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 مقدمه

مقدمه 
اینورترهای سری  sinus vega با قابلیت دقت بسیار بالا در کنترل سرعت و گشتاور 

موتور و همچنین قابلیت تحمل اضافه جریان، بهترین انتخاب برای کنترل بارهای 
حساس و متغییر تلقی میشود. به همین خاطر از جمله کاربردهای این سری از 
دستگاه ها میتوان به سیستمهای بالابر، آسانسور و همچنین سیستمهای صنعتی 

پیچیده اشاره کرد. اینورترهای سری sinus vega با طراحی سازگار با محیط صنعتی و 
کارگاهی و همچنین قابلیت پیادهسازی تعداد مختلفی از سیستمهای اتوماسیون، 

بهترین گزینه برای محیطهای صنعتی و کارگاهی محسوب میشود. این سری از 
ا به دلیل کاربرد متنوع به عنوان اینورتر جنرال تلقی میشوند.  دستگاهه

در این دفترچه سعی شده است خلاصهای از نحوه تنظیم، راهاندازی و سیمکشی 
اینورترهای سری sinus vega به طور کوتاه توضیح داده شود. برای کسب اطلاعات 

بیشتر به وب سایت شرکت  https://electromarket.ir/ مراجعه نمایید. 
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 101 ................ برطرف کردن آنها یهامعمول، علت آنها و راه حل یخطاها 2-7جدول 
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 فهرست مطالب، لیست تصاویر و لیست جداول

 RS485 .......................... 104 الیدستگاه در ارتباط سر یآدرس پارامترها 5-7جدول 
 104 ........................ کارکرد دستگاه تیمربوط به کنترل وضع یپارامترها 6-7جدول 
 RS485 ....... 105 الیدر ارتباط سر نگیتوریمربوط به مان یآدرس پارامترها 7-7جدول 
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 فصل اول مشخصات فنی دستگاه

 مشخصات فنی دستگاه - 1

محصول یفن مشخصات 1-1 جدول
sinus vega مشخصات

ت
بلی

قا
لی

اص
ی 

ها
  

(M
ai

n
 F

ea
tu

re
)

 سنکرونآهای قابلیت راه اندازی موتور
Supports asynchronous motor 

 دارد 

 های سنکرونقابلیت راه اندازی موتور
Supports synchronous motor 

 دارد 

 های کنترلیروش
Control Methods 

 V/F Control

 Sensorless Flux Vector Control (SFVC)

 Close-Loop Vector Control (CLVC)

 گشتاور اولیه
Starting Torque

 200% - 0.5Hz

 دقت سرعت و گشتاور
Speed & Torque Accuracy 

 0.01%

 های موتورگیری خودکار پارامتراندازه
Motor Auto tuning  

 دارد 

 بیشترین فرکانس خروجی
Output Maximum Frequency  

 V/F : 0 – 3200 Hz

 Vector-Control : 0 – 300 Hz

 افزایش گشتاور
Torque boost 

 0.1% - 30%

 داخلی PIDکنترلر 
Integrated PID Controller 

 دارد 

PLC داخلی 
Build-In PLC 

 7 Digital Inputs

 2 Relay Outputs

 1 Transistor open-collector Output

RS485 (Modbus-RTU)ارتباط سریال 
Serial communication RS485 (Modbus-RTU) 

 Baud-rate: Up to 115200 bps 

 Format: <8,N,2>, <8,N,1>, <8,E,1>, <8,O,1>

 Mods: Master/Slave

 انکودر تفاضلی
Incremental Encoder  

 0-65535

 فرکانس کریر
Carrier Frequency 

 0.5 – 16 KHz

 ورودی و خروجی آنالوگ
Analog Inputs / Outputs 

 2 Analog Inputs (0-10v / 4-20mA)

 1 Analog Output (0-10v / 4-20mA)

 1 Analog Output (0-10v)

 ورودی و خروجی دیجیتال مجازی
Virtual Digital I/O 

 5 Virtual Digital Inputs

 5 Virtual Digital Output

V/Fمنحنی 

V/F Curves  

 Linear Curve

 Multi-Point Curve

 Nth Power Curve

 V/F Separation:
Complete Separation
Half Separation

 گیریابمدت زمان شت
Acceleration / Deceleration Time 

 0.0Sec – 6500.0Sec

 ترمز DCتزریق جریان 
DC Brake 

 0-36Sec / 100%
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 فصل اول مشخصات فنی دستگاه

 مشخصات

ت
بلی

قا
ژه

 وی
ای

ه
  

(S
p

ec
ia

l F
ea

tu
re

s)

 تولید گشتاور اولیه بالا
  3-%180تحمل اضافه جریانs

 عملکرد پیشرفته درکاربردها با دقت بالا مانند بالابر و آسانسور 

 حفاظت های پیشرفته در مقابل، ولتاژ، اضافه بار، کاهش بار 
  ترمزDC  جریان خاص %100تا مقدار
  توابعJog

  مختلف و قابل تنظیم گیریشتابمنحنی های
 قابلیت دسترسی سریع به پارامترها
  خطای آخر رخ داده 3ذخیره سازی
  موتور آسنکرون به صورت همزمان 4امکان راه اندازی 

یط
مح

ط 
رای

ش
 ی

(E
n

vi
ro

n
m

en
t 

co
n

d
it

io
n

)

ارتفاع نصب
Installation altitude 

  متر 1000کمتر از 

دمای کارکرد
Operation temperature 

 -10c to +50c

میزان رطوبت
Humidity

  95کمتر از%

دمای انبار
Storage temperature 

 -20c to 60c

میزان ارتعاشات
Vibration 

 (0.6g)2 5.9m/s

IP level IP20

sinus vega
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 فصل دوم های دستگاهترمینالمعرفی 

 های دستگاهمعرفی ترمینال - 2
 پاور های بردمعرفی ترمینال -1 -2

 2-2شکل و دستگاه سه فاز در  1-2شکل های برد پاور دستگاه تک فاز در ترمینال
 نشان داده شده است.

 فازهای برد پاور دستگاه تکترمینال 1-2شکل 

 های برد پاور دستگاه سه فازترمینال 2-2شکل 

 آمده است. 1-2جدول های برد پاور دستگاه در توضیحات مربوط به ترمینال

ای برد پاورهنالیترم 1-2جدول 
 توضیحات عنوان ترمینال

L1, L2 220برق ورودی  فاز دستگاههای برق ورودی تکترمینالV AC  کنیممیها متصل به این ترمینالرا. 
R, S, T 380برق ورودی  فاز دستگاههای برق ورودی سهترمینالV AC کنیم.میها متصل را به این ترمینال 

P(+), P(-)  ولتاژ مثبت و منفی باسDC  ولتاژ مشترک ورودی باسDC دیگر درایوها 
PB ن ترمینال و ترمینال ای بینمقاومت ترمز را  ترمینال اتصال مقاومت ترمزP(+)  کنیممیمتصل. 

U, V, W شود.ها متصل میفاز مورد نظر به این ترمینالموتور سه فاز دستگاههای خروجی سهترمینال 
PE بایست این ترمینال به چاه ارت محل نصب درایو متصل شود.می ترمینال ارت دستگاه 

 تواند باعث آسیب رسیدن بهمی دستگاههای اتصال اشتباه ورودی و خروجی نکته:
 دستگاه شود.

