می شود

 روجی داردموتور در حال چرخش می باشد و اینورتر خ :  ON موتور در حال کار 13

خروجی پالس  14
 توقف

 0.1Hzثانیه ، هنگامیکه خروجی درایو کمتر از  2سیگنال پالس خروجی برای 
 می باشد.

 آلارم فشار بالا 15
یک خروجی فاال می شود زمانیکه مقدار فیدبک فشار برابر یا بیشتر از مقدار 

لا استفاده می باشد. )به منظور حفاظت فشار با PA.14تنضیم شده در پارامتر 
 برای تنظیم تاخیر آلارم فشار بالا استفاده می شود. PA.15می شود(. پارامتر 

 آلارم فشار پائین 16
یک خروجی فاال می شود زمانیکه مقدار فیدبک فشار برابر یا کمتر از مقدار 

می باشد. )به منظور حفاظت فشار پائین استفاده  PA.16تنضیم شده در پارامتر 
 برای تنظیم تاخیر آلارم فشار پائین استفاده می شود. PA.17امتر می شود(. پار

17 
مشص  کننده 
استارت پمپ 
 دورمن 

 اگر پمپ دورمن استارت شود خروجی فاال می شود. 

مشص  کننده  18
 کار با فشار رزرو

اگر سیستم با فشار رزرو در حال کار باشد ، خروجی فاال می شود. به توضیحات 
 توجه نمایید. P8.32پارامتر 

19 
مشص  کننده 
  سطح آب

 اگر سطح آب منبع از مقدار حداقل کمتر شود یک خروجی فاال می شود. 

20 
مشص  کننده 
 فالت پمپها

اگر هر کدام ار پمپها مشکل داشته باشند و فالت دهند ، یک خروجی فاال می 
 شود. 
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  می باشد. Hی استارت پمپ فاال شدن خروجی به مان" کنترل پمپ"در مد   Hکنترل پمپ  21
 فقط بصورت استارت مستقیم با شبکه راه اندازی می شود.  Hپمپ 

  می باشد. Iفاال شدن خروجی به مانی استارت پمپ " کنترل پمپ"در مد   I  کنترل پمپ 22
 فقط بصورت استارت مستقیم با شبکه راه اندازی می شود.  Iپمپ 

22~
  رزرو 30

 
 

 
 "کنترل پمپ "کارتتنظیم رله های 

P6.03 
 RT1انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

P6.04 
 RT2انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

P6.05 
 RT3انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

P6.06 
 RT4انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

P6.07 
 RT5انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

P6.08 
 RT6انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

P6.09 
 RT7انتصاب رله 

( 0 ) 

 0 - 14 

P6.10 
 RT8انتصاب رله 

 (0 ) 

 0 - 14 

استفاده می شوند و بصورت جدول ذیل تنظبم  "کنترل پمپ "پشن فوق جهت تایین وضایت رله های کارت آپارامترهای 
 می گردند.

 توضیح عملکرد مقدار تنظیمی
 رله غیر فاال است غیر فاال 0
  به درایو Aاتصال پمپ  1

 
 
درایو کنترل می  پمپهایی که با

شوند نیاز به دو سیگنال کنترلی 
دارند: یکی جهت اتصال پمپ به 
درایو و راه اندازی آن و دیگری 
جهت اتصال پمپ به شبکه و کار با 

 دور ثابت
 

 به شبکه Aاتصال پمپ  2
 به درایو Bاتصال پمپ  3
 به شبکه Bاتصال پمپ  4
 به درایو Cاتصال پمپ  5
 به شبکه Cاتصال پمپ  6
 به درایو Dاتصال پمپ  7
 به شبکه Dاتصال پمپ  8
 به درایو Eاتصال پمپ 9

 به شبکه Eاتصال پمپ  10
 به درایو Fاتصال پمپ  11
 به شبکه Fاتصال پمپ  12
 به درایو Gاتصال پمپ  13
  به شبکه Gاتصال پمپ  14

 تنظیم خروجیهای آنالوگ
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P6.11 

تابع خروجی 

 (AO1)1الوگآن

 (0 ) 

 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14    

P6.12 

تابع خروجی 

 (AO2)2آنالوگ

 (0 ) 

 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14    

 
 تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده است

 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.06 – 0 فرکانس خروجی موتور 0
 از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.06 – 0 فرکانس رفرنس 1
  * 2 – 0)سرعت نامی پلاک موتور( سرعت موتور 2
 * 2 – 0)جریان نامی  اینورتر(  جریان خروجی موتور 3
 * 1.5 – 0)ولتاژ نامی  اینورتر(  ولتاژ خروجی 4
  رزرو 5
  رزرو 6
 ولتاژ  یا جریان ترمینال 7

AI1  
0 – 10V/0 – 20 mA 

ولتاژ یا جریان ترمینال  8
AI2 

0 – 10V/0 – 20 mA 

9~
15 

  رزرو

 
 
 

 (AO1) 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.13 

حد پائین خروجی 
 AO1  1آنالوگ

 بر حسب درصد
 (0.0% ) 

0.0%-100.0%  
 

P6.14 
حد پائین خروجی 

 AO1  1آنالوگ
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P6.15 

حد بالای خروجی 
 AO1   1آنالوگ

 بر حسب درصد
 (100.0% ) 

 

0.0%-100.0%  

P6.16 
حد بالای خروجی 

 AO1   1آنالوگ
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

 
 (AO2) 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.17 

حد پائین خروجی 
 AO2  2آنالوگ

 بر حسب درصد
 (0.0% ) 

0.0%-100.0%  
 

P6.18 
ی حد پائین خروج

 AO2  2آنالوگ
 (0.00 V ) 

0.00V-10.00V  

P6.19  100.0-%0.0حد بالای خروجی%  
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 AO2   2آنالوگ
 بر حسب درصد

 (100.0% ) 
 

P6.20 
حد بالای خروجی 

 AO2   2آنالوگ
 (10.00 V ) 

0.00V-10.00V  

تناسب را مشص  می کنند. پارامترهای فوق رابطه بین خروجیهای آنالوگ بر حسب ولتاژ یا جریان با مقادیر خروجی م
 وقتی مقدار خروجی آنالوگ از رن  حد بالا یا پائین تجاوز نماید، خروجی مقدار حد پائین یا بالا را نمایش می دهد. 

می باشد. برای کاربردهای مصتلف رابطه  V 0.5متناسب با  1mAبر روی جریان باشد، در اینصورت  AOوقتی خروجی 
 درصد خروجی آنالوگ مصتلف است و قابل تنظیم می باشد. به شکل ذیل توجه شود.بین مقدار خروجی آنالوگ و 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

P6.21~
p6.24 

 رزرو
 

 

 : گروه پارامترهای تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 

تاریف رمز 

 )پسورد(

 ( 0) 

0~65535  

نی که پسورد فاال باشد پارامترها را نمی توان اگر به پارامترفوق مقداری غیر از صفر داده شود پسورد فاال می شود. زما
تغییر داد مگر اینکه پسورد صحیح وارد شود در اینصورت پارامترها قابل دسترسی خواهند بود. زمانیکه پارامترها قابل 

شود پسورد غیر فاال می شود و پسورد قبلی از حافظه پاک می شود   P7.00=00000دسترسی باشد اگر مقدار پارامتر 
 می توان دوباره پسورد جدید وارد نمود.و 
 

P7.01 انتصاب زبانLCD موجود نیست 

P7.02 
کپی کردن 

 پارامترها

 : غیر فاال  0
  LCD: آپلود کردن پارامترها در  1
 LCD: دانلود کردن پارامترها در  2

 
 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تاریف کلید 
QUICK/JOG 

 ( 0) 
 

 ع : مد دیباگ کردن سری 0
 : شاسی چپ گرد و راست گرد کردن موتور 1
 Jog: سرعت 2
 DOWNو  UP:  صفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی های 3

 بر روی کی پد می تواند توسط پارامتر فوق بر روی فانکشنهای مصتلف تنظیم شود.   QUICK/JOGکلید 
 :  مد دیباگ کردن سریع0
 ور چپگرد و راستگرد می شود.:  در اینصورت با فشار شاسی فوق موت 1

AO  

10V (20mA) 

0.0% 100.0% 
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 موتور با سرعت جاگ شروع به حرکت می کند. QUICK/JOG:  در اینصورت با فشار شاسی  2
 پاک می شود. UP/DOWN:  در اینصورت با فشار شاسی فوق رفرنس فرکانس  3
 
 

 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تاریف شاسی

STOP/RESET 

 ( 0) 

 است )مد کنترل پانل( P0.01=0وقتی      : فاال    0
  مد کنترل(  P0.01=1یا   )مد کنترل پانل(  P0.01=0 : فاال        وقتی 1

 است)ترمینال                 
  )مد کنترل سریال( P0.01=2یا   )مد کنترل پانل(  P0.01=0: فاال       وقتی 2

 است                 
 : همیشه فاال3

 

P7.05 

انتصاب پانل 

 دهنده نمایش
 (0 ) 
 

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

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

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

 هر دو پانل وجود دارد و فاال میباشند.   :3
 

P7.06 

انتصاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 RUNهنگام 

(0x00FF) 

0 – 0xFFFF 

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

و ... نمایش داده می  PID، ابتدا سرعت موتور باد رفرنس  (SHIFT) تتاریف پیش تنظیم با هر بار فشار دادن شاسی شیف
 شوند.

در پارامتر فوق هر مقداری که بیت آن یک باشد نمایش داده می شود و هر مقداری که بیت آن صفر باشد نمایش داده 
 نصواهد شد.

 جدول ذیل مقادیر قابل نمایش را نشان می دهد.
 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

سرعت 
رفرنس  رزرو رزرو موتور

PID 
فیدبک 

PID 

وضایت 
ترمینالهای 
 ورودی

وضایت 
ترمینالهای 
 خروجی

ورودی 
AI1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودی 

AI2 
 رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو

نمایش داده شود، مقدار هر بیت باید بصورت  AI1دار ورودی و مق PID، رفرنس ال اگر کاربر بصواهد سرعت موتوربرای مث
 تنظیم می شود. P7.06 = 008Fhذیل تنظیم شود. یانی مقدار پارامتر 

 
BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 
1 0 0 1 0 0 0 1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

0 0 0 0 0 0 0 0 
 

P7.07 
قادیر انتصاب  م

جهت نمایش به 

0 – 0xFFFF 
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 Stopهنگام 

(0x00FF) 

نمایش داده شوند، تاریف می کند. تنظیمات مشابه  Stopپارامتر فوق مقادیری را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 
 می باشد. P7.06پارامتر 

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

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 
 رفرنس

ولتاژ باس 
DC 

وضایت 
ترمینالهای 
 ورودی

وضایت 
ترمینالهای 
 خروجی

رفرنس 
PID 

فیدبک 
PID 

ورودی 
AI1 

ورودی 
AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 
 رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو رزرو

 
 
 

 دمای دستگاه

P7.08 ماجول  دمای
 یکسوساز

0~100.0°C ) این پارامتر فقط خواندنی است( 

P7.09  دمای ماجول
IGBT 

0~100.0°C ) این پارامتر فقط خواندنی است( 

 
 ورژن نرم افزار

P7.10  ورژن سافت ور
MCU 

 )این پارامتر فقط خواندنی است (

P7.11  ورژن سافت ور
DSP 

 )این پارامتر فقط خواندنی است (

 
 رکرد دستگاهزمان کا
P7.12 65535~0 زمان کارکردh ) بر حسب ساعت( // )این پارامتر فقط خواندنی است( 

 
 فالتهای ذخیره شده در حافظه

P7.13  نوع فالت سومی از
 آخر

را نمایش میدهد که توصیف فالت متناظر بااین عدد و  30عددی بین صفر تا 
ردیابی خطا های کنترل دور  همچنین متناظربا کد نمایشی روی دیسپلی در جدول

 آمده است. 
 

 )این پارامتر فقط خواندنی است (

P7.14  نوع فالت دومی از
 آخر

P7.15 نوع فالت اخیر 

 
 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.16 

فرکانس 

خروجی در 

 آخرین فالت

 ه استمقدار فرکانس خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاد

P7.17 

جریان 

خروجی در 

 آخرین فالت

 مقدار جریان خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.18 

 DCولتاژ باس 

در آخرین 

 فالت

 اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است DCمقدار  ولتاژ باس 
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P7.19 

وضایت 

ترمینالهای 

ورودی در 

 آخرین فالت

را در زمان آخرین فالت نشان می  ON/OFFضایت ترمینالهای ورودی این پارامتر و
 دهد. مانی هر بیت به شکل ذیل می باشد:

0 1 2 3 4 5 6 7 

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 

 بودن ترمینال می باشد. OFFدهنده  نشان 0بودن و  ONنشاندهنده  1
 داده می شود. توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشان

P7.20 

یت وضا

ترمینالهای 

خروجی در 

 آخرین فالت

را در زمان آخرین فالت نشان می  ON/OFFاین پارامتر وضایت ترمینالهای خروجی 
 دهد. مانی هر بیت به شکل ذیل می باشد:

BIT6 BIT7 BIT8 BIT9 BIT10  

RT4 RT5 RT6 RT7 RT8 RT4 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 

RO1 RO2 RO3 RT1 RT2 RT3 

 بودن ترمینال می باشد. OFFنشاندهنده  0بودن و  ONاندهنده نش 1
 توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشانداده می شود.

P7.21 

مشص  

کننده فالت 

 پمپها 

0 – 0xFFFF 

مقدار  P8.33خواهد شد. هنگامیکه پارامتر  1در مد کنترل پمپ اگر هر یک از پمپها فالت دهد ، بیت متناظر با آن پمپ 
 د پمپی که فالت دهد غیر فاال شده و استپ می شود و دیگر استارت نصواهد شد.شو 1

BIT5 BIT6 BIT7 BIT8 BIT9 

 رزرو رزرو رزرو Gپمپ Fپمپ 

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 

 Eپمپ  Dپمپ  Cپمپ  Bپمپ  Aپمپ 

مشکل  Fو  A  ،Bه پمپهای باشد به مانی این است ک P7.21= 23H=00100011bبه عنوان مثال اگر مقدار پارامتر 
 دارند و فالت داده اند.

 
P7.22~
P7.24 

  رزرو

 کنترل پمپ: گروه پارامترهای  P8گروه 

 

P8.00 
 مد کنترل پمپ 

(1) 

 : غیر فاال 0
 : فاال 1

 : مد کنترل پمپ غیر فاال می باشد و اینورتر بصورت عمومی کار خواهد کرد.  0
 ینورتر برای کنترل فشار ثابت جندین پمپ موازی استفاده می شود. : مد کنترل پمپ فاال است و  ا 1
 خواهد بود و برای تنظیم سایر مدها از پارامترهای   PIDباشد درایو بصورت دیفالت در مد  P8.00=1هنگامیکه مقدار      
    P0.02  تاP0.05  .استفاده گردد 

P8.01 1 ~ 0 نوع انتصاب پمپ 

 : پمپ درایو ثابت 0
فقط یک پمپ به درایو وصل می باشد و می تواند دور متغیر باشد و سایر پمپ ها بصورت مستقیم با شبکه استارت متی      

شوند و فرمان استارت آنها از طریق رله های کنترلی درایو صادر می گردد. در این حالت یک پمپ مستقیم با درایو کار متی  
 شبکه استارت شود. عدد پمپ می تواند بصورت مستقیم با 9کند و تا 

 : همه پمپها توسط درایو استارت می شوند. 1
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همه پمپها تک تک توسط درایو راه اندازی می شوند و هنگامیکه دور آنها به دور نامی رسید تحویل شبکه می شتوند. در      
اند با فرمان درایو بصتورت  عدد پمپ اضافه نیز می تو 2عدد پمپ می تواند توسط درایو راه اندازی شود و البته  4این حالت 

 مستقیم با شبکه استارت گردد.
 