 های برد کنترلمعرفی ترمینال -2 -2
 دهد.های برد کنترل دستگاه را نشان میترمینال 3-2شکل 

 های برد کنترلی دستگاهترمینال 3-2شکل 
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 فصل دوم های دستگاهترمینالمعرفی 

 آمده است. 2-2جدول های برد کنترل دستگاه در توضیحات مربوط به ترمینال

های برد کنترل دستگاهترمینال 2-2جدول 
 توضیحات عنوان علامت نوع

 تغذیه

+10V – GND  10تغذیه خروجیV

  10تولید ولتاژV اندازی ادوات خارجیبرای راه
 :10  قابلیت تولید جریانmA

 5-1اندازی پتانسیومتر با مقاومت قابلیت راهKΩ 

+24V – GND

24Vتغذیه خروجی 

  24تولید ولتاژV اندازی ادوات خارجیبرای راه
 :200  قابلیت تولید جریانmA

 دیجیتال وهای اندازی ورودی و خروجیقابلیت راه 
 سنسورهای خارجی

24Vتغذیه ورودی 

 های دیجیتال در صورتیکه ورودیDI1-DI7  به صورت
خارجی  اندازی شوند، این ترمینال باید به صورتخارجی راه

 متصل شود. 24Vبه ولتاژ 

های ورودی
 آنالوگ

AI1 – GND  1ورودی آنالوگ 
 :10 – 0   ولتاژ ورودیV

 :100  مقاومت ورودی ترمینالKΩ 

AI2 – GND  2ورودی آنالوگ 

  10-0ولتاژ و یا جریان ورودیV / 4-20mA  که توسط
شود.روی برد کنترلی تعیین می J8سوئیچ 

  :22در حالت ولتاژی  مقاومت ورودیKΩ

        500در حالت جریانیΩ 

های ورودی
 دیجیتال

DI1  1ورودی دیجیتال 

 ورودی ایزوله شده
 :4-2  مقاومت ورودی ترمینالKΩ

 :30-9  ولتاژ فعال سازی ورودیV 

DI2  2ورودی دیجیتال 
DI3  3ورودی دیجیتال 
DI4  4ورودی دیجیتال 
DI6  6ورودی دیجیتال 
DI7  7ورودی دیجیتال 

DI5  5ورودی دیجیتال 
 ه به عنوان ورودی با فرکانس بالاقابلیت استفاد 

(DI1-DI4های دیجیتال )با کمک ورودی
 :100  بیشترین فرکانس ورودیKHz 

 های دیجیتالاستفاده به عنوان تغذیه خارجی ورودی  تغذیه خارجی PW تغذیه

های خروجی
 آنالوگ

AO1 – GND  1خروجی آنالوگ 
  20-4 / 10-0ولتاژ و یا جریان خروجیmA  که توسط سوئیچ

J4 شود.روی برد کنترلی تعیین می 
AO2 – GND  2خروجی آنالوگ  :20-4  جریان خروجیmA 

 خروجی
 خروجی دیجیتال فرکانس بالاFM – COM دیجیتال

  100خروجی پالس با فرکانس حداکثرKHz

  خروجی کلکتور باز(Open – Collector) 

های خروجی
 رله

T/A – T/B  خروجی اتصال کوتاه(NC)  :مشخصات کنتاکت رله
 250VAC , 3A, Cosϕ=0.4

      30VDC , 1A 
T/A – T/C  خروجی مدار باز(NO) 

P/A – P/C  خروجی مدار باز(NO) 

پورت ارتباط 
 سریال

485-
پورت منفی ارتباط سریال 

RS-485  برقراری ارتباط سریالRS-485 
 Modbus-RTU پروتکل از طریق

485+
پورت مثبت ارتباط سریال 

RS-485
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 فصل دوم های دستگاهترمینالمعرفی 

 دیاگرام بلوکی کلی دستگاه -3 -2
کشی دستگاه را های برد پاور و کنترل و همچنین نحوه سیمکلیه ترمینال 4-2شکل 

 دهد.نشان می
اند مربوط به مشخص شده  هایی که با سمبل ترمینال 4-2شکل در  نکته:
اند مربوط به مشخص شده هایی که با سمبل های اصلی دستگاه و ترمینالترمینال
 باشند.های کنترلی میترمینال

 دیاگرام بلوکی کلی دستگاه 4-2شکل 
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NG100و  NH100سری  هایپد دستگاهصفحه کی 1-3شکل 

 پد دستگاههای کیعملکرد کلید -1 -3
 دارند. 1-3جدول پد کارکردی به شرح کلیدهای موجود بر روی صفحه کی

پدتوضیحات اجزاء کی 1-3جدول 
 عملکرد شماره عملکرد شماره

 رقمی 5نمایشگر  9 کلید جهت رو به بالا 1
 هرزگرد 10 کلید جهت رو به پایین 2
 (Forward)نشانگر نمایش دهنده چرخش رو به جلو  11 منوی تنظیماتکلید  3
(Reverse)نشانگر نمایش دهنده چرخش رو به عقب  12 کلید تأیید 4

 نشانگر نمایش دهنده نحوه دریافت فرامین 13 کلید شیفت 5
 نشانگر نمایش دهنده ولتاژ و سرعت چرخش 14 کلید چند منظوره 6
 نشانگر نمایش دهنده جریان Start15کلید  7
 نشانگر نمایش دهنده فرکانس Stop16کلید  8

 پد دستگاههای کیLEDعملکرد  -1 -1 -3
وضعیت کارکرد دستگاه را  13و  12،  11، نشانگرهای شماره  1-3شکل با توجه به 

 کنند.مشخص می
 پد نشانگر موارد زیر است:های صفحه کیLEDعملکرد 

 LOC که در  دهد، نحوه دریافت فرامین را نشان مینشانگر: وضعیت این
 .آمده است آنای از عملکرد خلاصه 2-3 جدول

وضعیت نشانگر نحوه دریافت فرامین 2-3 جدول
 عملکرد دستگاه وضعیت

 دریافت فرامین از طریق صفحه کلید خاموش
 های برد کنترلیفرامین از طریق ترمینال دریافت روشن

 دریافت فرامین از طریق ارتباط سریال زنچشمک
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 فصل سوم پد و عملکرد آنمعرفی صفحه کی

  نشانگرهای 1-3شکل با توجه به FOR  وREV  وضعیت جهت چرخش موتور
نشان داده شده است. 3-3جدول دهند که در را نمایش می

وضعیت جهت چرخش موتور 3-3جدول 
 REV نشانگر FOR نشانگر واحد پارامتر نشان داده شده

OFFOFF متوقف شده است. Forwardموتور از حالت 

 ON OFF در حال چرخش است. Forwardموتور به صورت 
OFFON متوقف شده است. Reverseموتور از حالت 

 ON ON در حال چرخش است. Reverseموتور به صورت 

  نشانگرهای 1-3شکل با توجه به V/ROT  ،A  وHz  واحد عدد نمایش داده
 به آنها 4-3 جدولدهند که در رقمی را نشان می 5شده بر روی نمایشگر 

 اشاره شده است.

وضعیت واحد عدد نمایش داده شده بر روی نمایشگر 4-3 جدول
 A نشانگر ROT/V نشانگر Hz نشانگر واحد پارامتر نشان داده شده

ONOFFOFF(Hz) فرکانس

OFFONOFF(V) ولتاژ

OFFOFFON(A) جریان

 ON OFF ON (ROT)     سرعت چرخش
OFFONON(%)  درصد

 پد دستگاهعملکرد کلیدهای کی -2 -1 -3
 دهد.پد دستگاه را نشان میعملکرد کلیدهای کی 5-3 جدول

پد دستگاهعملکرد کلیدهای کی 5-3 جدول
 عملکرد کلید

 ورود و یا خروج از سطح اول منوی تنظیم پارامترها 
 بازگشت از هر سطح از منوی تنظیم پارامترها به سطح قبل 
 ورود به سطوح مختلف منوی تنظیم پارامترها
 تأیید و اعمال مقدار پارامترها 
 افزایش مقدار پارامتر و یا انتخاب شماره پارامترها 

 کاهش مقدار پارامتر و یا انتخاب شماره پارامترها 
 نیتورینگ که توسط پارامترهایجابجایی میان پارامترهای ما 

P7-03  ،P7-04  وP7-05 اند.مشخص شده
 انتخاب رقم مورد نظر برای تنظیم 
 سازی یکی از عملکردهای توضیح داده شده در پارامترپیاده 

P7-01  مانندJog ... تغییر جهت و ، 
  ارسال فرمانStart اندازی موتورو راه 

  ارسال فرمانStop و متوقف کردن موتور 
 تنظیم فرکانس کاری دستگاه  هرزگرد
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 فصل سوم پد و عملکرد آنمعرفی صفحه کی

 پدنحوه مشاهده و تنظیم پارامترها از طریق صفحه کی -2 -3
باشد. این دارای سه سطح می NG100 و NH100 سری اینورترهای درتنظیمات منوی 

 سه سطح عبارتند از:
  بندی پارامترهاگروه: 1سطح 
  نظرشماره پارامترها در گروه مورد : 2سطح 
  مقدار تنظیم شده برای پارامتر مورد نظر: 3سطح
 دهد.را نشان می آنهانحوه جابجایی میان و منوی دستگاه سطوح مختلف  2-3شکل 

 آنهاجابجایی بین سطوح مختلف منوی دستگاه و نحوه  2-3شکل 

  تنظیمات اعمال شده ابتدا ذخیره شده و منو  در صورت فشردن کلید ،
 شود.جابجا شده و پارامتر بعدی نشان داده می 2به سطح  3از سطح 

  تنظیمات اعمال شده ذخیره نخواهد شد و  در صورت فشردن کلید ،
 شود.جابجا می 2به سطح  3از سطح  تغییری در پارامترها دستگاه بدون هیچ