 

P8.02 
 Hانتصاب پمپهای 

 Iو 

0 ~ 3 

 :  هر دو پمپ غیر فاال     0
 فاال H:  پمپ      1
 فاال I:  پمپ  2
 فاال Iو  H:  هر دو پمپ  3

 
P8.03  انتصاب پمپA 0 ~ 4 

P8.04  انتصاب پمپB 0 ~ 4 

P8.05  انتصاب پمپC 0 ~ 4 

P8.06  انتصاب پمپD 0 ~ 4 

P8.07  انتصاب پمپE 0 ~ 4 

P8.08  انتصاب پمپF 0 ~ 4 
P8.09  انتصاب پمپG 0 ~ 4 

 می توانند چهار حالت مصتلف داشته باشند: Gتا  Aپمپهای 

 : پمپ غیر فاال 0

 : پمپ دور متغییر  1

وجی تنظیم می گردد. اگر سرعت پمپ به دور نامی پمپ توسط درایو راه اندازی می گردد. و با تغییر دور آن فشار خر   

 برسد از اینورتر جدا شده و به شبکه متصل می شود و با دور ثابت کار می کند. 

به عنوان پمپ های دور متغییر تنظیم شده باشند. پمپ های متناظر غیر  Gتا  Aو پمپهای  P8.01=0توجه : اگر پارامتر 

 فاال خواهند بود.

 ت : پمپ دور ثاب 2

در این حالت پمپ فقط بصورت مستقیم با شبکه کار می کند. اگر پمپ بصورت مستقیم راه اندازی می گردد باید ولتاژ   

می توانند بصورت مستقیم راه اندازی شوند و  15KWشبکه توانایی تامین جریان راه اندازی پمپ را داشته باشد. پمپهای تا 

ی شود از سیستمهای راه اندازی مانند ستاره/مثلث یا سافت استارتر استفاده به بالاتر توصیه م 18.5KWبرای پمپهای 

 گردد. 

 : پمپ دورمن  3

وقتی شرایط دورمن فراهم شود سیستم بصورت دورمن کار میکند و در اینحالت پمپ دورمن بصورت مستقیم با شبکه   

 استارت خواهد شد. تا فشار شبکه را تامین نماید. 

 : پمپ لجن کش  4

پمپ لجن کش یک پمپ دور ثابت می باشد. هنگامیکه سنسور سطح مصزن نصب شده باشد و فاال باشد تا بتواند سطح   

 مصزن را مشص  نماید در اینصورت پمپ لجن کش بر اساس سطح تایین شده می تواند استارت و استپ گردد.  

 
 پارامترهای مخصوص برای اضافه پمپ ها

 

P8.10 
تولرانس اضافه 

 دن پمپ کر
(10.0%) 

0.0 – 30.0% 
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P8.11 
فرکانس اضافه 
 کردن پمپ

(50.00Hz) 

P8.16-P0.07 

P8.12 
تاخیر در اضافه 
 کردن پمپ

(5s) 

0 – 3600Sec 

P8.13 
فرکانس سوئیچ 
 پمپ

(50.00Hz) 

0.0 – P0.07 

 پارامترهای فوق برای اضافه کردن پمپ ها بصورت تک تک تنظیم می گردند:
P8.10 انس پمپی که با درایو کار می کند به فرکانس : وقتی فرکP8.11      فشتار   >برسد و همزمتان مقتدار فشتار فیتدبک
  استارت خواهد کرد. رادرایو یک پمپ دیگر P8.11باشد. پس از گذشت زمان تاخیر  P8.10فشار تولرانس  –رفرنس 

 
P8.11  :می نماید. زمانیکه فشتار بته حتد مطلتوب      مقدار فرکانسی که در آن باید پمپ اضافه شود را مشص  این پارامتر

 برسد در اینصورت بصورت ذیل پمپ اضافه خواهد شد:  P8.11نرسیده باشد و فرکانس درایو نیز به مقدار 
در اینحالت درایو پمپ تحت کنترل خود را به شبکه وصل می کند و یکی دیگر از پمپهتا را   –اضافه کردن پمپ دور متغیر 

 می نماید. بصورت نرم راه اندازی
اضافه کردن پمپ با راه اندازی مستقیم توسط رله های کنترلی . در اینصورت پتس از استتارت    -اضافه کردن پمپ دور ثابت

یک پمپ بصورت مستقیم درایو سریاا دور پمپ تحت کنترل خود را کتاهش متی دهتد. تتا سیستتم دچتار افتزایش فشتار         
 ناگهانی نگردد.

 
P8.12 رت پمپ بادی پس از اینکه تمام شرایط برای استارت پمپ بادی فراهم باشد: زمان تاخیر در استا 
 

P8.13 .این پارامترفرکانس سوئیچ پمپ از درایو به شبکه را مشص  می نماید : 
هنگام سوئیچ به شبکه تاخیری در باز شدن کنتاکتور درایو و اتصال کنتاکتور شبکه وجود دارد و باعث افتت سترعت پمتپ    

 کم کردن افت سرعت می توان فرکانس سوئیچ را کمی افزایش داد.می شود برای 
روش سوئیچ شدن به اینصورت است که درایو فرکانس پمپ را تا فرکانس سوئیچ افزایش متی دهتد ، ستپس درایتو استتپ      
ه شده و کنتاکتور خروجی درایو قطع می شود و بلافاصله کنتاکتور شبکه وصل می گردد و پمپ بصورت مستتقیم بتا شتبک   

 ادامه کار خواهد داد. 
 

P8.14 
زمان شتاب 
 VFPکاهشی

(10S) 

0.0 – 100.0% 

هنگامیکه یک پمپ دور ثابت توسط درایو استارت می شود باید سرعت پمپ تحت کنترل درایو کاهش یابد تا افزایش فشار 
 .  ناگهانی در خروجی پمپها ایجاد نشود. پارامتر فوق زمان شتاب کاهشی را تایین می نماید

 

P8.15 
تولرانس کم کردن 

 پمپ 
(10.0%) 

0.0 – 30.0% 

P8.16 
فرکانس کم کردن 

 پمپ
(5.00Hz) 

P8.08-P8.11 

P8.17 
تاخیر در کم 
 کردن پمپ

(5s) 

0 – 3600Sec 

 پارامترهای فوق شرایط کم کردن پمپها در زمان بالا رفتن فشار را مشص  می نمایند.  
 

P8.15  متغیر به فرکانس پارامتر : هنگامیکه فرکانس پمپ دورP8.16        برستد و همزمتان فشتار خروجتی بیشتتر از فشتار
درایو فرمان استپ یک پمپ را می دهد و به ایتن   P8.17باشد ، پس از زمان تاخیر  (P8.15)رفرنس بالاوه تولرانس فشار 

 ترتیب شروع به کم کردن پمپها می کند. 
P8.16 تغیر به آن پمپها از مدار خارج می شوند: فرکانسی که با کاهش فرکانس پمپ دور م 
P8.17 زمان تاخیر در استپ پمپها : 

رستید و شترایط فشتار نیتز      P8.16روش خاموش کردن پمپ به اینصورت می باشد که وقتی فرکانس پمپ دور متغیر بته  
دهتد و بلافاصتله    درایو فرمان قطع رله خروجتی و بته دنبتال آن استتپ موتتور را متی       P8.17برقرار بود پس از طی زمان 

 فرکانس پمپ تحت کنترل خود را افزایش می دهد تا فشار خروجی بصورت ناگهانی کاهش نیابد.
 

P8.18 
زمان شتاب 
 VFPافزایشی

(10S) 

0.0 – 100.0% 
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هنگامیکه یک پمپ دور ثابت توسط درایو استپ می شود باید سرعت پمپ تحت کنترل درایو افزایش یابد تا کتاهش فشتار   
 ی در خروجی پمپها ایجاد نشود. پارامتر فوق زمان شتاب افزایشی را تایین می نماید.  ناگهان

 

P8.19 
تاخیر بسته شدن 
 کنتاکتور
(0.5S) 

0.1 – 9.9 

P8.20 
تاخیر باز شدن 
 کنتاکتور
(0.5S) 

0.1 – 9.9 

د. همچنین زمانیکه پمپ دور باید توجه کرد که هنگام بسته شدن یا باز شدن کنتاکتور خروجی ، تاخیر زمانی وجود دار
متغیر از درایو به شبکه می خواهد وصل شود، مغناطیس آن ممکن است ایجاد مشکل نماید. پارامترهای فوق برای رفع این 

 اشکالات تنظیم می گردند.
هنگامیکه اینورتر می خواهد پمپ بادی را استارت کند ، ابتدا فرمان بسته شدن کنتاکتور صادر می گردد ولی  -1

سته شدن کنتاکتور با مقداری تاخیر انجام می شود و اینورتر پس از آن زمان باید خروجی خود را افزایش ب
 تنظیم می گردد.  P8.19دهد. این زمان توسط پارامتر 

زمان تاخیر باز شدن فاصله زمانی است که اینورتر فرمان استپ شدن پمپ را می دهد تا باز شدن کنتاکتور   -2
 کنتاکتور شبکه. خروجی و بسته شدن

  
P8.21  مدPID Sleep 

(0) 
 : پمپ دورمن فاال 0
 : روشن ماندن در فرکانس مینیمم 1

P8.22 
 تولرانس 
  روشن شدن
Awoke   
(10.0%) 

P8.10 – 60% 

P8.23 
تاخیر روشن شدن 

Awoke 
(5S) 

0 – 3600 S 

ر باشد در اینصورت اگر فشار بالا باشد و هنگامیکه حالت دورمن فاال باشد، و فقط یک پمپ توسط درایو در حال کا
خواهد رفت. در این حالت اگر پمپ دورمن  sleepسرعت پمپ به کمترین مقدار برسد. درایو خاموش می شود و به مر 
 تاریف شده باشد ، آن پمپ استارت می شود تا فشار لازم تامین شود. 

شود. در  (P8.22)ار فشار رفرنس منهای تولرانس فشار حال اگر مقدار فشار کاهش یابد و فشار خروجی کمتر از مقد
 درایو دوباره روشن می شود. P8.23اینصورت پس از زمان تاخیر 

 

P8.24 
زمان تاویض 
 پمپهای دور ثابت

(0h) 

0.0-6553.5h 

P8.25 
زمان تاویض 
 پمپهای دور متغیر

(0h) 

0.0-6553.5h 

 ض غیر فاال می شود.اگر مقدار پارامترهای فوق صفر باشد عملکرد تاوی
 و اگر غیر از صفر هر عددی تنظیم شود مشص  کننده زمان جابجایی پمپها می باشد.

برای اینکه زمان کارکرد پمپها یکسان باشد بهتر است مقادیر فوق تنظیم گردند. در اینصورت پمپها بصورت چرخشی کار 
 مپها توان همه پمپها یکسان باشد.خواهند کرد. توصیه می شود در زمان فاال بودن قابلیت چرخشی پ

 

P8.26 

راه اندازی فرکانس 

 نرم

(50.00Hz) 

0 – P0.07 

هنگامیکه درایو به عنوان راه انداز نرم و بصورت دستی پمپ ها را راه اندازی می نماید. پارامتر فوق فرکانس کار پمپ قبل 
 از سوئیچ به شبکه برق را تایین می نماید. 

  

P8.27 

اب ورودی انتص

 سطح آب

(0) 

0 – 2 

 : بدون ورودی 0
 : انتحاب توسط ورودیهای دیجیتال ؛ سیگنالهای کنترل سطح بصورت سوئیچ می باشند 1
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 : انتصاب توسط ورودیهای آنالوگ؛ سیگنالهای کنترل سطح بصورت آنالوگ می باشند. 2
تا  P8.19توسط پارامترهای  ی ورودینالهاانتصاب می شود. و محدوده سیگ P8.28ترمینال آنالوگ ورودی توسط پارامتر 

P8.31 .تایین می گردند 
 روش کنترل سطح:

ر از سطح حد پایین باشد ، وقتی سطح آب منبع از بالا به پایین تغییر می نماید تا زمانیکه سطح آب بیشت -1
 با تنظیمات نرمال فشار کار خواهد نمود. سیستم 

بیشتر از کمترین مقدار سطح باشد ، سیستم با تنظیمات  هنگامیکه سطح آب کمتر از سطح حد پایین ولی
 ( کار خواهد نمود.P8.32فشار غیر نرمال ) پارامتر 

 و اگر سطح آب کمتر از سطح کمترین مقدار باشد ، سیستم متوقف خواهد شد.
 

اشد وقتی سطح آب منبع از پایین به بالا تغییر می نماید تا زمانیکه سطح آب کمتر از حد پایین سطح ب -2
 سیستم استارت نحواهد شد.

زمانیکه سطح آب بالاتر از حد پایین سطح آب و پایین تر از حد بالای سطح آب باشد ، سیستم با تنظیمات 
 ( کار خواهد نمود.P8.32فشار غیر نرمال ) پارامتر 

 هنگامیکه سطح اب بالاتر از حد بالای سطح آب باشد ، سیستم بصورت نرمال کار خواهد نمود. 
 

P8.28 

انتصاب ورودی 

آنالوگ در کنترل 

 سطح آب

(0) 

 AI1: ورودی آنالوگ  0
 AI2: ورودی آنالوگ  1
 : ورودی مدباس 2
 

P8.29 

حد بالای سطح آب 

 مصزن

(50%) 

0 – 100.0% 

P8.30 

حد پایین سطح آب 

 مصزن

(30%) 

0 – P8.29 

P8.31 
پایین ترین مقدار 

 سطح آب مصزن

(10%) 

0 – P8.30 

P8.32 
رنس فشار غیر رف

 نرمال

(0.0%) 

0 – 100.0% 

P8.33 
 عملکرد هنگام خطا

(0) 

0 - 1 

نگاه بروز خطا را مشص  می نماید. در صورتی که فالتی رخ دهد بصورت زیر می توان عمل پارامتر فوق عملکرد دستگاه ه
 نمود:

 : سیستم بصورت کامل متوقف می شود. 0
 : درایو بادی انتصاب می شود. 1
یستم دو دستگاه درایو داشته باشد و درایو اول فالت دهد بصورت اتوماتیک درایو دوم انتصاب می شود. اگر درایو اگر س  

 دوم وجود نداشته باشد. پمپ بادی بصورت مستقیم استارت می شود. 
 

 فشار پله ای: گروه پارامترهای  P9گروه 

P9.00 23.59 – 0.00 زمان جاری 
وارد  P9.00در پارامتر  10.25عدد     10:25رد نمایید. به عنوان مثال برای وارد کردن ساعت زمان واقای را اینجا وا

 به عنوان دقیقه می باشد.  25به عنوان ساعت و عدد  10که عدد  شود.
 به عنوان مبدا تنظیم فشارهای پله ای استفاده می شود.  P9.00پارامتر 

 داخلی کار می کند. اگر ساعت متوقف شود باید باطری تاویض گردد.   دستگاه وقتی خاموش باشد ساعت آن توسط باطری
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P9.01 فشار های پله ای 

(1) 
1 - 8 

فاال می باشد. که به مانی فاال  T1پارامتر فوق تاداد پله های مصتلف فشار را تایین می کند. بصورت دیفالت فقط فشار 
عددی بغیر از یک تایین شود به مانی فاال بودن  P9.01که بودن فقط یک رفرنس فشار در طول روز می باشد. هنگامی

چند رفرنس فشار مصتلف در طول ساعات روز می باشد و این مساله هر روز تکرار خواهد شد. ساعتهایی که هر فشار فاال 
 مشص  می شود.  T1,T2,…T8می شود توسط مقادیر 

 باشد. T1≤T2≤T3≤T4≤5≤T6≤T7≤T8تنظیم زمانها باید طوری باشد که  -1
2- T1  فاصله بین زمانهایT1  تاT2  می باشد. وT2  فاصله بین زمانهایT2  تاT3  . می باشد. و به همین ترتیب

T8  فاصله بین زمانهایT8  تاT1  .می باشد 
 
P9.02  زمانT1 

(00.00) 
00.00 – 23.59h 

P9.03  فشار رفرنسT1 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.04  زمانT2 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.05  فشار رفرنسT2 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.06  زمانT3 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.07  فشار رفرنسT3 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.08  زمانT4 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.09  فشار رفرنسT4 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.10  زمانT5 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.11  فشار رفرنسT5 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.12  زمانT6 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.13  فشار رفرنسT6 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.14  زمانT7 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.15  فشار رفرنسT7 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.16  زمانT8 
(00.00) 

00.00 – 23.59h 

P9.17  فشار رفرنسT8 
(0.00%) 

0.0 – 100.0 % 

 
 فشارهای پله ای با استفاده از ورودیهای دیجیتال

P9.18  0رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.19  1رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.20  2رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.21  3رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.22  4رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.23  5رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 
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P9.24  6رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.25  7رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.26  8رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.27  9رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.28  10رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.29  11رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.30 12رفرنس فشار  
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.31  13رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.32  14رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

P9.33  15رفرنس فشار 
(0.0%) 

0.0 – 100.0 % 

شود ، فشار رفرنس بر اساس رفرنسهای فوق و توسط ورودیهای دیجیتال انتصاب تنظیم  P3.06=5اگر مقدار پارامتر 
 خواهد شد. 
  یانی ماکزیمم مقدار  %100تنظیم رفرنس های فوق رویPID  که باعث افزایش سرعت تا بیشترین مقدار

 خواهد شد.
 