نشان 15.00Hzرا بر روی مقدار  P3-02نحوه تنظیم پارامتر  3-3شکل به عنوان مثال 
 دهد.می

 مثال نحوه انتخاب و تنظیم پارامتر 3-3شکل 
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 لیست تمامی پارامترها به همراه مقادیر قابل تنظیم آنها - 4
پردازیم. هر یک از این پارامترها در این فصل به ارائه مختصر پارامترهای دستگاه می

باشند. همچنین در جداول زیر های مختلف قابل تنظیم میبا توجه به ویژگی آنها در زمان
 تنظیم هر یک از این پارامترها ارائه شده است.مقادیر قابل 

 اند که عبارتند از:های زیر مشخص شدههای پارامترهای دستگاه با علامتویژگی
باشند.غیر قابل تغییر بوده و مقادیر آنها تنها قابل مشاهده می پارامترها: این گونه  
شند.باقابل تنظیم میکه دستگاه در حالت توقف باشد، : این پارامترها تنها زمانی  
 باشند.: این سری از پارامترها در هر زمانی قابل تنظیم و تغییر می 

 : پارامترهای اصلیP0گروه  -1 -4
: پارامترهای اصلیP0گروه  1-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P0-00 نوع دستگاه 
G/P type display 

 )گشتاور ثابت( G: دستگاه نوع 1
 )گشتاور متغیر( P: دستگاه نوع 2

 وابسته
 به مدل

P0-01  1روش کنترل موتور 
Motor 1 control mode 

 Sensor less flux vector control (SFVC): کنترل به روش 1
 Closed loop vector control (CLVC): کنترل به روش 2
 Voltage/Frequency (V/F) control: کنترل به روش 3

0

P0-02 

انتخاب روش دریافت 
 هافرمان

Command source 
selection 

 در وضعیت خاموش( CMD LED: صفحه کلید )0
 در وضعیت روشن( CMD LEDهای ورودی دیجیتال ): ترمینال1
 در وضعیت چشمک زنRS485 (CMD LED ): ارتباط سریال 2

0

P0-03 

انتخاب روش تنظیم فرکانس 
 (Xاصلی دستگاه )فرکانس 

Main frequency source 
X selection 

: صفحه کلید )بدون بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس از بروز 0
 مشکل در برق ورودی دستگاه(

: صفحه کلید )با بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس از بروز 1
 برق ورودی دستگاه( مشکل در

 AI1: ورودی آنالوگ 2
 AI2: ورودی آنالوگ 3
 رزرو شده است.: 4
 (DI5)های ورودی دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس5
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای : 6
7 :PLC ساده 
 PLC: خروجی حلقه کنترلی 8
 RS485: ارتباط سریال 9

)بدون بازگشت به فرکانس تنظیم شده  پد: هرزگرد روی کی10
 پس از بروز مشکل در برق ورودی دستگاه(

پد )با بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس : هرزگرد روی کی11
 از بروز مشکل در برق ورودی دستگاه(

 با هر تیک هرزگرد 1Hzپد با دقت : هرزگرد روی کی12

0
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P0-04 

انتخاب روش تنظیم فرکانس 
 (Yکمکی دستگاه )فرکانس 

Auxiliary frequency 
source Y selection 

: صفحه کلید )بدون بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس از بروز 0
 مشکل در برق ورودی دستگاه(

: صفحه کلید )با بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس از بروز 1
 مشکل در برق ورودی دستگاه(

 AI1دی آنالوگ : ورو2
 AI2: ورودی آنالوگ 3
 رزرو شده است.: 4
 (DI5)های ورودی دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس5
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای : 6
7 :PLC ساده 
 PLC: خروجی حلقه کنترلی 8
 RS485: ارتباط سریال 9

تنظیم شده پد )بدون بازگشت به فرکانس : هرزگرد روی کی10
 پس از بروز مشکل در برق ورودی دستگاه(

پد )با بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس : هرزگرد روی کی11
 از بروز مشکل در برق ورودی دستگاه(

 با هر تیک هرزگرد 1Hzپد با دقت : هرزگرد روی کی12

0

P0-05

 بازه تغییرات فرکانس کمکی
Range of auxiliary 
frequency Y for X and Y 
operation 

 : نسبت به ماکزیمم فرکانس تعیین شده0
0 : نسبت به مقدار فرکانس اصلی تنظیم شده دستگاه1

P0-06 

مقدار مجاز برای فرکانس 
کمکی با توجه به بازه انتخاب 

 شده
Range of auxiliary 
frequency Y for X and Y 
operation 

%100 )نسبت به بازه تعیین شده( 150% - 0%

P0-07 

انتخاب منبع تولید فرکانس 
 کاری دستگاه

Frequency source 
selection 

 )رقم اول )انتخاب فرکانس کاری دستگاه
 : فرکانس اصلی0
1 :Z  فرکانس اصلی در رابطه با فرکانس کمکی که این رابطه با(

 شود(توجه به رقم دوم همین پارامتر تعیین می
 اصلی و فرکانس کمکی: سوئیچ کردن بین فرکانس 2
 Z: سوئیچ کردن بین فرکانس اصلی و فرکانس 3
 Z: سوئیچ کردن بین فرکانس کمکی و فرکانس 4
  رقم دوم )تعیین فرکانسZ هایبه کمک فرکانس 

اصلی و کمکی(
 (X + Y = Z): فرکانس اصلی + فرکانس کمکی 0
 (X – Y = Z)فرکانس کمکی  –: فرکانس اصلی 1
 (Max[X, Y]) اصلی و کمکی هایبین فرکانس: فرکانس بیشتر 2
 (Min[X, Y])های اصلی و کمکی بین فرکانسکمتر : فرکانس 3

00

P0-08

 فرکانس تنظیم شده
(Initial frequency) 

Preset frequency 

)این  P0-10تا ماکزیمم فرکانس تعیین شده در پارامتر  0.00
برابر با  P0-03فرکانس در حالتی معتبر است که مقدار پارامتر 

 باشد. 10یا  01
50.00Hz

P0-09 
 جهت چرخش موتور

 کشی موتور()با توجه به سیم
Rotation direction 

 کشی موتور(: چرخش صحیح )با توجه به سیم0
0 کشی موتور(: چرخش معکوس )با توجه به سیم1
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P0-10 فرکانس ماکزیمم 
Maximum frequency 

50.00 – 320.00Hz  در صورتیکه رزولوشن(0.01Hz )باشد 
50.0 – 3200.0Hz  در صورتیکه رزولوشن(0.1Hz )50.00 باشدHz

P0-11 

 حد انتخاب محدود کننده
 بالایی فرکانس کاری

Source of frequency 
upper limit 

 P0-12: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 رزرو شده است.: 3
 DI5های ورودی دیجیتال : فرکانس پالس4
 RS485: ارتباط سریال 5

0

P0-12 
 محدود کننده حد بالایی

 فرکانس کاری
Frequency upper limit 

)محدود کننده پایین فرکانس( تا مقدار  P0-14از مقدار پارامتر 
50.00Hz )ماکزیمم فرکانس( P0-10پارامتر 

P0-13 

 مقدار آفست محدود کننده
 بالایی فرکانس کاری

Frequency upper limit 
offset 

0.00Hz(P0-10)تا ماکزیمم فرکانس  0.00Hzاز 

P0-14 
 محدود کننده حد پایین

 فرکانس کاری
Frequency lower limit 

)مقدار محدود کننده بالایی  P0-12تا مقدار پارامتر  0.00Hzاز 
0.00Hz فرکانس(

P0-15 فرکانس کریر 
Carrier Frequency 

0.5 – 16.0kHz
 وابسته
 به مدل

P0-16

تغییرات فرکانس کریر 
 نسبت به دمای دستگاه

Carrier frequency 
adjustment with 
temperature 

 : ثابت بماند0
1 : با توجه به دمای دستگاه تغییر کند1

P0-17 
 گیریمدت زمان شتاب

 1مثبت 
Acceleration Time 1 

(P0-19 = 2)   0.00 – 650.00s
(P0-19 = 1)   0.0 – 6500.0s 
(P0-19 = 0)   0 – 65000s 

P0-18 
 گیریمدت زمان شتاب

 1منفی 
Deceleration Time 1 

(P0-19 = 2)   0.00 – 650.00s
(P0-19 = 1)   0.0 – 6500.0s 
(P0-19 = 0)   0 – 65000s 