و  S1,S2,S3,S4مینالهای ارتباط بین فشارهای رفرنس و ورودیهای دیجیتال بصورت جدول ذیل می باشد. وضایت تر
 رفرنس فشار متناسب نشان داده شده است:

 

S1 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 

S2 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 

S3 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 

S4 OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF 

 رفرنس فشار
0 1 2 3 4 5 6 7 

S1 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 

S2 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 

S3 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 

S4 ON ON ON ON ON ON ON ON 

 15 14 13 12 11 10 9 8 رفرنس فشار

 
 

 : گروه توابع حفاظتی PAگروه 

 
 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PA.00 
حفاظت قطای فاز 

 ورودی
 : غیر فاال 0
 فاال  : 1
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 (1 ( 

PA.01 
ت قطای فاز حفاظ

 خروجی
 (1 ( 

 : غیر فاال 0
 فاال :  1

 دارای حفاظت قطای فاز نمی باشند. Kw 7.5اینورترهای زیر 
 
 

 حفاظت اضافه بار موتور

PA.02 
حفاظت اضافه بار 

 موتور
 (2 ( 

 : غیر فاال  0
 :  فاال با شرط موتور مامولی بدون فن اضافی  1
  :  فاال و موتور فرکانسی با فن اضافی2
 

بصاطر اینکه دور موتور کاهش می یابد و سیستم خنک کنندگی  30Hz:   در این مد کنترل دور در فرکانسهای زیر  1
 موتور نمی تواند بصورت کامل موتور را خنک کند اینورتر مقدار اضافه بار مجاز موتور را کاهش میدهد.

یشود زیرا موتور دارای فن اضافی می باشد و در هر دوری :  در این شرایط اضافه بار موتور در هر دوری یکسان فرض م 2
 آنرا خنک می کند.

 

PA.03 
تنظیم جریان 
 اضافه بار موتور

(100%) 

20.0% - 120%   

 
 مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود:

 ( PA.03* ) جریان نامی اینورتر/جریان نامی موتور( =  جریان اضافه بار موتور) 100%
 .این پارامتر مامولا زمانی تنظیم می شود که جریان نامی اینورتر بیشتر از جریان نامی موتور باشد 
  درصد جریان نامی می باشد. هر چه اضافه بار افزایش یابد  200ثانیه برای  60زمان حفاظت اضافه بار موتور

نی این می باشد که موتور اجازه کمتر تنظیم شود به ما PA.03زمان کاهش خواهد یافت. اگر مقدار پارامتر 
 دارد  اضافه بار کمتری بکشد و زودتر قطع می کند. شکل زیر رابطه اضافه بار و زمان آنرا نمایش می دهد.

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                                                       
 

 حفاظت اضافه بار با تنظیم خروجی جهت اخطار 

PA.04 
حد اضافه مقدار 
 بار

( 130.0% ) 

20.0% - 150.0% 

PA.05 

انتصاب مایار 
مقایسه جریان 
 اضافه بار

( 0 ) 

 مقایسه می شود موتوربا جریان نامی  همیشه: اضافه بار 0
 مقایسه می شود موتور، با جریان نامی  سرعت ثابت: اضافه بار هنگام کار با  1
 قایسه می شودم اینورتربا جریان نامی  همیشه: اضافه بار 2
 مقایسه می شود اینورتر، با جریان نامی  سرعت ثابت: اضافه بار هنگام کار با  3

 موتور باراضافه 

 زمان

 جریان

 ثانیه 60

 منحنی اضافه بار و زمان
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PA.06 

زمان تاخیر در 

 فالت اضافه بار

( 5.0 S ) 

0.0 – 30.0 S 

ر باید با تنظیم پارامترهای فوق زمانیکه موتور اضافه بار پیدا می کند، یکی از ترمینالهای خروجی فاال می شود. برای اینکا
 تنظیم شود. 5یا  4مقدار یکی از ترمینالها بر روی 

 (OL2)یا اضافه بار اینورتر  (OL1)مایار مقایسه جریان اضافه بار را مشص  می نماید که اضافه بار موتور  PA.05پارامتر 
 می باشد.
 باشد. مقدار حد اضافه بار را مشص  می نماید، که بر اساس درصد جریان نامی می PA.04پارامتر 

سپری شود،  PA.06بیشتر شود و زمان تاریف شده در پارامتر  PA.04وقتی جریان خروجی اینورتر از مقدار پارامتر 
 اینورتر یک ترمینال خروجی را فاال می نماید.

 شکل ذیل نشان دهنده عملکرد اضافه بار دستگاه می باشد:
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 پارامترهای کنترل افت ولتاژ

PA.07 
 مقدار افت ولتاژ

 (450.0V) 
230 – 600.0V 

PA.08 

مقدار کاهش 
فرکانس زمان افت 

 ولتاژ
 (0.00Hz) 

0.00Hz~P0.07   

 
اینورتر کاهش می یابد. در این  DCپارامترهای فوق زمانی استفاده می شوند که مقدار ولتاژ افت می کند و سطح ولتاژ 

بدون اینکه فالت دهد به کار خود ادامه دهد. برای  DCران سازی افت ولتاژ حالت اینورتر می تواند با کنترل سیستم جب
 همین منظور اینورتر ممکن است مقدار فرکانس خروجی را کاهش دهد 

شود اینورتر مجاز خواهد بود فرکانس خروجی را حداکثر به اندازه   PA.07کمتر از مقدار پارامتر  DCاگر سطح ولتاژ 
صفر تنظیم شود این مد   PA.08د و بدون ایجاد فالت به کار خود ادامه دهد. اگر مقدار پارامتر کاهش ده PA.08پارامتر 

 غیر فاال می شود. 
 هنگام فاال سازی این پارامترها باید به مقدار اینرسی بار توجه داشت.

 
 

 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PA.09 
حفاظت اضافه 
ولتاژ به هنگام 
 کاهش دور

 : غیر فاال 0
 فاال: 1

 ترمینال خروجی

Y1, Y2, RO1, RO2,RO3 

 مقدار حد اضافه بار

 جریان خروجی موتور

 زمان

 زمان تاخیر زمان تاخیر

 زمان
 شماتیک دیاگرام عملکرد اضافه بار
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( 0 ) 

PA.10 
حد حفاظت اضافه 

 ولتاژ
(125%) 

110~150%  

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

 اینورتر شود.
شد اینورتر سرعت موتور را ثابت نگه می دارد  بیشتر PA.10در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تاریف شده در پارامتر 
شد اینورتر اجاره می دهد دور  PA.10کمتر از مقدار  DCو اجازه نمی دهد دور موتور کاهش یابد. زمانیکه سطح ولتاژ 

 موتور دوباره کاهش یابد.
اینورتر فالت اضافه  DCاژ صفر تنظیم شود این مد غیر فاال می شود و با بالا رفتن سطح ولت PA.09اگر مقدار پارامتر 

 ولتاژ داده و قطع می کند.
 شکل ذیل نشان می دهد، چگونه مقدار اضافه ولتاژ هنکام کاهش دور موتور کنترل می شود:

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 پارامترهای کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت 

PA.11 
محدود کردن 
 اتوماتیک جریان

( 1 ) 

  فاال :  0
 غیر فاال  :1 

PA.12 

حد حفاظت اضافه 
جریان با تنظیم 

 دور
(160.0%) 

 جریان نامی موتور   200%~50

PA.13 

حد کاهش 
 فرکانس جهت
محدود کردن 
 جریان

 (1.00Hz/S) 

0.00~50.00Hz/s 

شود، اینورتر فالت  هنگام دور گرفتن موتور یا زمان دور ثابت اگر موتور اضافه جریان داشته باشد و از مقدار مجاز بیشتر
 داده و موتور را متوقف می نماید.

 پارامترهای فوق اضافه جریان موتور را با ثابت نگه داشتن یا کم کردن سرعت موتور کنترل می کنند.
 بیشترین جریان مجاز برای موتور را بر حسب درصد جریان نامی تاریف می کند.  PA.12پارامتر 
جاز درهر ثانیه را تاریف می کند که اینورتر می تواند برای کنترل اضافه جریان ، آن را مقدار فرکانس م  PA.13پارامتر 

 کاهش دهد.
شد اینورتر با کاهش سرعت موتور، جریان موتور را کم می کند  PA.12در صورتیکه جریان موتور بیشتر از جریان پارامتر 

 نورتر دوباره سرعت موتور را به مقدار قبلی باز می گرداند.بدون اینکه خطای اضافه جریان دهد و اگر جریان کاهش یافت ای

 DCولتاژ باس 

حفاظت اضافه حد 

 PB.10  ولتاژ

 

 زمان فرکانس خروجی

 زمان

 نمودار کنترل اضافه ولتاژ هنگام کاهش دور
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اگر افزایش جریان در زمان استارت و دور گرفتن موتور اتفاق بیفتد اینورتر دور موتور را ثابت نگه می دارد و اجازه نمی 
ور بگیرد تا به دور تنظیمی دهد موتور بیشتر دور بگیرد. اگر جریان موتور کاهش یابد اینورتر اجازه می دهد موتور دوباره د

 خود برسد.
صفر باشد، سیستم فوق فاال می شود و کنترل اضافه جریان در هر دو حالت دور ثابت و زمان   PA.11اگر مقدار پارامتر 

 دور گرفتن موتور انجام می شود.
تغییری در سرعت داده یک باشد، سیستم فوق غیر فاال می شود و هنگام اضافه جریان هیچ  PA.11اگر مقدار پارامتر 

 نمی شود و اینورتر فالت اضافه جریان می دهد.
 شکل ذیل نحوه کنترل اضافه جریان با تنظیم سرعت موتور را نشان می دهد:

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

PA.14 
 مقدار فالت

 بالا فشار 
(90.0%) 

0.0 -100 % 

PA.15 
تاخیر فالت فشار 

 بالا
(500S) 

0 – 3600S 

PA.16 
مقدار فالت  فشار 

 پایین
(10.0%) 

0.0 -100 % 

PA.17 
تاخیر فالت 
 فشارپایین
(500S) 

0 – 3600S 

 PA.14پارامترهای فوق برای حفاظت فشار بالا و فشار پایین سیستم می باشد. زمانیکه فشار لوله خروجی از مقدار پارامتر 
سیگنال فالت فشار بالا بصورت   خروجی قطع می شود.سیستم فالت داده و  PA.15بیشتر شود، پس ازگذشت زمان تاخیر 

OP .اعلام می شود 
سیستم فالت داده و  PA.17کمتر شود، پس ازگذشت زمان تاخیر  PA.16زمانیکه فشار لوله خروجی از مقدار پارامتر 

 خروجی قطع می شود.
 اعلام می شود. UPسیگنال فالت فشار پایین بصورت 

 

 جریان خروجی

 PB.12 جریانحفاظت اضافه حد 

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس

زمان دور گرفتن موتور و ثابت نگه 

 جریان داشتن سرعت هنگام اضافه
هنگام اضافه جریان و  زمان دور ثابت

 کاهش سرعت

 زمان

 زمان

 منحنی کنترل اضافه جریان با تنظیم سرعت
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 ی ارتباط سریال : گروه پارامترها PBگروه 

 برای ارتباط سریال نیاز به کارت ارتباطی سریال می باشد و توضیحات مربوطه در راهنمای کارت ارایه شده است.
 

 : گروه پارامترهای تکمیلی PCگروه 

PC.00 

 جاگفرکانس 

JOG 
(5.00HZ) 

0.00 – P0.06 

PC.01 

 زمان شتاب

 افزایشی جاگ

(20.0S) 

0.0 – 3600S 

PC.02 

 ن شتابزما

 کاهشی جاگ

(20.0S) 

0.0 – 3600S 

جهت حرکت درایو با یک فرکانس ثابت و با شتابهای مصصوص خود می باشد که مامولا در موارد  JOGفرکانس جاگ 
 تست یا سرویس موتور استفاده می شود. و توسط یک ورودی دیجیتال فاال می گردد که باید تنظیم گردد. 

 

PC.03 
 1فرکانس پرش 

 (0.00Hz) 
 0.00-P0.07   

 

PC.04 
 2فرکانس پرش 

 (0.00Hz) 
 

 0.00-P0.07 

PC.05 
دامنه فرکانس 
 پرشی

 (0.00Hz) 

 0.00-P0.07   
 

 
فرکانس رزونانس مکانیکی قابل تاریف میباشد. با تایین  ( بانوان پرش ازSkipدر این دستگاهها دو فرکانس پرش )

 محدوده نمی تواند تنظیم شود. فرکانس پرش و دامنه آن، فرکانس رفرنس در این
  اگر دامنه فرکانس پرشPC.05 .صفر تنظیم شود. فرکانسهای پرش غیرفاال خواهند شد 
  اگر پارامترهایPC.03  وPC.04 .صفر تنظیم شوند ، توابع پرش فرکانسی غیر فاال می شوند 
 گیری فرکانس خروجی  تنظیم فرکانس خروجی در دامنه فرکانس پرشی غیر ممکن می باشد ولی زمان شتاب

 از دامنه فرکانس پرشی عبور می نماید.
 رابطه بین فرکانس خروجی و فرکانس رفرنس نسبت به فرکانس پرشی در شکل ذیل نشان داده شده است:

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 پارامترهای ریست اتوماتیک

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس 2فرکانس پرشی  1فرکانس پرشی 

 پرشی فرکانس دامنه 
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PC.06 
تاداد ریست 
 اتوماتیک

 (0 ) 

  0 - 3    

PC.07 
 عملکرد رله فالت

 (0 ) 
 : غیر فاال 0
 : فاال  1

PC.08 
زمان  ریست 
 اتوماتیک

) 1.0S ) 

0.1-100.0S  

 ( اتوماتیک فالت در فاصله زمانی مشص Resetاتو ریست:    تنظیم ماکزیمم سه بار  ریست)  پارامترهای
 استفاده گردد.این تابع به جهت به حر کت درآمدن ناگهانی ماشین بایستی با تدابیر امنیتی مناسب                

نمی توانند بصورت اتوماتیک ریست شوند و حتما باید  OH2و  OUT1  ،OUT2  ،OUT3  ،OH1فالتهای مهم مانند 
 ابتدا توسط اپراتور اشکال یابی و سپس ریست شوند.

 اید.دقیقه رخ ندهد، اینورتر بصورت اتوماتیک زمانهای ریست قبلی را پاک می نم 10اگر فالت پس از ریست به مدت 
 تایین می کند که آیا در زمان ریست اتوماتیک رله فالت فاال باشد یا خیر. PC.07پارامتر 

 
 

 مدت زمان استارت بودن موتور

PC.09 
تنظیم زمان 
Running 

(65535) 

0~65535h  

 می شود. اگر یکی از ترمینالهای خروجی بر روی زمان استارت تنظیم باشد و مدت این زمان سپری شود خروجی فاال 
 

 FDTتوابع فرکانس 

PC.10 
سطح فرکانس 

FDT 
(50Hz) 

0.00 - P0.06  

PC.11 
تاخیر فرکانس 

FDT 
(5.0%) 

0.0 – 100.0% 

میتوانید با تاریف فرکانس خاصی وباند هیسترزیس آن فاال شدن خروجی دیجیتال به مانای بالاتر رفتن از این فرکانس 
 را داشته باشید.

( برسد ترمینال خروجی تاریف شده فاال می شود.  PC.10)پارامتر  FDTجی به سطح فرکانس وقتی که فرکانس خرو
( برسد ترمینال خروجی  FDTسطح فرکانس  -  FDTاگر فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از )تاخیر فرکانس 

 دوباره غیر فاال می شود.
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 فرکانس خروجی

 FDTترمینال خروجی 

 FDTتاخیر فرکانس 

 زمان

 FDTسطح فرکانس 

 زمان
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 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

PC.12 

رسیدن به 
فرکانس مشص  

 شده
( 0.0%) 

     %100.0~0.0فرکانس ماکزیمم

 وقتی فرکانس خروجی به محدوده فرکانس مشص  شده برسد یک ترمینال  خروجی فاال می شود. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 در کنترل ترمز دینامیکی DCتعیین سطح ولتاژ 

PC.13 
تنظیم سطح ولتاژ 

 ترمز
(700.0V) 

320.0 – 750.0V   

دستگاه در کاربردهائی که نیاز به استپ سریع دارند یا موتور در حالت ژنراتوری قرار  DCبرای جلوگیری از افزایش ولتاژ 
جهت وارد کردن مقاومت ترمز  DCمی گیرد باید یک مقاومت ترمز مناسب به دستگاه وصل کرد. روشن شدن یونیت ترمز 

 تنظیم می شود، انجام می گیرد.  PC.13که توسط پارامتر  DCاژ به مدار با توجه به سطح ولت
 

 پارامترهای بازدارنده نوسان

PC.14 

پارامتر باز دارنده 

نوسان  در 

 فرکانس پائین

( 2 ) 

0-10  

PC.15 

پارامتر باز دارنده 

نوسان  در 

 فرکانس بالا

( 0 ) 

0-10  

و  PC.14مقادیر کمتر پارامترهای ی بار بودن موتور استفاده میشود . این توابع جهت بازدارندگی نوسان جریان به هنگام ب
PC.15 .اثر بیشتری در جلوگیری  از نوسان دارند 

بیشتر موتورها ممکن است در باضی فرکانسها ، نوسان جریان داشته باشند. در تنظیم پارامترهای فوق جهت کاهش 
 نوسان جریان باید دقت شود. 

 

 PIDای تکمیلی پارامتره:  PDگروه 

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس
PC.12   شده فرکانس مشخص 

ترمینال 

 خروجی

 زمان

 زمان
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PD.00 
 PID  انتصاب

( 0 ) 

0 - 4 

PID  شامل دو گروهP3  وPD .می باشد که می توان بین دو گروه یکی را انتصاب کرد 
 استفاده می شود. PD(PID1)و  P3(PID0)برای سوییچ  بین  PD.00پارامتر 
 
 غیر فاال است. PDفاال می باشد و  P3گروه  PID: دراینصورت  0
غیر  PID0فاال می شود و  PID1توسط ورودی دیجیتال انجام می شود. وقتی ترمینال ورودی فاال شود  : انتصاب 1

 فاال می گردد.
  AI1: انتصاب توسط  2
  AI2: انتصاب توسط  3
 : انتصاب توسط مدباس  4
 

 انتصاب می شود. PIDبصورت مقایسه  مقدار آنها  4و  3،  2در حالت 
به  PID0از  PIDمقدار  PD.02بود پس از زمان تاخیر پارامتر  PD.01تر از مقدار پارامتر اگر مقدار مقایسه ای بیش 

PID1 .سوئیچ می کند 
 PID0به  PID1از  PIDمقدار  PD.03بود پس از زمان تاخیر پارامتر  PD.01اگر مقدار مقایسه ای کمتر از مقدار پارامتر 

 سوئیچ می کند.
 

PD.01 
  PIDمقدار سوئیچ

(50.0%) 

0.0 – 100.0 

 را مشص  می نماید. PID1و  PID0این پارامتر مقدار مقایسه ای برای سوئیچ بین 
 

PD.02 

زمان تاخیر در 

به  PID0سوئیچ 

PID1 
( 0.50S ) 

0.00 – 100.00 

PD.03 

زمان تاخیر در 

به  PID1سوئیچ 

PID0 
( 0.50S ) 

0.00 – 100.00 

 
 PID1تنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

PD.04  ضریب گینKp1 0.00-100.00 
PD.05  1زمان انتگرالTi 0.01-10.00 S 

PD.06 
زمان دیفرانسیل 

Td1 0.00-10.00S 

PD.07 
سیکل نمونه 

 0.01-100.00S (T) 1برداری

PD.08 
 1Biasحد بایاس 

limit 0.0-100.0% 

PD.09 
زمان فیلتر 

 PID1خروجی 
0.00 – 10.00 S 

 رجوع نمایید.  P3ی به پارامترهای گروه برای توضیحات تکمیل
 

 : تنظیمات کارخانه  PEگروه 
 جهت تنظیمات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند.  PEگروه 
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 اشکال یابی کنترل دورها.  3
ن نمی شود و در بند سوم در بندهای یک و دو اینورتر کلا روش  .امولا در چهار حالت زیر اتفاق می افتداشکالات اینورتر م

هیچگونه فالتی دیده نمی شود و در بند چهارم اینورتر روشن میشود و نشاندهنده فالتی را  مطابق با جدول ردیابی خطاها در ذیل 
 توضیحات نشان میدهد.

 برق اینورتر وصل میشود ولی نمایشگر چیزی نشان نمیدهد. در اینصورت: (1

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

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

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

d.  استمنبع تغذیه داخلی اینورتر آسیب دیده 

 با زدن فیوز مینیاتوری سریاا قطع میشود (2

a. در اینورتراتصالی وجود دارد 

b. اتصالی در کابل ورودی به اینورتر ایجاد شده است 

c. فیوز مینیاتوری خراب شده است 

موتور کار نمی  RUNاینورتر روشن میشود و همه چیز بنظر سالم است و فالتی هم نداریم ولی با اعمال فرمان  (3
 کند

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

b. فرمانهای کنترلی به دستگاه را چک کنید 

c.  شفت موتور قفل شده است 

یا در حالت مامول و بدون اعمال فرمانی فالت داریم که در  RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادن فرمان  (4
 اینصورت به جدول زیر مراجاه کنید.

 
 رل دورجدول ردیابی خطا های کنت  3.1

 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

OUT1 
خطای فاز 

IGBT-U 1-  شتابAcc/Dec  خیلی کم

 است

 IGBTخطای مادول  -2

اشکال در تجهیزات   -3

 خروجی درایو

سیستم ارت درست نمی  -4

 باشد

 با را متناسب   Acc/Decشتاب  -1
 ید.زمان شتابگیری مناسب زیاد نمائ

2- IGBT  مایوب شده است. به مرکز
 سرویس گزارش دهید.

اشکالات اتصال زمین یا اتصالی در  -3
و یا  فاز کابل یا موتور وجود دارد
 موتور قفل شده است.

کابلهای خروجی و موتور چک 
 شوند.

اختلالات نویز مغناطیسی بر روی  -4
دستگاه  کابل خروجی ایجاد میشود.

 توسط کابل مناسب به یک ارت قابل
 اطمینان متصل شود

OUT2 
خطای فاز 

IGBT-V 

OUT3 
خطای فاز 

IGBT-W 



90 

 

 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

OC1 

اضافه جریان 

به هنگام شیب 

 افزایش سرعت

اتصال کوتاه یا اتصال زمین  -1

در خروجی اینورتر اتفاق 

 افتاده است

بار موتور خیلی سنگین می  -2

 Acc/Decباشد و یا شتاب 

 خیلی کم است

یا  V/Fتنظیم منحنی  -3

کنترل برداری  پارامترهای

 نمی باشند مناسب با بار

تغییر ناگهانی در بار موتور  -4

 اتفاق می افتد

ند موتور و کابلهای خروجی چک شو -1
اشته تا اتصالی و یا اشکال عایقی ند

 باشند.
افزایش یابد، بار  Acc/Decشتاب  -2

موتور کمتر شود ویا اینورتر توان 
 بالاتری استفاده گردد.

رل و در حالت کنت V/Fمنحنی  -3
متناسب با نوع بار برداری پارامترها 
 دنتنظیم گرد

بارهای لحظه ای شدید روی موتور  -4
. بار موتور چک شود گذارده میشود

 و یا اینورتر بزرگتری استفاده گردد.

OC2 

اضافه جریان به 

هنگام شیب 

 کاهش سرعت

OC3 

اضافه جریان به 

هنگام سرعت 

 ثابت

OV1 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

خیلی کم  Decزمان شتاب  -1 افزایش سرعت

می باشد و انرژی برگشتی 

 موتور زیاد می باشد.

ولتاژ ورودی اینورتر بالا می  -2

 باشد

 افزایش یابد. Decشتاب کاهنده یا  -1
و بار دارای انرژی برگشتی به شبکه است 
 میبایست مقاومت ترمز اضافه شود.

ولتاژ ورودی برق شهر بالاست چک  -2
 شود.
ی شبکه برق ورودی به هارمونیک رو

. فیلتر  جهت بارهای دیگر وجود دارد
 هارمونیک استفاده شود.

OV2 

اضافه ولتاژ به 

هنگام شیب 

 کاهش سرعت

OV3 

اضافه ولتاژ به 

هنگام سرعت 

 ثابت

UV 
خطای ولتاژ 

 کم شبکه

اینورتر کاهش  DCولتاژ لینک 

 یافته است

یکی از فازهای ورودی قطع شده  -1
 است.

د ولتاژ شبکه اتفاق افتاده افت شدی -2
 است.)چشمک برق شبکه(

ترمینال های سه فاز ورودی کاملا  -3
سفت نشده اند یا روکش سیم مانع 

 شده است
 نوسانات برق در شبکه وجود دارد -4

OL1 
خطای اضافه 

 بار موتور

موتور بار سنگینی با دور  -1

پائین و زمان طولانی حرکت 

 می دهد.

مناسب نمی  V/Fمنحنی  -2

 باشد

امترهای اضافه بار موتور پار -3

PB.03  درست تنظیم نشده

 اند

در دورهای پائین جریان اضافی به  -1
مدت طولانی از درایو کشیده میشود 
جائیکه  از موتور مامولی بدون فن 

 استفاده میکنیم.
متناسب با نوع بار  V/Fمنحنی  -2

 تنظیم گردد
 های اضافه بار بصورت مناسبپارامتر -3

 تنظیم گردند.
چک شود.  شدید در بار اتتغییر  -4

 موتور و عوامل مکانیکی چک شوند.
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

 تغییر ناگهانی بار موتور -4

OL2 
خطای اضافه 

 اینورتربار 

بار موتور خیلی سنگین می  -1

 Acc/Decباشد و یا شتاب 

 خیلی کم است

مناسب نمی  V/Fمنحنی  -2

 باشد.

اینورتر توان پائین انتصاب  -3

 شده است

 
 

افزایش یابد و بار  Acc/Decشتاب  -1
 تور چک شود.مو

متناسب با نوع بار  V/Fمنحنی  -2
 تنظیم گردد.

 اینورتر توان بالاتر استفاده گردد -3

SPI 

  یخطای قطا

فاز ورودی 

 دستگاه

 قطای یک از فازهای ورودی

قطای در فاز ورودی یا دو فاز شدن  -1
 چک شود ورودی برق شهر

ترمینال فازهای ورودی درست  -2
 سفت نشده اند

ای ورودی نوسانات در یکی از فازه -3
 وجود دارد

بالانس ولتاژ در سه فاز ورودی بهم  -4
 خورده است

SPO 

 یخطای قطا

فاز خروجی به 

 موتور

 قطای یک از فازهای خروجی

یکی از فازهای خروجی قطع شده  -1
 چک شود. است

یکی از کلاف سیمهای سه فاز موتور  -2
 قطع شده است

اتصالات سه فاز در خروجی  -3
U,V,W   یا در سر موتور شل
 اشد.میب

OH1 

درجه حرارت 

یکسو   بالای

 ساز دیودی

 دمای محیط بالا می باشد. -1

دستگاه نزدیک منبع  -2

 حرارتی نصب شده است

فن خنک کن دستگاه کار  -3

نمی کند و یا مایوب شده 

 است

کانال تهویه هوا بسته شده  -4

 است

فرکانس کریر بالا تنظیم  -5

 شده است

درجه حرارت محیط اینورتر بیش از  -1
40°C تم خنک کن . سیساست

 نصب گردد.
منبع حرارتی نزدیک اینورتر نصب  -2

. منبع حرارتی منتقل شده است
 شود

فن های خنک کن اینورتر و یا  -3
. کابینت اینورتر مایوب شده اند

 چک شوند.
یا مجاری ورودی هوا به اینورتر  -4

فیلترها  کابینت آن بسته شده اند )
ویا آلودگی زیاد اطراف پره های 

 چک شود(. هیت سینک اینورتر
کاهش اینورتر  Carrierفرکانس  -5

 یابد.

OH2 
درجه حرارت 

 IGBTبالای

EF 

دریافت خطای 

خارجی از 

 ترمینال کنترل

ورودی دیجیتال فالت خارجی 
 تجهیزات خروجی چک شوند. فاال شده است.
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 جدول ردیابی خطا های کنترل دور

 ردیابی و رفع خطا علت خطا خطا ها  نوع کد خطا

CE 
خطای خط 

 سریال

ارتباط سریال اینورتر قطع شده 

 است

مقدار  Baud rateانتصاب ناصحیح  -1
 تصحیح گردد آن

، مقدار نادرست  Dataدریافت  -2
Data .چک شود 

قطع ارتباط سریال به مدت طولانی  -3
 با دستگاه

 ارتباط سریال چک شود.

ITE 

خطای 

تشصی  

 جریان 

جریان خوانده شده توسط 

 اینورتر اشتباه می باشد

اشکال در کانکتورهای داخل  -1
  دستگاه

ایوب سنسور اندازه گیری جریان  م -2
 شده است

 کال در مدارات کنترلی بردهااش -3

OPSE خطای سیستم 
خطای روی بردهای کنترلی 

 اینورتر

اشکال در کنترل برد ویا نویز شدید روی 
کنترل برد اتفاق افتاده است سیستم را 
ری ست کنید و با فروشنده تماس 

 بگیرید

EEP 
خطای 

EEPROM 

پارامترهای حافظه درست خوانده 

 نمی شوند
و  Stop/Resetی ریست درایو با شاس

 در صورت تکرار تماس با فروشنده

PIDE 
خطای فیدبک 

PID 

درست  PIDمقدار فیدبک 

 خوانده نمی شود

فیدبک یا ارتباط سنسور با درایو  -1
 قطع شده است

 قطع شده است PIDمنبع رفرنس  -2

BCE 
خطا از واحد 

 ترمز

اشکال در سیستم ترمز 

 دینامیکی

ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع  -1
ه است یا سوخته و قطع شده شد
 است

مقاومت ترمز با اهم کم انتصاب شده  -2
 است

END 
زمان تنظیمی 

 کارخانه
 تماس با فروشنده بگیرید 

LCD-E 
قطع ارتباط با 

LCD 
 

با دستگاه چک شود و یا  LCDارتباط 
در صورت پانل مایوب شده است . 
 LCD د از وصل اشکال در ارتباط با

    دشاسی ریست را فشار دهی

TI-E 
خطای تراشه 

 ساعت
 

( ساعت در برد Chipاشکال در تراشه ) 
 کنترل و با فروشنده تماس بگیرید
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 MXکنترل پمپ های موازی توسط درایوهای سری 

مصصوص سیستمهای پمپ  طراحی شده اند. و در سیستمهایی که چندین پمپ  بصورت  MXاینورترهای سری 

ه می شود.  در کاربرد پمپ متناسب با مصرف باید فشار خروجی سیستم با استارت موازی با هم کار می کنند استفاد

نمی باشد و کنترل  PLCپمپ ها و تنظیم دور آنها ثابت بماند. بنابراین دیگر نیازی به سیستمهای جانبی کنترل نظیر 

 تمام مجموعه توسط خود اینورتر انجام می گیرد.