P0-19

رزولوشن زمان برای 
 هاگیریشتاب

Acceleration/ 
Deceleration time 
resolution 

0:   1s

1:   0.1s

2:   0.01s 
1

P0-21  آفست فرکانسZ

Z frequency offset
P0-100.00Hzتا ماکزیمم فرکانس  0.00Hzاز 

P0-22

 رزولوشن فرکانس دستگاه
Frequency reference 
resolution 

0.1Hz: رزولوشن 1

0.01Hz 2: رزولوشن 2

P0-23 

بازگشت به آخرین فرکانس 
تنظیم شده قبل از بروز 

 حادثه
Retentive of digital 
setting frequency upon 
power failure 

 : غیر فعال0
0 : فعال1
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P0-24 

انتخاب پروفایل مناسب برای 
 دستگاه موتور متصل به

Motor parameter 
group selection 

 1: پروفایل مربوط به موتور شماره 0
 2: پروفایل مربوط به موتور شماره 1
 3: پروفایل مربوط به موتور شماره 2
 4: پروفایل مربوط به موتور شماره 3

0

P0-25

فرکانس مرجع برای 
 گیریشتاب

Acceleration/ 
Deceleration time base 
frequency 

 (P0-10): ماکزیمم فرکانس 0
 : فرکانس تنظیم شده1
 100Hz: فرکانس 2

0

P0-26

فرکانس مرجع برای اعمال 
 تغییرات

Base frequency for Up 
/ DOWN modification 
during running 

 فرکانس کاری: 0
0 : فرکانس تنظیم شده1

P0-27 

انتخاب منبع تولید فرکانس 
استفاده از کاری بدون 

های اصلی و کمکی فرکانس
 دستگاه

Binding command 
source to frequency 
source 

 ( برای حالت دریافت فرامین از طریق صفحه کیبیت اول)پد 
 غیر فعال: 0
 پدبا توجه به تنظیمات دیجیتال و کی: 1
 AI1: ورودی آنالوگ 2
 AI2: ورودی آنالوگ 3
 رزرو شده است.: 4
 (DI5)های ورودی دریافتی از ورودی دیجیتال لس: فرکانس پا5
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای : 6
7 :PLC ساده 
 PLC: خروجی حلقه کنترلی 8
 RS485: ارتباط سریال 9
 برای حالت دریافت فرامین از طریقدوم ) بیت 

 های برد کنترل(ترمینال
 همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

  برای حالت دریافت فرامین از طریق ارتباط سریال(بیت سوم( 
 همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

000

P0-28

 پروتکل ارتباط سریال
Serial communication 
protocol 

 Modbus-RTU: پروتکل 0
 رزرو شده است.: 1
 رزرو شده است.: 2

0

 1: مشخصات و پارامترهای موتور شماره P1گروه  -2 -4
1: مشخصات و پارامترهای موتور شماره P1گروه  2-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P1-00 انتخاب نوع موتور 
Motor type selection 

 Common asynchronous motor   : موتور معمولی0
 Variable frequency asynchronous دار: موتور گیربکس1
 Permanent magnetic synchronous  : موتور گیرلس2

1

P1-01 توان نامی موتور 
Rated motor power 

0.1 – 1000.0kW
 وابسته
 به مدل

P1-02 ولتاژ نامی موتور 
Rated motor voltage 

1 – 2000V
 وابسته
 به نوع
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P1-03 جریان نامی موتور 
Rated motor current 

0.01 – 655.35A
 وابسته
 به نوع

P1-04 فرکانس نامی موتور 
Rated motor frequency 

0.01Hz – P0-10)فرکانس ماکزیمم(
 وابسته
 به مدل

P1-05

 سرعت چرخش نامی موتور
Rated motor rotation 
speed 

1 – 65535RPM
 وابسته
 به مدل

P1-06 

)موتور  مقاومت استاتور
 آسنکرون(

Stator resistance 
(Asynchronous motor) 

0.001 – 65.535Ω
 وابسته
 به مدل

P1-07 

)موتور  مقاومت روتور
 آسنکرون(

Rotor resistance 
(Asynchronous motor) 

0.001 – 65.535Ω
 وابسته
 به مدل

P1-08
Leakage inductive 
reactance 
(Asynchronous motor)

0.01 – 655.35mH
 وابسته
 به مدل

P1-09
Mutual inductive 
reactance 
(Asynchronous motor)

0.1 – 65535mH
 وابسته
 به مدل

P1-10 

 موتور)باری جریان بی
 آسنکرون(

No-load current 
(Asynchronous motor) 

 P1-03 – 0.01)جریان نامی موتور(
 وابسته
 به مدل

P1-16 

مقاومت استاتور موتور 
 سنکرون

Stator resistance 
(Synchronous motor) 

0.001 – 65.535Ω
 وابسته
به مدل

P1-17 

موتور  Dمقاومت شفت 
 سنکرون

Shaft D inductance 
(Synchronous motor) 

0.01 – 655.35mH
 وابسته
به مدل

P1-18 

موتور  Qمقاومت شفت 
 سنکرون

Shaft D inductance 
(Synchronous motor) 

0.01 – 655.35mH
 وابسته
به مدل

P1-20

 Back EMFمقدار 
Back EMF 
(Synchronous motor) 

0.1 – 6553.5mH
 وابسته
 به مدل

P1-27 

 انکودر هایتعداد پالس
 در هر چرخش

Encoder pulses per 
revolution 

1 – 653531024

P1-28 انتخاب نوع انکودر 
Encoder type selection 

(ABZ incremental encoder): انکودر تفاضلی 0

(UVW incremental encoder): انکودر تفاضلی 1

 (Resolver): ریزالور 2
Sin/Cos (Sin/Cos encoder): انکودر 3

4 :(Wire – saving UVW encoder) 

0
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P1-30

 فاز و ترتیب سیگنال
 ABZانکودر تفاضلی 

A/B phase sequence of 
ABZ incremental 
encoder 

 : مستقیم0
0 : معکوس1

P1-36 

 مدت زمان تشخیص
 قطع بودن انکودر

Encoder wire break 
fault detection time 

0.0sدر صورت قطع شدن انکودر فرمان خطا صادر نشود : 
0.1 – 10.0s در صورت قطع شدن انکودر، پس از سپری شدن :

 این زمان فرمان خطا صادر شود
0.0s

P1-37 
 انتخاب روش انجام

 فرآیند تنظیم خودکار
Auto tuning selection 

 : غیر فعال0
 : تنظیم خودکار موتور آسنکرون در حالت تحت بار1
 باری: تنظیم خودکار موتور آسنکرون به طور کامل در حالت بی2

 : تنظیم خودکار موتور سنکرون تحت بار11
 باریحالت بی: تنظیم خودکار موتور سنکرون در 12

0

 Vector controlتنظیمات حالت کنترلی  :P2گروه  -3 -4
Vector controlتنظیمات حالت کنترلی  :P2گروه  3-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P2-00  ضریبP1  در کنترلرPI در حلقه کنترل سرعت 
Speed loop proportional gain 1 

0 – 10030

P2-01  ضریبI1  در کنترلرPI در حلقه کنترل سرعت 
Speed loop integral time 1 

0.01 – 10.00s0.5s

P2-02  برای تغییر ضرایب کنترلر  1فرکانسPI

Switchover frequency 1 
0.00 – P2-055.00Hz

P2-03
 حلقه کنترل سرعت PIدر کنترلر  P2ضریب 

Speed loop proportional gain 2 
0 – 10020

P2-04  ضریبI2  در کنترلرPI در حلقه کنترل سرعت 
Speed loop integral time 2 

0.01 – 10.00s1.0s

P2-05  فرکانس تغییر ضرایب کنترلرPI  2شماره 
Switchover frequency 2 

 P2-05 - 10.00Hzماکزیمم فرکانس 

P2-06 اصلاح سرعت در حلقه کنترل سرعت 
Vector control slip gain 

50% - 200%100%

P2-07
 ثابت زمانی فیلتر کنترلر سرعت

Time constant of speed loop filter 
0.000 – 0.100s0.000s

P2-08  ضریب افزایش جریان تحریک در حالتVector Control

Vector control over excitation gain 
0 – 20064

P2-09 

 انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت
 1موتور شماره 

Torque upper limit source in speed control 
mode 

 P2-10: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 : رزرو شده است.3
های ورودی دریافتی از : فرکانس پالس4

 DI5ورودی 
 0x1000: مقدار نوشته شده در آدرس 5

 RS485توسط ارتباط سریال 

0

P2-10

 محدود کننده گشتاور در حالت کنترل سرعت
Digital setting of torque upper limit in speed 
control 

0.0 – 200.0%150.0%
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P2-13 
برای کنترل جریان تحریک موتور  PIدر کنترلر  Pضریب 