عدد  3عدد رله کنترلی روی آن قرار دارد استفاده می گردد. در ضمن  8که  برای این منظور از یک کارت آپشن رله

 رله کنترل در دسترس می باشد. 11رله نیز بر روی برد کنترل اینورتر موجود است و مجموعا 

    

 

 

 

 مشخصه های اصلی دستگاه   

  :380رن  ولتاژ ورودیV±15%  

   :63 ~ 47رن  فرکانس ورودیHz 

  : 132 ~ 4رن  توانkw 

 رن  ولتاژ خروجی: صفر تا ولتاژ نامی ورودی 

   400 ~ 0خروجی:  فرکانسرنHz  

  راکتورDC  18.5داخلی در توانهایkw ~ 90kw  

 مشحصات مخصوص کنترل پمپ 

 کنترل چندین پمپ موازی، بصورت همزمان و ثابت نگه داشتن مقدار فشار یا دبی سیستم 
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   پمپ قابل کنترل می باشد. 9د و با کارت آپشن تا تا سه پمپ بدون کارت آپشن کنترل می شو 

 دارای ساعت داخلی می باشد تا امکان کنترل فشار بر اساس زمان و قابلیت بالا وجود داشته باشد 

  تابع صرفه جویی انرژی: وقتی دبی کمتر از حد لازم باشد سیستم بصورت اتوماتیک متوقف می شود و در

 حالت آماده بکار می ماند

 پمپ مصتلف بصورت اتوماتیک بر اساس فیدبک  8مپ نرمال، پمپ دورمن و پمپ لجن کش ، تا کنترل پ

 فشار

 .جریان نامی هر پمپ بصورت جداگانه ذخیره می شود تا حفاظت های لازم انجام گیرد 

 .تابع جابجایی پمپ ها بر اساس زمان که باعث می شود زمان کارکرد پمپها یکسان باشد 

 عت جهت استارت موتوری که در حال چرخش است.دارای تابع تاقیب سر 

  تابعsleep   وwake up جهت خاموش و روشن شدن موتور به هنگام قطع کل بار سیستم پمپ 

 

 کنترل   I/Oمشخصه 

  هشت ورودی دیجیتال قابل برنامه ریزی 

 دو (ورودی آنالوگAI1,AI2 )0~10V  20~(4)0یاmA  

 شن هشت رله اضافی دیگرقابل توساه با کارت آپ سه رله خروجی و 

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

  خروجی مد باسRS485 

 اینترفیس جهت پانل خارجی 

 

 توابع کنترل اصلی

 مد کنترلV/F 

  :اضافه جریان 150ثانیه  10% اضافه جریان یا 120ثانیه با  60ظرفیت اضافه جریان % 

  1:100رن  تنظیم سرعت: نسبت  

  فرکانسCarrier  :1kHz ~ 16.0kHz 

 رفرنس سرعت: کی پد، ورودی آنالوگ، ارتباط سریال مدباس 

 ( فرمان حرکت : از روی پانلKeyPad و یا ترمینالهای دیجیتال ویا دریافت فرمان از طریق مدباس ) 

   قابلیت تزریق جریان DC جهت ترمز دینامیکی در استارت و استپ 

  (تابع رگوله ولتاژAVR به هنگام تغییرات )ولتاژ ورودی 

   نوع فالت شامل اضافه جریان و ولتاژ کم و خطای فاز وغیره 26تشصی 

 

تغذیه آب شیرین و کنترل انتقال آب ، با پرفورمنس کنترل فشار در سیستمهای پمپ  MXاینورتر سری   

 . طراحی شده است سطح مصازن و تابع زمانی ساعت در جهت برآوردسازی تابع های زمانی سیستمهای پمپ

 توابع اصلی این کنترل دورها در ذیل آمده است. 
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جهت توضیحات پارامترها و نصب به کتابچه جهت کنترل فشار در پمپها از سنسور فشار استفاده می گردد.  

  نصب و راه اندازی مراجاه نمائید. 

 

 : می تواند استفاده گردد ذیلبه دو شکل  سیستم کنترل موتور پمپ ها

بصورت دور ثابت  بصورت دور متغیر و تحت کنترل درایو و نه دستگاه الکتروموتور پمپ یک موتور پمپ -الف

 شبکه یا ستاره/مثلث یا با راه انداز نرم موتور استارت و استپ میشوند. ابصورت  راه اندازی مستقیم ب و

صورت عدم استفاده  ودرشناخته میشود  A, B, C, D, E, F, G, H, I“ “در نرم افزار نه الکتروموتور با لیبل  

 ”I”و ”H“یک الکتروموتور توسط خود درایو کنترل سرعت شده وتنها دو الکتروموتور با لیبل  از کارت اضافی

فرمان پمپ کوچک سوم میتواند بانوان  توسط دو رله روی برد کنترل به شبکه و رله سوم روی همین برد 

 استفاده شود. Dormancy Pumpبانوان  Sleepرفرنس، به هنگام   جهت تامین فشار

 در ادامه توضیحات مربوط به کنترل کاربرد پمپ آمده است. 

 کنترل یک پمپ توسط درایو و استارت سایر پمپها بصورت مستقیم با شبکه:

و سایر پمپ ها بصورت مستقیم و با دور ثابت استارت میباشد.  تحت کنترل درایو "A "در شکل زیر پمپ 

میتواند ده پمپ متشکل از یک پمپ تحت کنترل درایو و نه پمپ  MXاست سری  لازم به ذکرمی شوند. 

 (  را تحت کنترل فشار رفرنس کنترل نماید. 1+9متصل به شبکه ) 
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 راه اندازی تمام پمپ ها توسط درایو و تحویل آنها بصورت تک تک به شبکه:    - ب

شروع راه اندازی و کنترل سرعت با ماکزیمم  تاداد چهار دستگاه الکتروموتور پمپ بدین صورت که 

و نهایتا در صورت رسیدن به دور نامی، تحویل شبکه میشوند )هشت رله متناظر با هشت  کنترل دور

 Bو  Aکنتاکتور که چهار تای آن به درایو و چهارتای دیگر به شبکه متصل میشوند. پمپ های با لیبل 

تور پمپ بصورت دور ثابت با شبکه )پمپ های با در شکل زیر( و تاداد دو دستگاه الکترومو Dو  Cو 

 (  Iو    Hلیبل 

 

 

 به شرح ذیل می باشد: MXسایر قابلیتهای دستگاه 

قابلیت تاریف فشارهای مصتلف درهشت بازه زمانی در طول شبانه روز پیش بینی شده است . لذا نیاز به   -1

امکان  تنظیم  فشار در ساعات پیک بار تنظیم ساعت داخلی دستگاه با ساعت حقیقی میباشد. این مشصصه 

 و ساعات بی باری بصورت متفاوت را میدهد.  

تا  رفرنس پیش تنظیم با انتصاب چهار ورودی دیجیتال بصورت اعداد باینری صفر قابلیت تاریف شانزده فشار  -2

منطقه آبیاری  رد پیش بینی شده است و این قابلیت میتواند درکابردهائی نظیر مزارع تحت فشار با تغییر15

توجه به نیاز بهره بردار فشار  در شبکه های توزیع با میتوان را تغییر داد. همچنین تحت فشار، رفرنس فشار

 مطلوب را بصورت فشار پله ای تغییر داد.

یا تابع خاموش کردن موقت پمپ ها به جهت توقف مصرف پیش بینی شده است. در ضمن  Sleepتابع   -3
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یا بابارتی پمپ کوچک موازی پمپ های اصلی با کاربرد ایجاد فشار   Dormancyروشن شدن  پمپ 

میباشد. لذا با تاریف یکی از   Sleepمطلوب در شبکه به هنگام توقف کل پمپ های اصلی نیز مکمل تابع 

روشن شده و ،  Sleep م، بصورت اتوماتیک به هنگا Dormancy Pumpرله ها بانوان فرمان کنتاکتور 

خاموش میشود. انتصاب شرایط شروع به  Wakeupز استارت پمپ های اصلی در شرایط مجددا پس ا

 براساس تاریف فشار و تاخیر زمانی متناسب میباشد.  Wakeupصطلاحه اکارکرد پمپ های اصلی یا ب

 ، تولرانس فشار از فرکانس مرجع قابل تاریف است.  Dormancyجهت روشن شدن پمپ 

روشن شدن چرخشی پمپ های خاموش به جهت عدم زنگ زدگی و خوردگی  یکی از توابع سیستم پمپ،  -4

این  و همچنین باعث کارکرد یکسان تمام پمپها از نظر زمانی می شود.  این پمپ ها بصورت زمانی میباشد.

تابع زمانی جهت پمپ های تحت کنترل دور متغییر و پمپ های فرکانس ثابت متصل به شبکه بصورت 

 است.مستقل قابل تاریف 

قابلیت تامین سطح مطلوب آب مصازن توسط گروه پمپ های موازی پیش بینی شده است. لذا با توجه به   -5

ارتفاع سطح مطلوب آب، درایو پمپ را تحت کنترل می گیرد. جهت تایین سطح مصزن میتواند بصورت 

و  Downو  Upسیگنال آنالوگ از سنسور سطح آب در مصزن ویا بصورت سه میکروسوئیچ سطح 

Shortage   ، استفاده شود. استفاده از سنسور سطح مصزن بصورت آنالوگ با قابلیت تایین رفرنس سطح

 بصورت پیوسته کنترل دقیق سطح مطلوب مصزن امکان پذیر میباشد.

قابلیت تاریف پمپ لجن کش جهت تصلیه لجن کف مصازن با استفاده ازمیکروسوئیچ های تایین سطح   -6

رد. این قابلیت توسط تاریف دو ورودی دیجیتال بانوان حداقل و حداکثر لجن کف لجن در مصزن وجود دا

 یا سافت استارت ( انجام میشود. DOL مصزن و تاریف یکی از رله ها بانوان فرمان استارت به شبکه )

 امکان استارت دستی هر پمپ با درایو و سپس تحویل به شبکه جهت تست و سرویس پمپها وجود دارد.  -7

ن تاریف ورودی دیجیتال برای هر پمپ به منظور نشان دادن آماده بکار بودن هر پمپ یا تحت سرویس امکا  -8

بودن آن وجود دارد.  در پروسه  تثبیت فشار سیستم، درصورت کارنکردن هر یک از پمپ ها، سیستم از پمپ 

 بادی استفاده میکند و پمپ مایوب را ثبت می کند. 

و یا فاال کردن رله های خروجی برد کنترل، به هنگام کاهش و یا افزایش ( روی پانل Warningهشدار)   -9

 نرم افزار. بیش از فشار ازحدود تایین شده در

 مراجاه نمائید.   MXدستورالامل راه اندازیو کاربردها به    تنظیماتتکمیلی جهت اطلاعات   
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 برای حالتهای مختلف MXنحوه سیم کشی درایو 

  ه یک پمپ بصورت دور متغیر می باشد:سیم کشی در حالتی ک -1

M2 

FR2 KM2 

M1 

KM0 

FR1 KM1 

M3 

FR3 KM3 

M4 

FR4 KM4 

M5 

FR5 KM5 

M6 

FR6 KM6 

M7 

FR7 KM7 

L1 
L2 
L3 

R 
S 
T 

U 
V 

W 
 MX درایو

RT1 
RT2 
RT3 
RT4 
RT5 
RT6 
RT7 
RT8 

+ 
- 

AI2 

GND 

AI1 

+10V 

GND 

 فشار)فیدبک( سنسور 

 فشاررفرنس 

S1 

COM 
 استارت

RT8 

KM7 

FR7 

RT7 

KM6 

FR6 

RT6 

KM5 

FR5 

RT5 

KM4 

FR4 

RT4 

KM3 

FR3 

RT3 

KM2 

FR2 FR1 

KM1 

KM0 

RT1 

KM0 

KM1 

RT2 

L1 

N 
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  سیم کشی در حالتی که دو پمپ بصورت دور متغیر می باشد:  -2

M1 

KM0 

FR1 KM1 

M3 

FR3 KM4 

M4 

FR4 KM5 

M5 

FR5 KM6 

M6 

FR6 KM7 

L1 
L2 
L3 

R 
S 
T 

U 
V 

W 
 MX درایو

RT1 
RT2 
RT3 
RT4 
RT5 
RT6 
RT7 
RT8 

+ 
- 

AI2 

GND 

AI1 

+10V 

GND 

 فشار)فیدبک( ر سنسو

 فشاررفرنس 

S1 

COM 
 استارت

M2 

KM2 

FR2 KM3 

L1 

N 

RT6 

KM5 

FR4 

RT7 

KM6 

FR5 

RT8 

KM7 

FR6 

RT5 

KM4 

FR3 

KM1 

FR1 

KM1 

KM0 

KM2 

KM0 

RT2 

RT1 

FR2 

KM3 

KM2 

KM0 

KM2 

RT4 

RT3 

KM3 
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  سیم کشی در حالتی که سه پمپ بصورت دور متغیر می باشد:   -3

M1 

KM0 

FR1 KM1 

M4 

FR4 KM6 

M5 

FR5 KM7 

L1 
L2 
L3 

R 
S 
T 

U 
V 

W 
 MX درایو

RT1 
RT2 
RT3 
RT4 
RT5 
RT6 
RT7 
RT8 

+ 
- 

AI2 

GND 

AI1 

+10V 

GND 

 فشار)فیدبک( سنسور 

 فشاررفرنس 

S1 

COM 
 استارت

M2 

KM2 

FR2 KM3 

M3 

KM4 

FR3 KM5 

L1 

N 

RT7 

KM6 

FR4 

RT8 

KM7 

FR5 

KM1 

FR1 

KM1 

KM0 

KM0 

RT2 

RT1 

KM4 

KM2 

KM3 

FR2 

KM3 

KM2 

KM2 

RT4 

RT3 

KM4 

KM0 

KM5 

FR3 

KM5 

KM4 

KM4 

RT6 

RT5 

KM2 

KM0 
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  سیم کشی در حالتی که چهار پمپ بصورت دور متغیر می باشد:   -4

M1 

KM0 

FR1 KM1 

L1 
L2 
L3 

R 
S 
T 

U 
V 

W 
 MX درایو

RT1 
RT2 
RT3 
RT4 
RT5 
RT6 
RT7 
RT8 

+ 
- 

AI2 

GND 

AI1 

+10V 

GND 

 فشاریدبک( )فسنسور 

 فشاررفرنس 

S1 

COM 
 استارت

M2 

KM2 

FR2 KM3 

M3 

KM4 

FR3 KM5 

M3 

KM6 

FR4 KM7 

L1 

N 

KM1 

FR1 

KM2 

KM0 

KM0 

RT2 

RT1 

KM6 

KM4 

KM1 

KM3 

FR2 

KM0 

KM2 

KM2 

RT4 

RT3 

KM6 

KM4 

KM3 

KM5 

FR3 

KM0 

KM4 

KM4 

RT6 

RT5 

KM6 

KM2 

KM5 

KM7 

FR4 

KM0 

KM6 

KM6 

RT8 

RT7 

KM4 

KM2 

KM7 
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 نصب کارت کنترل پمپ بر روی درایو

عدد رله کنترلی می باشد و در سوکت سمت چپ برد کنترل دستگاه نصب می گردد. 8کنترل پمپ دارای  کارت

 کارت کنترل پمپ

 MX نصب کارت کنترل پمپ بر روی دستگاه

 کارت کنترل پمپ
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 . ارتباط مدباس5

برای ارتباط سریال با دستگاه از پروتکل ارتباطی مدباس استفاده می شود. برای این منظور نیاز به نصب کارت مدباس بر 

 روی دستگاه می باشد.

 نصب کارت مدباس  5.1

 رت مدباس به سوکت کارتهای آپشن برد کنترل وصل می شود.کا

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 کارت ارتباطی مدباس

 
 سوکت  مدباس

 RS232پورت 

 RS485پورت 

 کارت مدباس

 بر روی دستگاه مدباس  نصب کارت

 RS232پورت 

 RS485پورت 
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برای ارتباط سریال با دستگاه و پورت  RS232دارد. که پورت  RS232و  RS485کارت مدباس دو پورت 

RS485 .برای ارتباط مدباس مورد استفاده قرار می گیرد 

 شکل زیر مشخص شده است:شماره ترمینالهای کارت و نحوه سیم کشی آنها  در 

 

 

 

 

 نصب کارد ارتباطی مدباس

 .هنگام نصب کارت برق دستگاه را قطع نمایید تا دستگاه کاملا خاموش شود 

  کارت مدباس باید در اسلات کارتهای آپشن نصب گردد و از ارتباط کارت مدباس و برد کنترل

 مطمئن شوبد.

 شود. کارت مد باس با استفاده از پیچ در محل خود محکم 

  برای ارتباط مدباس از کابل دو رشته به هم تابیده شده شیلددار استفاده نمایید. همچنین کابل

ارتباطی نباید در مسیر کابلهای قدرت قرار گیرد. تا نویزهای الکترومغناطیسی روی آن اثر 

 نگذارند.

 پروتکل ارتباطی مدباس  5.2 

ان برقراری ارتباط سریال با استفاده از پروتکل استاندارد مدباس با استفاده از کارت مدباس امک MXدرایوهای سری 

 و بصورت مستر اسلیو را دارند. 

 RS485پورت  D9انکتور ک RS232پورت 



105 

 

با درایو ارتباط برقرار کرده و فرمان استارت / استپ، تنظیم فرکانس موتور  PLCکاربر می تواند از طریق کامپیوتر یا 

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

 

 محتویات پروتکل مدباس

پروتکل محتویات فریم ارتباط سریال مدباس را تاریف می نماید. که انتقال اطلاعات بصورت آسنکرون بوده و شامل 

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

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

تایید عملیات، ارسال دیتا و چک کردن خطا می باشد. اگر در حین دریافت اطلاعات از مستر توسط اسلیو خطا رخ 

 مابد.دهد ، درایو اسلیو یک فرمت خطا تشکیل می دهد و به مستر ارسال می ن

 

 RS485/RS232کنترل شبکه را از طریق  "اسلیو یک مستر و چندین"می توانند بصورت  MXدرایوهای سری 

 انجام دهند.

 

 ساختار شبکه مدباس

  واسط سصت افزاریRS232/RS485 .می باشد 

  مد انتقال:  ارتباط سریال آسنکرون و بصورت یکطرفه(half-duplex)  یانی در زمان واحد فقط یک

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

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

  247تا  1آدرس اسلیوها از " می باشد. یک مستر و چندین اسلیو" توپولوژی سیستم: بصورت سیستم  

به مانی انتشار دیتا به تمام دستگاهها می باشد. در شبکه مدباس هر اسلیو یک  0آدرس  می باشد. و

 آدرس واحد دارد که باعث اطمینان به ارتباط سریال می شود.

 توضیحات پروتکل:        

، پروتکل ارتباطی مدباس می باشد که بصورت  ارتباط سریال آسنکرون  MXپروتکل ارتباطی درایوهای سری 

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

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

ها می باشند. و اسلیوها  PLCای صناتی و یا ، کنترلره PCمنظور از مستر کامپیوترهای  مستر پاسخ دهند. "دستور

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

 تواند ارتباط مستقلی با هر یک از اسلیوها برقرار نماید و یا می تواند پیغامی به تمام اسلیوها ارسال نماید. برای دستور و

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

 نماید ، نیازی نیست اسلیوها پاسخ دهند.
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 ساختار فریم ارتباطی

   (Remote Terminal Unit)می باشد. RTUبصورت  MXفرمت دیتای ارتباطی پروتکل مدباس در درایو 

 فرمت هر بایت بصورت زیر می باشد: RTU در مد

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

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

 توضیحات بیتها بصورت زیر می باشد: 

 

Start 
bit 

Bit
1 

Bit
2 

Bit
3 

Bit
4 

Bit
5 

Bit
6 

Bit
7 

Bit
8 

1. Odd 
parity 
check 
bit 

2. Even 
parity 
check 
bit 

3. No 
parity 
check 
bit 

Stop bit 

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

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

. بایتهای انتقالی  CRCدیتاهای انتقال داده شده بصورت: آدرس اسلیو، کد دستور عملیاتی، دیتاها و چک کردن خطای 

در هر  در هگزادسیمال می باشند. دستگاههای شبکه فاالیتهای ارتباطی باس را A…Fو  9.…0هر فیلد هم بصورت 

 لحظه مونیتور می نمایند. حتی در زمان تاخیر داخلی. 

هنگام دریافت فیلد اول )پیغام آدرس( هر دستگاه شبکه آن بایت را تائید می نماید.  پس از پایان انتقال آخرین بایت ، 

ال فریم جدید شروع بایتی استفاده می گردد تا پایان فریم را مشص  نماید. پس از آن انتق 3.5یک زمان انتقال داخلی 

 می شود.

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

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

 3.5آدرس فریم بادی درنظر خواهد گرفت. همچنین اگر فاصله بین فریم جدید و فریم قبلی کمتر از اشتباه به عنوان 

بایت باشد ، دستگاه دریافت کننده آنرا بصشی از فریم قبلی درنظر خواهد گرفت. هنگام به هم ریصتن فریمها ، مقدار 

CRC د.نهایی اشتباه خواهد بود، که نشان دهنده خطا در ارتباط می باش 
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 : RTUساختار استاندارد فریم 

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

Slave address field (ADDR) 
Communication address: 
0~247 (decimal) (“0” stands for the broadcast 
address) 

Function field (CMD) 
03H: Read slave parameters; 
06H: Write slave parameters; 

Data field 
DATA (N-1) 
DATA (0) 

Data of 2*N bytes: this part is the main content of 
communications, and is also the data exchange 
core in communications. 

CRC CHK lower bit 
Detection value: CRC value (16BIT). 

CRC CHK higher bit 

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

 

 کدهای دستور و انتقال دیتا:

1.  Command Code: 03H (0000 0011), read N words  

 2باشد. برای خواند    0004باشد ، آدرس استارت حافظه  01Hمثال: اگر آدرس درایو اسلیو 

word ورت زیر خواهد بود.بصورت پیوسته ساختار فریم بص 

 پیغام دستور از مستر

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

ADDR 01H 

CMD 03H 

Higher bits of start address 00H 

Lower bits of start address 04H 

Higher bits of data number 00H 

Lower bits of data number 02H 

CRC CHK lower bit 85H 

CRC CHK higher bit CAH 

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

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

bytes) 

ADDR 01H 

CMD 03H 

Higher bits of byte number 00H 

Lower bits of byte number 04H 

Higher bits of data address 0004H 00H 

Lower bits of data address 0004H 00H 

Higher bits of data address 0005H 00H 

Lower bits of data address 0005H 00H 

CRC CHK lower bit 43H 

CRC CHK higher bit 07H 

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

bytes) 

 

2. Command code: 06H (0000 0110), read one word 

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

 زیر خواهد بود: 

 

 پیغام دستور مستر

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

bytes) 

ADDR 02H 

CMD 06H 

Write higher bits of the data address 00H 

Write lower bits of the data address 08H 

Higher bits of data content 13H 
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Lower bits of data content 88H 

CRC CHK lower bit 05H 

CRC CHK higher bit 6DH 

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

bytes) 

 پیغام پاسخ اسلیو

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

bytes) 

ADDR 02H 

CMD 06H 

Write higher bits of the data address 00H 

Write lower bits of the data address 08H 

Higher bits of data content 13H 

Lower bits of data content 88H 

CRC CHK lower bit 05H 

CRC CHK higher bit 6DH 

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

bytes) 

 

 تعریف آدرس دیتای ارتباطی

در این قسمت تاریف آدرس دیتای ارتباطی مطرح می شود، که برای کنترل اپراتوری اینورتر استفاده می گردد و 

 وضایت اطلاعات و تنظیمات پارامترهای اینورتر را بدست می آوریم.

 

 :کد پارامترها 

رد که برای مشص  کردن آدرس رجیستر آن استفاده می شود. . که این شماره هر پارامتر یک شماره سریالی دا

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

 خواهد بود.  0052Hبصورت هگزادسیمال 

 آدرس سایر توابع:

Function 
Description 

Address 
Definition 

Data Meaning 
R/W 

Feature 

Communicatio
n control 
command 

1000H 

0001H: Forward running 

W 

0002H: Reverse running 

0003H: Forward jogging 

0004H: Forward jogging 

0005H: Stop 
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0006H: Free stop (emergency 
stop) 

0007H: Fault reset 

Inverter state 1001H 

0001H: Forward running 

R 
0002H: Reverse running 

0003H: Inverter standby 

0004H: Fault 

Communication 
setting address 

2000H 

Communication setting range (-
10000~10000) 
Note: the communication setting 
is the percentage of the relative 
value (-100.00%~100.00%), 
which can conduct 
communication wiring operation. 
If it is set as frequency source, it 
corresponds to the percentage 
of the maximum frequency 
(P0.07); when it is set as torque, 
it corresponds to the percentage 
of the upper torque limit (P3.14). 
If it is set or fed back as PID, it 
corresponds to the percentage 
of PID. Where, PID setting value 
and PID feedback value go 
through PID calculation in form 
of percentage.  

W 

Virtual terminal 
input function 

setting 
2001H 

Setting range: 000H~03FFH. 
Each bit corresponds to S1~S5, 
HDI1, HDI2 and S6~S8 
respectively. Note: the functional 
code P5.01 should be set to the 
communication virtual terminal 
input function, and should also 
be unrelated to HDI1 and HDI2 
input types.  

W 

Run/stop 
parameter 
address 

3000H Operating frequency R 

3001H Set frequency R 

3002H Bus voltage R 

3003H Output voltage R 

3004H Output current R 

3005H Rotation speed upon running R 

3006H Output power R 

3007H Output torque R 

3008H PID setting value R 

3009H PID feedback value R 

300AH Terminal input sign input R 
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300BH Terminal output sign input R 

300CH Analog input AI1 R 

300DH Analog input AI2 R 

300EH Analog input AI3 R 

300FH Analog input AI4 R 

3010H 
High-speed pulse frequency 
(HDI1) 

R 

3011H 
High-speed pulse frequency 
(HDI2) 

R 

3012H 
Multi-step and current steps of 
PLC 

R 

3013H Length R 

3014H External counter input R 

Parameter lock 
password 

check address 
4000H **** W 

Parameter lock 
password 
command 
address 

4001H 55AAH W 

Inverter fault 
address 

5000H 

Fault message codes should be 
consistent with fault types in the 
functional code menu. The 
difference is that here 
hexadecimal data is returned to 
the upper computer, instead of 
fault characters.  

R 

ModBus 
communication 
fault address 

5001H 

0000H: Not fault 
0001H: Password error 
0002H: Command code error 
0003H: CRC error 
0004H: Illegal address 
0005H: Illegal data 
0006H: Parameter change 
invalid 
0007H: System locked 
0008H: Inverter busy (EEPROM 
is storing) 

R 
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 رایوتنظیم پارامترهای ارتباط سریال د 5.3 

 : PBگروه 

PB.00 آدرس محلی درایو Address  1 مقدار دیفالت 

 به تمام اسلیوها پیغام ارسال می شود 0آدرس  – 247-1 محدوده تنظیم  

دو درایو اسلیو نمی توانند همزمان یک آدرس  درس اختصاصی داشته باشند.کدام از درایوهای اسلیو باید یک آهر 

 داشته باشند. 

بفرستد ، تمام اسلیوها آن پیغام را دریافت می کنند. ولی هیچکدام از  0ر پیغامی را در آدرس مست هنگامی که

  اسلیوها به آن پاسخ نمی دهند. 

 

PB.01  سرعت انتقال دیتاbaud rate 3 مقدار دیفالت 

 

 محدوده تنظیم

0 1200BPS 

1 2400 BPS 

2 4800 BPS 

3 9600 BPS 

4 19200 BPS 

5 38400 BPS 

 baudباید توجه داشت که مقدار مشص  می نماید.  بین مستر و اسلیوها این پارامتر سرعت انتقال اطلاعات را

rate .در مستر و همه اسلیوها یکسان باشد. هر چه این پارامتر بالاتر باشد سرعت اتنقال اطلاعات بیشتر خواهد بود 

 

PB.02  فرمت دیتاData format  1 مقدار دیفالت 

 

 محدوده تنظیم

0:  No parity (N,8,1) for RTU 
1:  Even parity (E,8,1) for RTU 
2:  Odd parity (O,8,1) for RTU 
3:  No parity (N,8,2) for RTU 
4:  Even parity (E,8,2) for RTU 
5:  Odd parity (O,8,2) for RTU 
6:  No parity (N,7,1) for ASCII 
7:  Even parity (E,7,1) for ASCII 
8:  Odd parity (O,7,1) for ASCII 

 

 فرمت دیتا باید در مستر و اسلیوها یکسان باشد. در غیر اینصورت ارتباط برقرار نصواهد شد.

 

PB.03  تاخیر در پاسخtime out  5 مقدار دیفالتms 

 200ms-0 محدوده تنظیم 
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رایو و ارسال پاسخ به مستر می باشد. اگر این تاخیر کمتر تاخیر پاسخ : فاصله زمانی بین دریافت اطلاعات توسط د

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

 د.پردازش اطلاعات باشد. درایو تا زمان سپری شدن این تاخیر منتظر می ماند و سپس به مستر پاسخ می فرست

 

 

PB.04 0.0 مقدار دیفالت ارتباط سریال زمان انتظار فالت S 

 غیر فاال S 0.0 محدوده تنظیم 

0.1 ~ 100.0 S 

 

 تنظیم شود ، زمان تاخیر فالت ارتباط سریال غیر فاال می شود. 0اگر مقدار پارامتر فوق 

و ارتباط بادی بیش از مقدار زمان تاخیر  تنظیم شود. اگر فاصله بین ارتباط فالی 0هنگامیکه مقدار پارامتر بیش از 

   (Err18)تنظیم شده باشد ، درایو فالت ارتباط سریال خواهد داد

 مامولا پارامتر فوق غیر فاال تنظیم می شود. 

 

PB.05 حالت پاسخ 

Response action 

 0 مقدار دیفالت

 : فاال 0 محدوده تنظیم 

 غیر فاال :1

 

PB.06  حالت خطاFault action  1 مقدار دیفالت 

 : آلارم و استپ موتور 0 محدوده تنظیم 

 : بدون آلارم و ادامه کار موتور 1

: بدون آلارم و استپ موتور اگر منبع  2

رفرنس با ارتباط سریال تنظیم می شود 

: بدون آلارم و استپ اگر منبع  3

 رفرنس از هر جا باشد 
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 لیست کامل پارامترها .  4

 توجه :

پارامترها را قبل از تنظیم توسط کاربر نشان می دهد، در صورتیکه  ، مقادیرتنظیمپیش ستون  -1

  به مقادیر اولیه برمی گردند. P2قرار داده شود تمام پارامترها بغیر از گروه  P0.14 = 1پارامتر 

 .تغییر یابد P2.00به مقادیر اولیه برگردند باید مقدار پارامتر  P2پارامترهای گروه  اینکه برای -2

 

 

     : گروه پارامترهای اساسی P0گروه 

مقدار  )پیش تنظیمات کارخانه داخل پرانتز می باشند( تنظیمات توضیح پارامتر

 اولیه

 آدرس

 تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.00 

 محلانتصاب 

 دریافت فرمان

RUN 

  : استارت از پانل 0
  : استارت از ترمینالهای ورودی1
            :  خط سریال باس2
 

 
 

 0   
 

 

 

0 
 

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودی 

P0.01 
 تنظیم سرعت با

Up/ Down 
 

و  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی های     : :  فعال0
Down  حتی به هنگام 

 خاموش شدن دستگاه                 
صفر کردن سرعت تنظیمی به هنگام خاموش     : :  فعال1

 شدن دستگاه 
 عال:  غیر ف2
به هنگام استاپ کردن حافظه سرعت پاک شده  :   :  فعال 3

 و سرعت صفر می شود

0 
 1 

 انتصاب محل فرکانس تنظیمی

P0.02 

انتصاب منبع 

 A رفرنس سرعت

 :   کی پد دستگاه  0
1 :AI1    (1)ورودی آنالوگ شماره 
2  :AI2   (2)ورودی آنالوگ شماره 
 تگاهتایین سرعت توسط باس سریال دس  :  3
 :    سرعت چند پله ای دیجیتال  4

0 2 

P0.03 
انتصاب منبع 

 B  رفرنس سرعت

 0 :AI1   (1)ورودی آنالوگ شماره 
 1 :AI2   ( 2)ورودی آنالوگ شماره 
 2 :PID   

0 
 

3 
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P0.04 
رن  فرکانسی 

 Bمنبع رفرنس 

 : ماکزیمم فرکانس  0
  A:  فرکانس رفرنس  1

0 
 
4 

P0.06 

انتصاب منبع 

 انس رفرنسفرک

 

 A :  منبع رفرنس  0
  Bمنبع رفرنس : 1
2 :A+B   
 (Bیا   A ماکزیمم رفرنس ) : 3

0 5 

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.06 400 –10 ماکزیمم فرکانسHz    50Hz 6 

P0.07 
حد بالای 

 فرکانس

P0.08 – P0.06     
50Hz 7 

P0.08 
حد پائین 

 فرکانس

0.00 – P0.07       
0.0Hz 8 

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.09 
رفرنس فرکانس 

 کی پد

0.00Hz – P0.08     50.00
Hz 9 

 تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی 

P0.10 
زمان شتاب 

 (ACCافزایشی)

0.0~3600.0s     
20.0S 10 

P0.11 
زمان شتاب 

 (DECکاهشی )

0.0~3600.0s   
20.0S 11 

 تعیین جهت چرخش موتور

P0.12 
جهت چرخش 

 موتور

 : راست گرد   0
  چپ گرد  :1
  چپ گرد قفل میشود : 2

 
0 

12 
 

 فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.13 
فرکانس 

 سوئیچینگ

1.0-16.0 kHz  
13 

 
 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.14 
 بازیابی  پارامترها

 

 :   غیر فاال   0
به مقادیر  P2گروه  :    مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از1 

 اولیه کارخانه بر می 
 گردند.        