 در حلقه کنترل جریان
Excitation adjustment proportional gain 

0 – 200002000

P2-14 
برای کنترل جریان تحریک موتور در  PIدر کنترلر  Iضریب 

 حلقه کنترل جریان
Excitation adjustment integral gain 

0 – 200001300

P2-15 
برای کنترل گشتاور خروجی در  PIدر کنترلر  Pضریب 

 حلقه کنترل جریان
Torque adjustment proportional gain 

0 – 200002000

P2-16 
برای کنترل گشتاور خروجی در حلقه  PIدر کنترلر  Iضریب 

 کنترل جریان
Torque adjustment integral gain

0 – 200001300

P2-17  گیر در حلقه کنترل سرعتانتگرالعملکرد واحد 
Speed loop integral property 

 : غیر فعال0
0 : فعال1

P2-18 Field weakening mode of synchronous motor 

 غیر فعال: 0
 محاسبه مستقیم: 1
 : تنظیم اتوماتیک2

1

P2-19Field weakening degree of synchronous motor 50% - 500%100%

P2-20Maximum field weakening current 1% - 300%50%

P2-21Field weakening automatic adjustment gain 10% - 500%100%

P2-22Field weakening integral multiple 2 – 102

 V/F Controlتنظیمات حالت کنترلی  :P3گروه  -4 -4
V/F Controlتنظیمات حالت کنترلی  :P3گروه  4-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P3-00  انتخاب نوع منحنیV/F

V/F curve setting 

Linear V/F  (𝑽     : نمودار خطی0 ∝ 𝑭) 
 Multiple point V/F  ای: نمودار چند نقطه1
Square V/F  (𝑽     : نمودار مربع2 ∝ 𝑭𝟐) 
Power V/F (𝑽½    : نمودار مجذور3 ∝ √𝑭) 
Power V/F  (𝑽¼  : نمودار ریشه چهارم4 ∝ √𝑭

𝟒
) 

Power V/F (𝑽⅙  : نمودار ریشه ششم6 ∝ √𝑭
𝟔

) 
Power V/F (𝑽⅛  : نمودار ریشه هشتم8 ∝ √𝑭

𝟖
) 

 : رزرو شده است.9
 : نمودار ولتاژ و فرکانس مستقل10

V/F Complete separation 
 نمودار ولتاژ و فرکانس نیمه مستقل: 11

V/F half separation 

0

P3-01 افزایش گشتاور 
Torque boost

0.0% - 30.0%
وابسته به 

 مدل

P3-02

 فرکانس توقف افزایش گشتاور
Cut-off frequency of torque 
boost 

 50.00Hz (P0-10)تا ماکزیمم فرکانس  0.00Hzاز مقدار 

P3-03  مقدارF1 ایدر حالت نمودار چند نقطه 
Multipoint V/F frequency 1 

P3-050.00Hzتا مقدار پارامتر  0.00Hzاز مقدار 
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P3-04
 ایدر حالت نمودار چند نقطه V1مقدار 

Multipoint V/F voltage 1 
0.0% - 100.0%0.0%

P3-05  مقدارF2 ایدر حالت نمودار چند نقطه 
Multipoint V/F frequency 2 

 P3-06 0.00Hzتا مقدار پارامتر  p3-03از مقدار پارامتر 

P3-06  مقدارV2 ایدر حالت نمودار چند نقطه 
Multipoint V/F voltage 2 

0.0% - 100.0%0.0%

P3-07
 ایدر حالت نمودار چند نقطه F3مقدار 

Multipoint V/F frequency 3 

 (P1-04)تا فرکانس نامی موتور  p3-05از مقدار پارامتر 
 به ترتیب در 4و  3، 2)فرکانس نامی موتورهای 

 (شوند.تعیین می D4-04و  D2-04  ،D3-04 پارامترهای
0.00Hz

P3-08  مقدارV3 ایدر حالت نمودار چند نقطه 
Multipoint V/F voltage 3 

0.0% - 100.0%0.0%

P3-09 
 ران سازیضریب جب

 موتورسرعت چرخش 
V/F slip compensation gain 

0.0% - 200.0%0.0%

P3-10 ضریب جلوگیری از افزایش ولتاژ خط 
V/F over excitation gain 

0 – 20064

P3-11 ضریب جلوگیری از نوسان موتور 
V/F oscillation suppression gain 

0 – 100
وابسته به 

 مدل

P3-13 

 ولتاژنحوه تنظیم مقدار انتخاب 
 V/F Separationدر حالت کنترلی 

Voltage source for V/F 
separation 

 P3-14: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 : رزرو شده است.3
 DI5های ورودی دریافتی از ورودی : فرکانس پالس4
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای : 5
 ساده داخلیPLC: استفاده از 6
 PID: خروجی حلقه فیدبک 7
توسط ارتباط  0x1000: مقدار نوشته شده در آدرس 8

 سریال

0

P3-14

 مقدار ولتاژ در حالت کنترلی 
V/F Separation 

Voltage digital setting for V/F 
separation 

0V(P1-02)از صفر تا مقدار ولتاژ نامی موتور 

P3-15 

 افزایش ولتاژ مدت زمان
 V/F Separation در حالت

Voltage rise time of V/F 
separation 

0.0 – 1000.0s0.0s

P3-16 

 مدت زمان کاهش ولتاژ
 V/F Separation در حالت

Voltage decline time of V/F 
separation 

0.0 – 1000.0s0.0s

P3-17

 انتخاب نحوه توقف در حالت
V/F separation 

Stop mode selection upon V/F 
separation 

 : کاهش فرکانس و ولتاژ به طور مستقل تا مقدار صفر0
: کاهش فرکانس تا مقدار صفر پس از کاهش و رسیدن 1

 ولتاژ به مقدار صفر
0
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 های ورودی: ترمینالP4گروه  -5 -4
های ورودیترمینال: P4گروه  5-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P4-00  انتخاب عملکرد ورودیDI1

DI1 function selection 
0 – 1 (30بجز مقدار  8-5جدول )مقادیر  52

P4-01  انتخاب عملکرد ورودیDI2

DI2 function selection
0 – 4 (30بجز مقدار  8-5جدول )مقادیر  52

P4-02  انتخاب عملکرد ورودیDI3

DI3 function selection
0 – 9 (30بجز مقدار  8-5جدول )مقادیر  52

P4-03  انتخاب عملکرد ورودیDI4

DI4 function selection
0 – 12 (30بجز مقدار  8-5جدول )مقادیر  52

P4-04  انتخاب عملکرد ورودیDI5

DI5 function selection
0 – 13 (8-5جدول )مقادیر  52

P4-05  انتخاب عملکرد ورودیDI6

DI6 function selection
0 – 0 (30بجز مقدار  8-5جدول )مقادیر  52

P4-06  انتخاب عملکرد ورودیDI7

DI7 function selection
0 – 0 (30بجز مقدار  8-5جدول )مقادیر  52

P4-10 
افزاری برای فیلتر نویز نرم

 DIهای ورودی
DI filter time

0.000 – 1.000s0.010s

P4-11 های دیجیتالانتخاب منطق ورودی 
Terminal command mode 

 1: حالت منطقی دو بیتی نوع 0
 2: حالت منطقی دو بیتی نوع 1
 1: حالت منطقی سه بیتی نوع 2
 2: حالت منطقی سه بیتی نوع 3

0

P4-12 
نرخ تغییرات فرکانس توسط 

 ورودی دیجیتال
Terminal UP/DOWN rate 

 :(P0-22 = 1)باشد  0.1Hzرزولوشن فرکانس دستگاه برابر 
0.01 - 635.35 Hz/s 

 :(P0-22 = 2)باشد  0.01Hzرزولوشن فرکانس دستگاه برابر 
0.001 - 63.535Hz/s 

1.00Hz/s

P4-13 
کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

 1در شکل موج 
AI curve 1 minimum input 

P4-150.00Vتا مقدار پارامتر  0.00از 

P4-14 

کمترین مقدار مربوط به تنظیمات 
 1 ورودی آنالوگ در شکل موج

Corresponding Setting of AI 
curve 1 minimum input 

%0.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-15 
بیشترین مقدار ولتاژ ورودی 

 1آنالوگ در شکل موج 
AI curve 1 maximum input 

10.00V 10.00Vتا  P4-15از مقدار پارامتر 

P4-16 

بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات 
 1ورودی آنالوگ در شکل موج 

Corresponding Setting of AI 
curve 1 maximum input 

%100.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-17 
افزاری برای ورودی فیلتر نرم

 1آنالوگ در شکل موج 
AI1 filter time 

10.00s0.10sتا  0.00از 

P4-18 
کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

 2در شکل موج 
AI curve 2 minimum input 

P4-200.00Vتا مقدار پارامتر  0.00از 

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت



 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P4-19 

کمترین مقدار مربوط به تنظیمات 
 2ورودی آنالوگ در شکل موج 

Corresponding Setting of AI 
curve 2 minimum input 

%0.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-20 
بیشترین مقدار ولتاژ ورودی 

 2آنالوگ در شکل موج 
AI curve 2 maximum input 

10.00V 10.00Vتا  P4-18از مقدار پارامتر 

P4-21 

بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات 
 2ورودی آنالوگ در شکل موج 

Corresponding Setting of AI 
curve 2 maximum input 

%100.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-22 
افزاری برای ورودی فیلتر نرم

 2آنالوگ در شکل موج 
AI2 filter time 

10.00s0.10sتا  0.00از 

P4-23 
کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

 3در شکل موج 
AI curve 3 minimum input 

P4-250.00Vتا مقدار پارامتر  0.00از 

P4-24 

کمترین مقدار مربوط به تنظیمات 
 3ورودی آنالوگ در شکل موج 

Corresponding Setting of AI 
curve 3 minimum input 

%0.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-25 
بیشترین مقدار ولتاژ ورودی 

 3آنالوگ در شکل موج 
AI curve 3 maximum input 

10.00V 10.00Vتا  P4-23از مقدار پارامتر 

P4-26 

بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات 
 3ورودی آنالوگ در شکل موج 

Corresponding Setting of AI 
curve 3 maximum input 

%100.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-27 
افزاری برای ورودی فیلتر نرم

 3آنالوگ در شکل موج 
AI3 filter time 

10.00s0.10sتا  0.00از 

P4-28 
 کمترین مقدار فرکانس

 پالس ورودی
Pulse minimum input 

P4-300.00Hzتا مقدار پارامتر  0.00از 

P4-29 

 مقدار مربوط بهکمترین 
 تنظیمات ورودی پالس

Corresponding setting of 
pulse minimum input 

%0.00%100.0+تا  %100.0-از 

P4-30 
 بیشترین مقدار فرکانس

 پالس ورودی
Pulse maximum input 

50.00kHz 50.00kHzتا  P4-28از مقدار پارامتر 

P4-31 

 بیشترین مقدار مربوط به
 ورودی پالستنظیمات 

Corresponding setting of 
pulse maximum input 

%100.0%100.0+تا  %100.0-از 

P4-32 افزاری ورودی پالسفیلتر نرم 
Pulse filter time 

10.00s0.10sتا  0.00از 

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت



 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P4-33 
انتخاب شکل موج برای 

 های آنالوگورودی
AI curve selection 

  شکل موج انتخابی برای ورودی آنالوگ( بیت اولAI1) 
 (P4-17تا  P4-13ای، پارامترهای نقطه 2) 1: شکل موج شماره 1
 (P4-22تا  P4-18ای، پارامترهای نقطه 2) 2: شکل موج شماره 2
 (P4-27تا  P4-23ای، پارامترهای نقطه 2) 3: شکل موج شماره 3
 (D6-07تا  D6-00ای، پارامترهای نقطه 4) 4: شکل موج شماره 4
 (D6-05تا  D6-08ای، پارامترهای نقطه 4) 5: شکل موج شماره 5
  شکل موج انتخابی برای ورودی آنالوگ( بیت دومAI2)

 شوند.تنظیم می AI1همانند ورودی آنالوگ  5تا  1های شکل موج
 )بیت سوم )رزرو شده است 

0x21

P4-34 

مقدار لحاظ شده در زمانی که 
مقدار ورودی آنالوگ از مقدار 

 .تعیین شده تجاوز کند
Setting for AI less than 
minimum input 

  بیت اول )مقدار لحاظ شده در زمانی که مقدار ورودی آنالوگ
AI1 )از کمترین مقدار تعیین شده تجاوز کند 

 : کمترین مقدار در نظر گرفته شده0
1 :0.00% 
  بیت دوم )مقدار لحاظ شده در زمانی که مقدار ورودی آنالوگ

AI2 )از کمترین مقدار تعیین شده تجاوز کند
 : کمترین مقدار در نظر گرفته شده0
1 :0.00% 
 )بیت سوم )رزرو شده است 

0x00

P4-35
DI1تأخیر در پاسخ ورودی 

DI1 delay time
0.0 – 3600.0s0.0s

P4-36  تأخیر در پاسخ ورودیDI2

DI2 delay time
0.0 – 3600.0s0.0s

P4-37  تأخیر در پاسخ ورودیDI3

DI3 delay time
0.0 – 3600.0s0.0s

P4-38 
های دیجیتال انتخاب منطق ورودی

 )قسمت اول(
DI valid mode selection 1 

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت اولDI1) 
0V (Active low): تحریک با ولتاژ 0

24V (Active high): تحریک با ولتاژ 1

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت دومDI2)
همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت سومDI3)
همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت چهارمDI4)
همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت پنجمDI5)
 همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

00000

P4-39 
های دیجیتال انتخاب منطق ورودی

 )قسمت دوم(
DI valid mode selection 2 

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت اولDI6) 
0V (Active low): تحریک با ولتاژ 0

24V (Active high): تحریک با ولتاژ 1

  انتخاب منطق ورودی دیجیتال( بیت دومDI7)
همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

 )بیت سوم ))رزرو شده است
 )بیت چهارم )رزرو شده است
 )بیت پنجم )رزرو شده است 

XXX00
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 های خروجی: ترمینالP5گروه  -6 -4
های خروجی: ترمینالP5گروه  6-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P5-00  نوع عملکرد ترمینال خروجیFM

FM terminal output mode

 : خروجی پالس فرکانس بالا0
0 (open collector): خروجی سیگنال 1

P5-01 

 در حالت FMانتخاب عملکرد خروجی 
 Open collectorخروجی سیگنال 

FRM function (open collector 
output terminal) 

 (11-5جدول )مقادیر   40 – 0
0 در حالت سیگنال تنظیم شود( FM)خروجی 

P5-02  انتخاب عملکرد خروجی رلهTA/TB/TC

Relay function (TA/TB/TC) 
0 – 2 (11-5جدول )مقادیر  40

P5-03  انتخاب عملکرد خروجی رلهPA/PB

Relay function (PA/PB) 
0 – 0 (11-5جدول )مقادیر  40

P5-06 
 FMپارامتر نسبت داده شده به خروجی 

 در حالت خروجی فرکانس پالس
FMP function selection 

 : فرکانس کاری دستگاه0
 : فرکانس تنظیم شده1
 جریان خروجیمقدار : 2
 )اندازه گشتاور( : گشتاور خروجی3
 دستگاه : توان خروجی4
 دستگاه : ولتاژ خروجی5
  پالس ورودیفرکانس : 6
 AI1ورودی آنالوگ مقدار : 7
 AI2ورودی آنالوگ مقدار : 8
 : رزرو شده است.9

 گیری شدهاندازه طولمقدار : 10
 : مقدار شمارنده پالس11
 و 0x2002 ،0x2003رجیسترهای  مقدار: 12

 0x2004 سریال ارتباط توسط شده وشتهن RS485 
 : سرعت چرخش موتور13
 جریان خروجیمقدار : 14
 ولتاژ خروجیمقدار : 15
 )اندازه و جهت گشتاور( : گشتاور خروجی16

0

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت

مشاوره فروش نصب و تعمیر انواع اینورتر، سافت استارتر،درایو دی سی، اجرای 

انواع پروژه های اتوماسیون صنعتی

تیم مهندسی الکترومارکت – یوسف رجبی

09122659154-02143844440

/ http://electromarket.ir/repair-industrial-inverter-ac-drives-dc



 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P5-07  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO1

AO1 function selection

 : فرکانس کاری دستگاه0
 : فرکانس تنظیم شده1
 : مقدار جریان خروجی2
 گشتاور خروجی )اندازه گشتاور(: 3
 : توان خروجی دستگاه4
 : ولتاژ خروجی دستگاه5
 : فرکانس پالس ورودی 6
 AI1: مقدار ورودی آنالوگ 7
 AI2: مقدار ورودی آنالوگ 8
 : رزرو شده است.9

 گیری شده: مقدار طول اندازه10
 : مقدار شمارنده پالس11
 و 0x2002 ،0x2003رجیسترهای  مقدار: 12

 0x2004 سریال ارتباط توسط شده وشتهن RS485 
 : سرعت چرخش موتور13
 : مقدار جریان خروجی14
 : مقدار ولتاژ خروجی15
 : گشتاور خروجی )اندازه و جهت گشتاور(16

0

P5-08
AO2پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

AO2 function selection

 : فرکانس کاری دستگاه0
 : فرکانس تنظیم شده1
 : مقدار جریان خروجی2
 : گشتاور خروجی )اندازه گشتاور(3
 : توان خروجی دستگاه4
 : ولتاژ خروجی دستگاه5
 : فرکانس پالس ورودی 6
 AI1: مقدار ورودی آنالوگ 7
 AI2: مقدار ورودی آنالوگ 8
 : رزرو شده است.9

 گیری شده: مقدار طول اندازه10
 : مقدار شمارنده پالس11
 و 0x2002 ،0x2003های رجیستر مقدار: 12

 0x2004 سریال ارتباط توسط شده وشتهن RS485 
 : سرعت چرخش موتور13
 : مقدار جریان خروجی14
 : مقدار ولتاژ خروجی15
 : گشتاور خروجی )اندازه و جهت گشتاور(16

1

P5-09  ماکزیمم فرکانس پالس خروجیFM

Maximum FMP output frequency
100.00kHz 50.00kHتا  0.01

z

P5-10 
 خروجی (Offset)عرض از مبدا 

 AO1آنالوگ 
AO1 offset coefficient

-100.0% - 100.0%0.0%

P5-11  بهره(Gain)  خروجی آنالوگAO1 
AO1 gain 

-10.00 – 10.001.00

P5-12 
 خروجی (Offset)عرض از مبدا 

 AO2آنالوگ 
AO2 offset coefficient

-100.0% - 100.0%0.0%
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P5-13
 AO2خروجی آنالوگ  (Gain)بهره 

AO1 gain 
-10.00 – 10.001.00

P5-17 
 FMتأخیر در پاسخ خروجی 

 در حالت سیگنال
FMR output delay time 

0.0 – 3600.0s0.0s

P5-18  تأخیر در پاسخ خروجی رلهTA/TB/TC

Relay 1 output delay time
0.0 – 3600.0s0.0s

P5-19  تأخیر در پاسخ خروجی رلهPA/PB

Relay 2 output delay time
0.0 – 3600.0s0.0s

P5-22 های دیجیتالانتخاب منطق خروجی 
DO valid mode selection 

  بیت اول )انتخاب منطق خروجی دیجیتالFM  در
 (حالت سیگنال

 : منطق مثبت )رابطه مستقیم(0
 : منطق منفی )رابطه معکوس(1
  انتخاب منطق خروجی رله( بیت دومTA/TB/TC) 

 همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول
  انتخاب منطق خروجی رله( بیت سومPA/PB/PC) 

 همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول
 بیت چهارم رزرو شده است 
 بیت پنجم رزرو شده است 

XX000

 (Start/Stop): کنترل نحوه توقف و شروع به کار P6گروه  -7 -4
(Start/Stop): کنترل نحوه توقف و شروع به کار P6گروه  7-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P6-00 نحوه شروع به کار 
Start mode

 (Direct Start): شروع به کار مستقیم 0
 چرخش فعلی : شروع به کار با در نظر گرفتن سرعت1

(Rotational speed tracking start) 
 : شروع به کار پس از پیش تحریک موتور )موتور آسنکرون(2

(Pre-excited start (Asynchronous motor)) 

0

P6-01 

نحوه شروع به کار با در نظر 
 گرفتن سرعت چرخش فعلی موتور
Rotational speed tracking 
mode 

 کار افتادن: فرکانس در لحظه از 0
 : فرکانس صفر1
 : ماکزیمم فرکانس2

0

P6-02

 ضریب یافتن سرعت چرخش فعلی
Rotational speed tracking 
speed 

1 – 10020

P6-03 فرکانس اولیه 
Startup frequency 

0.00 – 10.00Hz0.00Hz

P6-04

 مدت زمان اعمال فرکانس اولیه
Startup frequency holding 
time 

0.00 – 100.0s0.00s

P6-05 

)در لحظه  DCمقدار جریان ترمز 
شروع( / مقدار جریان پیش 

 تحریک موتور )در لحظه شروع(
Startup DC braking current 
/ Pre-excited current 

0% - 100%0%
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P6-06 

)در  DCمدت زمان اعمال ترمز 
لحظه شروع( / مدت زمان اعمال 

 پیش تحریک )در لحظه شروع(
Startup DC braking time / 
Pre-excited time 

0.0 – 100.0s0.0s

P6-07 

 گیرینوع منحنی شتاب
 مثبت و منفی

Acceleration/Deceleration 
mode 

 (Linear curve)گیری خطی : شتاب0
 (S curve 1) 1شماره  Sگیری با منحنی : شتاب1
(S curve 2) 2شماره  Sگیری با منحنی : شتاب2

0

P6-08 

در لحظه  Sنسبت زمان به نمودار 
 گیریشروع شتاب

Time proportion of S-curve 
start segment 

30.0%(P6-09 - %100.0)تا  %0.0از 

P6-09 

در لحظه  Sنسبت زمان به نمودار 
 گیریپایان شتاب

Time proportion of S-curve 
end segment 

30.0%(P6-08 - %100.0)تا  %0.0از 

P6-10 نحوه توقف 
Stop mode

 (Decelerate to stop)گیری منفی تا فرکانس صفر : شتاب0
0 (Coast to stop): قطع خروجی 1

P6-11 

 DCفرکانس اعمال ترمز 
 در هنگام توقف

Initial frequency of stop DC 
braking 

0.00Hz تا مقدار ماکزیمم فرکانس 0.00Hzاز 

P6-12

 DCمدت تأخیر قبل از اعمال ترمز 
Waiting time of stop DC 
braking 

0.0 – 100.0s0.0s

P6-13 
 DCمقدار جریان ترمز 

 در هنگام توقف
Stop DC braking current 

0% - 100%0%

P6-14 
 DCمدت زمان اعمال ترمز 

 هنگام توقف در
Stop DC braking time 

0.0 – 100.0s0.0s

P6-15 
نسبت استفاده از ترمز دینامیکی 

 داخلی
Brake use ratio

0% - 100%100%

P6-16
Rotational speed tracking 
overcurrent threshold 

30% - 200%125%
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 پد: صفحه نمایش و کیP7گروه  -8 -4
پد: صفحه نمایش و کیP7گروه  8-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P7-01 

 انتخاب عملکرد کلید
 MFKچند کاره 

QUICK/JOG Key 
function selection 

 : غیرفعال0
 Remote control: تغییر نحوه دریافت فرامین از حالت 1

 پدهای ورودی و خروجی و ارتباط سریال( به حالت کی)ترمینال
 : تغییر جهت چرخش موتور2
 (Forward jog): پرش رو به جلو 3
 (Reverse jog): پرش رو به عقب 4
 های نمایش پارامترها: سوئیچ میان حالت5

5

P7-02 

عملکرد کلید 
 های مختلفدر حالت

STOP/START key 
function 

 پد فعال باشد.فقط در حالت دریافت فرامین از کی : کلید 0
 های دریافت فرامین فعال باشد.در تمام حالت : کلید 1

1

P7-03 

پارامترهای قابل نمایش در 
 (1حالت کار )گروه 

LED display running 
parameters 1 

1F

P7-04

پارامترهای قابل نمایش در 
 (2حالت کار )گروه 

LED display running 
parameters 2 

00
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P7-05 

پارامترهای قابل نمایش در 
 حالت توقف دستگاه

LED display stop 
parameters 

33

P7-06 

ضریب سرعت چرخش بار 
 جهت نمایش

Load speed display 
coefficient 

0.0001 – 6.50001.0000

P7-07 

 دمای هیت سینک اینورتر
 IGBTو ماژول 

Heatsink temperature 
of inverter module 

0.0 – 100.0°C---

P7-08 

 افزارورژن موقت نرم
 برد کنترلی

Temporary software 
version 

P7-09 
کل مدت زمان کارکرد 

 اینورتر
Running time 

0 – 6535h

P7-10 شماره محصول 
Product number 

P7-11 افزارورژن نرم 
Software version 

P7-12

های صحیح برای تعداد رقم
 سرعت چرخش موتور

Number of decimal 
places for load speed 
display 

P7-13 کل توان مصرفی اینورتر 
Power-On time 

0 – 6535h
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 : پارامترها با کارکرد جانبیP8گروه  -9 -4
: پارامترها با کارکرد جانبیP8گروه  9-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P8-00 فرکانس پرش 
JOG running frequency 

2.00Hz تا فرکانس ماکزیمم 0.00Hzاز 

P8-01 
گیری مثبت در مدت زمان شتاب

 حالت پرش
JOG acceleration time 

0.0 – 6500.0s20.0s

P8-02 
گیری مثبت در مدت زمان شتاب

 حالت پرش
JOG deceleration time 

0.0 – 6500.0s20.0s

P8-03 2گیری مثبت مدت زمان شتاب 
Acceleration Time 2 

0.0 – 6500.0s
وابسته به 

 مدل

P8-04
 2گیری منفی مدت زمان شتاب

Deceleration Time 2 
0.0 – 6500.0s

وابسته به 
 مدل

P8-05
 3گیری مثبت مدت زمان شتاب

Acceleration Time 3 
0.0 – 6500.0s

وابسته به 
 مدل

P8-06 3گیری منفی مدت زمان شتاب 
Deceleration Time 3 

0.0 – 6500.0s
وابسته به 

 مدل

P8-07 4گیری مثبت مدت زمان شتاب 
Acceleration Time 4 

0.0 – 6500.0s
وابسته به 

 مدل

P8-08 4گیری منفی مدت زمان شتاب 
Deceleration Time 4 

0.0 – 6500.0s
وابسته به 

 مدل

P8-09
 1فرکانس ممنوعه 

Jump Frequency 1 
0.00Hz تا فرکانس ماکزیمم 0.00Hzاز 

P8-10  2فرکانس ممنوعه 
Jump Frequency 2 

0.00Hz تا فرکانس ماکزیمم 0.00Hzاز 

P8-11 هبازه ممنوع 
Frequency jump amplitude 

0.00Hz تا فرکانس ماکزیمم 0.00Hzاز 

P8-12 

زمان تأخیر میان تغییر جهت 
 چرخش رو به جلو و عقب

Forward/Reverse rotational 
dead-zone time 

0.0 – 3000.0s0.0s

P8-13
 امکان چرخش رو به عقب موتور

Reverse Control 
 : فعال0
0 : غیرفعال1

P8-14 

عملکرد سیستم هنگامی که 
فرکانس تنظیم شده از محدود 

 کننده پایینی فرکانس کمتر است
Running mode when set 
frequency lower than 
frequency lower limit 

 (P0-14)اندازی با مقدار محدود کننده پایینی فرکانس : راه0
 : متوقف کردن سیستم1
 0Hzاندازی سیستم با فرکانس : راه2

0

P8-15 
اصلاح فرکانس خروجی در حالت 

افت فرکانس در خروجی
Droop control 

0.00 – 10.00Hz0.00Hz

P8-16 

برای کل مدت  Thresholdمقدار 
 زمان روشن بودن دستگاه

Accumulative power-on 
time threshold 

0 – 65000h0h
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P8-17 

برای کل مدت  Thresholdمقدار 
 زمان کارکرد دستگاه

Accumulative running time 
threshold 

0 – 65000h0h

P8-18 اندازیمحافظت از موتور قبل از راه 
Startup protection 

 : غیرفعال0
0 : فعال1

P8-19

FDT1فرکانس کاری 

Frequency detection Value 
(FDT1) 

50.00Hz تا فرکانس ماکزیمم 0.00Hzاز 

P8-20

 FDT1ماند برای فرکانس بازه پس
Frequency detection 
hysteresis (FDT hysteresis 1) 

5.0% (FDT1)فرکانس  %100.0تا  %0.0از 

P8-21 

 حوالی مشخص از فرکانس
 تنظیم شده

Detection range of 
frequency

%0.0 )ماکزیمم فرکانس( %100تا  %0.00از 

P8-22 

 های ممنوعهاز فرکانسجهش 
 گیریدر هنگام شتاب

Jump frequency during 
Acceleration/ Deceleration 

 : غیر فعال0
0 : فعال1

P8-25

گیری فرکانس تغییر گروه شتاب
 2به 1مثبت 

Frequency switchover point 
between acceleration time1 
and acceleration time 2 

0.00Hz م فرکانستا ماکزیم 0.00Hzاز 

P8-26

گیری فرکانس تغییر گروه شتاب
 2به  1منفی 

Frequency switchover point 
between deceleration 
time1 and deceleration 
time 2 

0.00Hz تا ماکزیمم فرکانس 0.00Hzاز 

P8-27  قابلیتJog پدتوسط کی 
Terminal JOG preferred

 : غیر فعال0
0 : فعال1

P8-28

FDT2فرکانس کاری 

Frequency detection Value 
(FDT2) 

50.00Hz تا ماکزیمم فرکانس 0.00Hzاز 

P8-29

 FDT2ماند برای فرکانس بازه پس
Frequency detection 
hysteresis (FDT hysteresis 2) 

5.0% (FDT2)فرکانس  %100.0تا  %0.0از 

P8-30

 1فرکانس کاری دلخواه 
Any frequency reaching 
detection value 1 

50.00Hz تا ماکزیمم فرکانس 0.00Hzاز 

P8-31

 1بازه فرکانس دلخواه 
Any frequency reaching 
detection amplitude 1 

%0 )ماکزیمم فرکانس( %100.0تا  %0.0از 

P8-32

 2فرکانس کاری دلخواه 
Any frequency reaching 
detection value 2 

50.00Hz تا ماکزیمم فرکانس 0.00Hzاز 

P8-33

 2بازه فرکانس دلخواه 
Any frequency reaching 
detection amplitude 2 

%0 )ماکزیمم فرکانس( %100.0تا  %0.0از 
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P8-34
 سطح جریان صفر

Zero current detection level 
5.0Hz %300.0تا  0.0از 

P8-35

 مدت زمان سطح جریان صفر
Zero current detection 
delay time 

600.00s0.1sتا  0.00از 

P8-36

 برای Thresholdمقدار 
 اضافه جریان 

Output overcurrent 
threshold 

%200 )جریان نامی موتور( %300.0تا  0.0از 

P8-37

 مدت زمان اضافه جریان
Output overcurrent 
detection delay time 

600.00s0.00sتا  0.00از 

P8-38  1جریان دلخواه شماره 
Any current reaching 1 

%100 )جریان نامی موتور( %300.0تا  0.0از 

P8-39

 1بازه جریان دلخواه شماره 
Any current reaching 1 
amplitude 

%0.0 )جریان نامی موتور( %300.0تا  0.0از 

P8-40  2جریان دلخواه شماره 
Any current reaching 2 

%100 )جریان نامی موتور( %300.0تا  0.0از 

P8-41

 2بازه جریان دلخواه شماره 
Any current reaching 2 
amplitude 

%0.0 )جریان نامی موتور( %300.0تا  0.0از 

P8-42 
مدت زمانی توقف دستگاه پس از 

 مشخص
Timing Function

 : غیر فعال0
0 : فعال1

P8-43 نحوه سنجش زمان توقف 
Timing duration source 

 P8-44: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 : رزرو شده است3

0

P8-44
 زمان مشخص برای توقف

Timing duration 
0.0 – 6500.0min0.0min

P8-45 

محدود کننده پایینی ولتاژ برای 
 AI1ورودی آنالوگ 

AI1 input voltage lower 
limit 

P8-463.10Vتا مقدار پارامتر  0.00از 

P8-46 

محدود کننده بالایی ولتاژ برای 
 AI2ورودی آنالوگ 

AI1 input voltage upper 
limit 

10.0V 6.80Vتا  P8-45از مقدار پارامتر 

P8-47 

 برای Thresholdمقدار 
 دمای هیت سینک

Module temperature 
threshold 

0 - 75°C75°C

P8-48 نحوه کارکرد فن دستگاه 
Cooling fan control 

 : کارکرد در صورتیکه اینورتر در حال کار کردن باشد0
0 : کارکرد پیوسته و بدون توقف1

P8-49
 Wakeupفرکانس 

Wakeup frequency 
 Dormant (P8-51)از مقدار فرکانس 

(P0-10)تا ماکزیمم فرکانس 
0.00Hz

P8-50  تأخیر در عملکردWakeup

Wakeup delay time
0.0 – 6500.0s0.0s
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P8-51
 Dormantفرکانس 

Dormant frequency 
 Wakeup (P8-49) 0.00Hzتا فرکانس  0از مقدار 

P8-52  تأخیر در عملکردDormant

Dormant delay time 
0.0 – 6500.0s0.0s

P8-53 

 اینورتر مدت زمان کارکرد
 از لحظه شروع

Current running time 
reached 

0.0 – 6500.0min0.0min

P8-54