 :     پاک کردن رکوردهای خطا ها 2 

0 14 

P0.15
-

P0.19 

 رزرو
0-65535  15 

~ 
19 

 : گروه پارامترهای استارت و استپ P1گروه 

 مدل استارت موتور
P1.00 20 0 بصورت مستقیم و نرمال   :   استارت 0 مدهای استارت 
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  و بعد استارت نرمال  DCکردن ترمز:    فعال 1 
 Speed:   پیدا کردن سرعت موتور در حال چرخش) 2

Tracking) 
 

P1.01 فرکانس استارت 
 

 0.00~10.00Hz  
0Hz 21 

P1.02  زمان ماندن در
 فرکانس استارت

0 – 50.0 S         0 S 22 

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 
تزریق جریان  

DC  ه در لحظ
 استارت

0.0 – 150 %     
0 % 23 

P1.04  زمان تزریق
 DCجریان 

0.0 – 50.0 S      0 S 24 

 مدل استپ موتور

P1.05 مدهای استپ 
 

   ramping:  استپ با رمپ  0
 (Coast:  استپ فوری و رها کردن موتور) 1

0 
 

25 

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.06 
فرکانس شروع 

در  DCتزریق 
 استپ

0.0-10.0Hz     
0.0 
Hz 26 

P1.07 
زمان انتظار قبل از 
شروع تزریق 
 DCجریان 

0.0-50.0S      
0 S 27 

P1.08 
مقدار جریان تزریق 

DC    در لحظه
 استپ

0.0 – 150 %      
0 % 28 

P1.09 
مدت زمان تزریق 

 DCجریان 
0.0 – 50.0 S      0 S 29 

P1.10 

ن زمان صفر ماند
فرکانس به هنگام 

 استگردچپگرد/ر

 0.0~3600.0S  

0 S 30 

 
 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.11 

عملکرد دستگاه 
هنگامی که 
مقدارفرکانس 
خروجی موتور 
کمتر از حد پائین 

 (P0.08)فرکانس 
 است

 (P0.08:   ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین ) پارامتر  0
و منتظر ماندن تا رفرنس از  Stand-by:   در وضایت  1
 و موتور دوباره  استارت شود. بالاتر رود P0.08د ح

0 31 

P1.12 
زمان تاخیر در 
خاموش شدن 

Sleep) ( 

0 ~ 3600s 
5 32 

P1.13 
در   زمان تاخیر

استارت شدن 
 ((Awoke دوباره

0 ~ 3600s 
5 33 

 استارت مجدد موتور
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P1.14 
مجدد  استارت

موتور پس از قطع 
 و وصل برق

     : غیر فعال 0
         فعال:   1
 

 
 
0 

 

34 
 

P1.15 
زمان تاخیر در 
 استارت مجدد

0.0-3600.0S   مدت زمان انتظار جهت استارت مجدد
 0.0S 35 موتور

P1.16 
 مد استارت 
 موتور

 : غیر فاال 0
 : فاال 1

0 
 

36 
 

P1.17
~ 

P1.19 
 رزرو 

0-65535  37 
~ 

39 

  : گروه پارامترهای موتور P2گروه 

P2.00 40  بستگی به مدل اینورتر دارد  تورتوان نامی مو 

P2.01 
فرکانس نامی 
 موتور

0.01 Hz – P0.06  50.0 
Hz 41 

P2.02 36000-0 سرعت نامی موتورrpm   1460 
rpm 42 

P2.03 380  ولتاژ نامی موتور V 43 
P2.04 44  )بستگی به توان موتور دارد( جریان نامی موتور 

 
 جریان سایر الکتروپمپهای سیستم

P2.05  جریان پمپA 0.1  ~  2000.0A  45 
P2.06  جریان پمپB 0.1  ~  2000.0A  46 
P2.07 جریان پمپ  C  0.1  ~  2000.0A  47 

P2.08  جریان پمپD 0.1  ~  2000.0A  48 

P2.09  جریان پمپE 0.1  ~  2000.0A  49 

P2.10  جریان پمپF 0.1  ~  2000.0A  50 

P2.11  جریان پمپG 0.1  ~  2000.0A  51 

P2.12
~ 

P2.15 

 52  65535 - 0 رزرو
~ 

55 

 PID: گروه پارامترهای کنترل  P3گروه 

P3.00 0 ~ 10  0 56 

P3.01 57 3 4 ~ 0 فرمت نمایش 

P3.02 
ماکزییم مقدار 

PID 

0.001 ~ 65.535 
1.000 58 

P3.03  حد بالایPID P3.04 ~ P3.02 1.000 59 

P3.04  حد پایینPID P0.00 ~ P3.03  0.100 60 

P3.05 
از  PIDرفرنس 

 کی پد 

P0.04 ~ P3.03 
0.500 61 

  
 PIDانتخاب رفرنس 

P3.06  رفرنسPID 
 از کی پد PID:  رفرنس 0
1  :AI1 
2  :AI2    

 
 

62 
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    :  مدباس3
4 : PID بر حسب زمان 
 :  رفرنس فشار پله ای5

 
0 

 

 
 

 
 PIDانتخاب فیدبک 

P3.07   فیدبکPID 

0   :AI1  
1   :AI2    
3   :AI1 – AI2 
 :  ارتباط مدباس 3

 
 

0 

63 
 

 
 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P3.08  خروجیPID 0  مثبت : 
 : منفی 1

 
0 

64 

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P3.09  ضریب گینKp 0.00-100.00  0.10 65 
P3.10   زمان انتگرالTi 0.01-10.00 S   0.10 S 66 

P3.11   زمان دیفرانسیل
Td 

0.00-10.00S  S 0.00 67 

P3.12 
سیکل نمونه 
 (T)برداری 

   0.01-100.00S 0.50S 68 

P3.13 
 Biasحد بایاس 

limit 
0.0-100.0%  0.0% 69 

 PIDزمان فیلتر خروجی 

P3.14 
زمان فیلتر 

 PIDخروجی 

 0.00 – 10.00 S 
0.00S 70 

 یدبکتنظیم آلارم قطعی سیگنال ف

P3.15 
محدوده قطای 
 سیگنال فیدبک

0.0-100.0%  0.0% 71 

P3.16 
زمان قطای 
 سیگنال فیدبک

   0.0-3600.0S 1.0S 72 

P3.17 
حد بالای 

 PIDفرکانس 

-100.0 ~ 100.0 % 100.0
% 73 

P3.18 
حد پایین 

 PIDفرکانس 

-100.0 ~ P3.17 
0.0% 74 

P3.19 75   رزرو 

 V/Fی کنترل : گروه پارامترها P4گروه 

P4.00 
انتصاب منحنی 

V/F 

                             : مدل خطی 0
               : مدل منحنی قابل تاریف1
X)  1.3: منحنی درجه 2

1.3          ) 
X)  1.7: منحنی درجه   3

1.7) 
X)    2 : منحنی درجه4

2)                

 
 
 

0 

76 

P4.01 
بوست گشتاور  

Vboost 

 تنظیم  اتوماتیک  گشتاور             :   % 0.0
افزایش گشتاور موتور در زمان راه      10.0%~0.1%  :

 اندازی و  سرعتهای پائین 
%0.0 77 

P4.02 
فرکانس نقطه 

شکست شیب 

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

20.0% 
78 
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 بوست
 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
کانس نقطه فر

 (f1)1شکست 
0.00Hz~P4.05  5.00 

Hz 79 

P4.04 
ولتاژ نقطه 
 1  شکست   
(V1) 

0.0%~100.0%  
10.0% 80 

P4.05 
فرکانس نقطه 

 (f2)2شکست 
P4.03~P4.07  30.00

Hz 
81 

P4.06 
ولتاژ نقطه 
 (V2)2شکست 

0.0%~100.0%  
60.0% 82 

P4.07 
فرکانس نقطه 

 (f3)3شکست 
P4.05~P2.01  50.00

Hz 
83 

P4.08 
ولتاژ نقطه 
 (V3)3شکست 

0.0%~100.0%  100.0
% 84 

 
 V/Fجبرانسازی لغزش 

P4.09 
جبرانسازی لغزش 

V/F 

0.00 – 10.00 Hz 
0.0 Hz 85 

  DCتنظیم سطح ولتاژ 

P4.10 

  AVRتابع 

سیستم 

 رگولاسیون ولتاژ

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

 
 

0 

86 
 
 

P4.11 
~ 

P4.15 

 رزرو
 

 
87 
~ 

91 

 : گروه پارامترهای ترمینالهای ورودی P5گروه 

P5.00 
ورودیها انتصاب 

NO/NC 

0 ~ 0×FF 
0 92 

P5.01 
انتصاب ورودی با 

 ارتباط سریال

: واقای   : از طریق ترمینالهای ورودی بصورت سیگنال  0
ON/OFF  

ز طریق ارتباط سریال ا ON/OFF: مجازی :  سیگنال  1
 بصورت مجازی تنظیم می شود.

0 93 

 ( S1~S8 رودیهایوتنظیم ورودیهای دیجیتال )

P5.02  تابع ورودی
 S1دیجیتال 

 94 1 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.03 
تابع ورودی 
 S2دیجیتال 

 95 4 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.04 
ورودی  تابع

 S3دیجیتال 
 96 5 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.05 
تابع ورودی 
 S4دیجیتال 

 97 0 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.06 
تابع ورودی 
 S5دیجیتال 

 98 0 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0
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P5.07 
تابع ورودی 
 S6دیجیتال 

 99 0 ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی :   55 – 0

P5.08 
تابع ورودی 
 S7دیجیتال 

 100 0 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.09 
تابع ورودی 
 S8دیجیتال 

 101 0 : ترمینال ورودی قابل برنامه ریزی   55 – 0

P5.10  زمان فیلتر
ON/OFF 
ترمینالهای 
 ورودی دیجیتال

1~10   

5 102 

 
 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.11 

مقدار تغییر 
فرکانس درهر 
ثانیه ) شاسی 
های 

Up/Down) 

0.01~50.00Hz/s   

0.5 
Hz/S 103 

 
 AI1تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.12  حد پائین ورودی
 AI1 آنالوگ  

0.00V-10.00V  0.00 
V 104 

P5.13 
حد پائین ورودی 

بر  AI1 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00%  
0.00% 105 

P5.14  حد بالای ورودی
 AI1 آنالوگ  

0.00V-10.00V  10.00 
V 106 

P5.15 
حد بالای ورودی 

بر  AI1 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00%  
100.0

0% 107 

P5.16  فیلتر ورودی
 AI1آنالوگ 

0.00S-10.00S  
0.10S 108 

 
 AI2تنظیم محدوده ورودی آنالوگ 

P5.17 د پائین ورودی ح
 AI2 آنالوگ  

0.00V-10.00V  0.00 
V 109 

P5.18 
حد پائین ورودی 

بر  AI2 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00%  
0.00% 110 

P5.19 
حد بالای ورودی 

 AI2 آنالوگ  
0.00V-10.00V  10.00 

V 111 

P5.20 
حد بالای ورودی 

بر  AI2 آنالوگ  
 حسب درصد

-100.00%-100.00%  
100.0

0% 112 

P5.21 
فیلتر ورودی 
 AI2آنالوگ 

0.00S-10.00S  
0.10S 113 

P5.22 
~ 

P5.25 

 رزرو
 

 
114

~ 
117 

 : گروه پارامترهای ترمینالهای خروجی P6گروه 

 
 تنظیم خروجیهای رله
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P6.00 
پروگرام خروجی 

  (RO1)1رله
 خروجی رله  30 – 0

3 118 

P6.01 
پروگرام خروجی 

  (RO2)2رله
 وجی رلهخر  30 – 0

21 119 

P6.02 
پروگرام خروجی 

  (RO3)3رله
 خروجی رله  30 – 0

22 120 

 
 "کنترل پمپ "تنظیم رله های کارت

P6.03  انتصاب رلهRT  0 - 14 0 121 

P6.04  انتصاب رلهRT2  0 - 14 0 122 

P6.05  انتصاب رلهRT3  0 - 14 0 123 

P6.06  انتصاب رلهRT4  0 - 14 0 124 

P6.07 نتصاب رله اRT5  0 - 14 0 125 

P6.08  انتصاب رلهRT6  0 - 14 0 126 

P6.09  انتصاب رلهRT7  0 - 14 0 127 

P6.10  انتصاب رلهRT8  0 - 14 0 128 

 تنظیم خروجیهای آنالوگ

P6.11 
تابع خروجی 

 (AO1)1آنالوگ

 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14    
0 129 

P6.12 
تابع خروجی 

 (AO2)2لوگآنا

 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزی 0-14    
0 130 

 
 (AO1) 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.13 

حد پائین 
  1خروجی آنالوگ

AO1  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0%  
  

0.0% 131 

P6.14 
حد پائین 
  1خروجی آنالوگ

AO1 

0.00V-10.00V  
0.00 

V 132 

P6.15 

حد بالای 
  1خروجی آنالوگ

 AO1  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0%  
100.0

% 133 

P6.16 
حد بالای 
  1خروجی آنالوگ

 AO1 

0.00V-10.00V  10.00 
V 134 

 
 (AO2) 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.17 

حد پائین 
  2خروجی آنالوگ

AO2  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0%  
  

0.0% 135 

P6.18 
حد پائین 
  2خروجی آنالوگ

AO2 

0.00V-10.00V  
0.00 

V 136 
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P6.19 

حد بالای 
  2خروجی آنالوگ

 AO2  بر حسب
 درصد

0.0%-100.0%  
100.0

% 137 

P6.20 
حد بالای 
  2خروجی آنالوگ

 AO2 

0.00V-10.00V  10.00 
V 138 

P6.21
~ 

P6.24 
 رزرو

  139
~ 

142 
 

 : گروه پارامترهای تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 
تاریف رمز 

 )پسورد(

0~65535  
0 143 

P7.01 انتصاب زبانLCD 144  موجود نیست 

P7.02 
کپی کردن 

 پارامترها

 : غیر فاال  0
  LCD: آپلود کردن پارامترها در  1
 LCD: دانلود کردن پارامترها در  2

 
 

 
145 

 
 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تاریف کلید 

QUICK/JOG 
 

 

 : مد دیباگ کردن سریع  0
 د کردن موتور : شاسی چپ گرد و راست گر1
 Jog: سرعت 2
و  UP:  صفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی های 3

DOWN 

0 146 

 
 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تاریف شاسی

STOP/RESET 
 

 است )مد کنترل پانل( P0.01=0وقتی      : فاال    0
یا   )مد کنترل پانل(  P0.01=0 : فاال        وقتی 1

P0.01=1                     )است)ترمینال  مد کنترل 
یا   )مد کنترل پانل(  P0.01=0وقتی   : فاال      2

P0.01=2                    )است  )مد کنترل سریال 
 : همیشه فاال3

0 147 

 

P7.05 
انتصاب پانل 

 نمایش دهنده

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

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

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

 :   هر دو پانل وجود دارد و فاال میباشند.3

0 148 

P7.06 

انتصاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 RUNهنگام 

0 – 0xFFFF 

0x00FF 149 

P7.07 

انتصاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 Stopهنگام 

0 – 0xFFFF 

0x00FF 150 
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 دمای دستگاه

P7.08  دمای ماجول
 یکسوساز

0~100.0°C ) 151  )این پارامتر فقط خواندنی است 

P7.09  دمای ماجول
IGBT 

0~100.0°C ) 152  )این پارامتر فقط خواندنی است 

 
 رم افزارورژن ن

P7.10  ورژن سافت ور
MCU 

 153  )این پارامتر فقط خواندنی است (

P7.11  ورژن سافت ور
DSP 

 154  )این پارامتر فقط خواندنی است (

 
 زمان کارکرد دستگاه

P7.12 65535~0 زمان کارکردh  بر حسب ساعت( // )این پارامتر فقط خواندنی(
 155 است (

 
 ظهفالتهای ذخیره شده در حاف

P7.13  نوع فالت سومی
 از آخر

0-30  156 

P7.14  نوع فالت دومی از
 آخر

0-30  157 

P7.15 158  30-0 نوع فالت اخیر 
 

 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.16 

فرکانس 

خروجی در 

 آخرین فالت

مقدار فرکانس خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده 
 است

 

159 

P7.17 

جریان 

خروجی در 

 آخرین فالت

مقدار جریان خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده 
 است

 

160 

P7.18 

ولتاژ باس 

DC  در

 آخرین فالت

اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده  DCمقدار  ولتاژ باس 
 است

 

161 

P7.19 

وضایت 

ترمینالهای 

ورودی در 

 آخرین فالت

  

162 

P7.20 

وضایت 

ترمینالهای 

خروجی در 

 آخرین فالت

  

163 

P7.21 

مشص  

کننده فالت 

 پمپها 

0 – 0xFFFF  

164 
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P7.22
~ 

P7.24 

 رزرو
  165 

~ 
167 

 کنترل پمپ: گروه پارامترهای  P8گروه 

P8.00 پ مد کنترل پم 
 : غیر فاال 0
 : فاال 1

 
1 

168 

P8.01 169 0 1 ~ 0 نوع انتصاب پمپ 

P8.02 
 Hصاب پمپهای انت

 Iو 

0 ~ 3 
3 170 

P8.03  انتصاب پمپA 0 ~ 4 0 171 

P8.04  انتصاب پمپB 0 ~ 4 0 172 

P8.05  انتصاب پمپC 0 ~ 4 0 173 

P8.06  انتصاب پمپD 0 ~ 4 0 174 

P8.07  انتصاب پمپE 0 ~ 4 0 175 

P8.08  انتصاب پمپF 0 ~ 4 0 176 
P8.09  انتصاب پمپG 0 ~ 4 0 177 

 رامترهای مخصوص برای اضافه پمپ هاپا
 

P8.10  تولرانس اضافه
 کردن پمپ 

0.0 – 30.0% 10.0% 178 

P8.11  فرکانس اضافه
 کردن پمپ

P8.16-P0.07 50.00
Hz 179 

P8.12  تاخیر در اضافه
 کردن پمپ

0 – 3600Sec 5s 180 

P8.13  فرکانس سوئیچ
 پمپ

0.0 – P0.07 50.00
Hz 181 

P8.14  زمان شتاب
 VFPاهشیک

0.0 – 100.0% 10S 182 

P8.15  تولرانس کم
 کردن پمپ 

0.0 – 30.0% 10.0% 183 

P8.16  فرکانس کم
 کردن پمپ

P8.08-P8.11 5.00 
Hz 184 

P8.17  تاخیر در کم
 کردن پمپ

0 – 3600Sec 5s 185 

P8.18  زمان شتاب
 VFPافزایشی

0.0 – 100.0% 10S 186 

P8.19  تاخیر بسته شدن
 کنتاکتور

0.1 – 9.9 0.5S 187 

P8.20  تاخیر باز شدن
 کنتاکتور

0.1 – 9.9 0.5S 188 

P8.21  مدPID Sleep 
 : پمپ دورمن فاال 0
 : روشن ماندن در فرکانس مینیمم 1

0 
 189 

P8.22 
 تولرانس 
  روشن شدن
Awoke   

P8.10 – 60% 
10.0% 190 

P8.23  تاخیر روشن
 Awokeشدن 

0 – 3600 S 5S 191 

P8.24  زمان تاویض
 پمپهای دور ثابت

0.0-6553.5h 0h 192 

P8.25 
زمان تاویض 
پمپهای دور 
 متغیر

0.0-6553.5h 
0h 193 
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P8.26 

راه اندازی فرکانس 

 نرم

(50.00Hz) 

0 – P0.07 

 194 

P8.27 

ورودی انتصاب 

 سطح آب

(0) 

0 – 2 

 195 

P8.28 

انتصاب ورودی 

آنالوگ در کنترل 

 سطح آب

(0) 

 AI1لوگ : ورودی آنا 0
 AI2: ورودی آنالوگ  1
 : ورودی مدباس 2
  196 

P8.29 

حد بالای سطح 

 آب مصزن

(50%) 

0 – 100.0% 

 197 

P8.30 

حد پایین سطح 

 آب مصزن

(30%) 

0 – P8.29 

 198 

P8.31 
پایین ترین مقدار 

 سطح آب مصزن

(10%) 

0 – P8.30 

 199 

P8.32 
رفرنس فشار غیر 

 نرمال

(0.0%) 

0 – 100.0% 

 200 

P8.33 
 عملکرد هنگام خطا

(0) 

0 - 1 
 201 

P8.34 
~ 

P8.39 

  رزرو
 

202 
~ 

207 

 فشار پله ای: گروه پارامترهای  P9گروه 

P9.00 208  23.59 – 0.00 زمان جاری 
P9.01 209 1 8 - 1 فشار های پله ای 
P9.02  زمانT1 00.00 – 23.59h 00.00 210 
P9.03  فشار رفرنسT1 0.0 – 100.0 % 0.00% 211 
P9.04  زمانT2 00.00 – 23.59h 00.00 212 
P9.05  فشار رفرنسT2 0.0 – 100.0 % 0.00% 213 
P9.06  زمانT3 00.00 – 23.59h 00.00 214 
P9.07  فشار رفرنسT3 0.0 – 100.0 % 0.00% 215 
P9.08  زمانT4 00.00 – 23.59h 00.00 216 
P9.09  فشار رفرنسT4 0.0 – 100.0 % 0.00% 217 
P9.10  زمانT5 00.00 – 23.59h 00.00 218 
P9.11  فشار رفرنسT5 0.0 – 100.0 % 0.00% 219 
P9.12  زمانT6 00.00 – 23.59h 00.00 220 
P9.13  فشار رفرنسT6 0.0 – 100.0 % 0.00% 221 
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P9.14  زمانT7 00.00 – 23.59h 00.00 222 
P9.15  فشار رفرنسT7 0.0 – 100.0 % 0.00% 223 
P9.16  زمانT8 00.00 – 23.59h 00.00 224 
P9.17  فشار رفرنسT8 0.0 – 100.0 % 0.00% 225 

 
 فشارهای پله ای با استفاده از ورودیهای دیجیتال

P9.18  226 %0.0 % 100.0 – 0.0 0رفرنس فشار 
P9.19  227 %0.0 % 100.0 – 0.0 1رفرنس فشار 
P9.20  228 %0.0 % 100.0 – 0.0 2رفرنس فشار 
P9.21  229 %0.0 % 100.0 – 0.0 3رفرنس فشار 
P9.22  230 %0.0 % 100.0 – 0.0 4رفرنس فشار 
P9.23  231 %0.0 % 100.0 – 0.0 5رفرنس فشار 
P9.24  232 %0.0 % 100.0 – 0.0 6رفرنس فشار 
P9.25  233 %0.0 % 100.0 – 0.0 7رفرنس فشار 
P9.26  234 %0.0 % 100.0 – 0.0 8رفرنس فشار 
P9.27  235 %0.0 % 100.0 – 0.0 9رفرنس فشار 
P9.28  236 %0.0 % 100.0 – 0.0 10رفرنس فشار 
P9.29  237 %0.0 % 100.0 – 0.0 11رفرنس فشار 
P9.30 238 %0.0 % 100.0 – 0.0  12رفرنس فشار 
P9.31  239 %0.0 % 100.0 – 0.0 13رفرنس فشار 
P9.32  240 %0.0 % 100.0 – 0.0 14رفرنس فشار 
P9.33  241 %0.0 % 100.0 – 0.0 15رفرنس فشار 
P9.34 

~ 
P9.37 

 رززو
 

 
242 

~ 
245 

 : گروه توابع حفاظتی PAگروه 

 
 حفاظت قطعی فازهای ورودی و خروجی

PA.00 
حفاظت قطای 
 فاز ورودی

 : غیر فاال 0
 فاال  : 1

 
1 

246 

PA.01 
حفاظت قطای 
 فاز خروجی

 فاال: غیر  0
 فاال :  1

 
1 247 

 
 حفاظت اضافه بار موتور

PA.02 
حفاظت اضافه بار 

 موتور

 : غیر فاال  0
 :  فاال با شرط موتور مامولی بدون فن اضافی  1
 ال و موتور فرکانسی با فن اضافی :  فا2

2 248 

PA.03 
تنظیم جریان 
 اضافه بار موتور

20.0% - 120%   100% 249 

 
 با تنظیم خروجی جهت اخطار حفاظت اضافه بار 

PA.04 
مقدار حد اضافه 

 بار
20.0% - 150.0% 130.0

% 250 

PA.05 

انتصاب مایار 
مقایسه جریان 
 اضافه بار

 

 مقایسه می شود موتوربا جریان نامی  همیشه: اضافه بار 0
، با جریان نامی  سرعت ثابت: اضافه بار هنگام کار با  1

 مقایسه می شود موتور
 مقایسه می شود اینورتربا جریان نامی  همیشهه بار: اضاف 2
، با جریان نامی  سرعت ثابت: اضافه بار هنگام کار با  3

 مقایسه می شود اینورتر

0 251 

PA.06  30.0 – 0.0زمان تاخیر در S 5.0 S 252 
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 فالت اضافه بار

 پارامترهای کنترل افت ولتاژ

PA.07 مقدار افت ولتاژ 
230 – 600.0V 450.0

V 253 

PA.08 
قدار کاهش م

فرکانس زمان 
 افت ولتاژ

0.00Hz~P0.07   
0.00 
Hz 254 

 
 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PA.09 
ت اضافه حفاظ

ولتاژ به هنگام 
 کاهش دور

 : غیر فاال 0
  فاال: 1

0 
255 

PA.10 
حد حفاظت 
 اضافه ولتاژ

110~150%  
125% 256 

 یان موتور با محدود کردن سرعت پارامترهای کنترل اضافه جر

PA.11  محدود کردن
 اتوماتیک جریان

  فاال :  0
 غیر فاال  :1 

 
1 

257 

PA.12 
حفاظت  حد

اضافه جریان با 
 تنظیم دور

 جریان نامی موتور   200%~50
160.0

% 
258 

PA.13 

حد کاهش 
 فرکانس جهت
محدود کردن 
 جریان

0.00~50.00Hz/s 
1.00 
Hz/S 259 

PA.14 دار فالتمق 
 بالا فشار 

0.0 -100 % 90.0% 260 

PA.15 
تاخیر فالت فشار 

 بالا
0 – 3600S 500S 261 

PA.16 
مقدار فالت  فشار 

 پایین
0.0 -100 % 10.0% 262 

PA.17 
تاخیر فالت 
 3600S 500S 263 – 0 فشارپایین

PA.18 
~ 

PA.22 
   رزرو

264 
~ 

268 

 ل : گروه پارامترهای ارتباط سریا PBگروه 

 برای ارتباط سریال نیاز به کارت ارتباطی سریال می باشد و توضیحات مربوطه در راهنمای کارت ارایه شده است.
 

PB.00 
آدرس محلی 

 درایو

1 - 247 
 269 

PB.01 
سرعت انتقال دیتا 

baud rate 

 0 - 5 
 270 

PB.02 
 Dataفرمت دیتا 

format  

0 - 8 
 271 

PB.03 
تاخیر در پاسخ 

time out  

0 -200ms 
 272 

PB.04 100 – 0 زمان انتظار فالتS  273 
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 ارتباط سریال

PB.05 

 حالت پاسخ

Response 
action 

0 - 1 

 274 

PB.06 
 Faultحالت خطا 

action  

0 - 3 
 275 

PB.07 
~ 

PB.09 

 رزرو
 

 
276 

~ 
278 

 : گروه پارامترهای تکمیلی PCگروه 

PC.00 
 جاگفرکانس 

JOG 

0.00 – P0.06 5.00 
HZ 279 

PC.01 
 زمان شتاب

 افزایشی جاگ

0.0 – 3600S 
20.0S 280 

PC.02 
 زمان شتاب

 کاهشی جاگ

0.0 – 3600S 
20.0S 281 

PC.03  1فرکانس پرش 
 0.00-P0.07   

 
0.00 
Hz 

282 
 

PC.04  0.00  2فرکانس پرش-P0.07 0.00 
Hz 283 

PC.05 
دامنه فرکانس 
 پرشی

 0.00-P0.07   
 

0.00 
Hz 

284 
 

 
 پارامترهای ریست اتوماتیک

PC.06 
تاداد ریست 
 اتوماتیک

  0 - 3    0 285 

PC.07 عملکرد رله فالت 
 : غیر فاال 0
 : فاال  1

0 
 286 

PC.08 
زمان  ریست 
 اتوماتیک

0.1-100.0S  1.0S 287 

 
 مدت زمان استارت بودن موتور

PC.09 
تنظیم زمان 
Running 

0~65535h  65535 288 

 FDTنس توابع فرکا

PC.10 
سطح فرکانس 

FDT 
0.00 - P0.06  50Hz 289 

PC.11 
تاخیر فرکانس 

FDT 
0.0 – 100.0% 5.0% 290 

 
 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

PC.12 
رسیدن به 

فرکانس مشص  
 شده

     %100.0~0.0فرکانس ماکزیمم
0.0% 291 

   در کنترل ترمز دینامیکی DCتعیین سطح ولتاژ 

PC.13 
ح ولتاژ تنظیم سط
 ترمز

320.0 – 750.0V   700.0
V 292 
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 پارامترهای بازدارنده نوسان

PC.14 

ز دارنده پارامتر با

نوسان  در 

 فرکانس پائین

0-10  

2 293 

PC.15 

دارنده  پارامتر باز

نوسان  در 

 فرکانس بالا

0-10  

0 294 

PC.16 
~ 

PC.17 

 رزرو
 

 
295 

~ 
296 

 PIDپارامترهای تکمیلی :  PDگروه 

PD.00 انتصاب  PID 0 - 4 0 297 

PD.01 مقدار سوئیچPID  0.0 – 100.0 50.0% 298 

PD.02 

زمان تاخیر در 

به  PID0سوئیچ 

PID1 

0.00 – 100.00 

0.50S 299 

PD.03 

زمان تاخیر در 

به  PID1سوئیچ 

PID0 

0.00 – 100.00 

0.50S 300 

 
 PID1تنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

PD.04 ریب گین ضKp1 0.00-100.00 0.10S 301 
PD.05  1زمان انتگرالTi 0.01-10.00 S 0.10S 302 

PD.06 
زمان دیفرانسیل 

Td1 0.00-10.00S 0.00S 303 

PD.07 
سیکل نمونه 

 0.01-100.00S 0.00S 304 (T) 1برداری

PD.08 
 1Biasحد بایاس 

limit 0.0-100.0% 0.0% 305 

PD.09 
زمان فیلتر 

 PID1خروجی 
0.00 – 10.00 S 1.0S 306 

PD.10 
~ 

PD.29 

   رزرو
307 

~ 
326 

 : تنظیمات کارخانه  PEگروه 
 جهت تنظیمات کارخانه ای می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند.  PEگروه 


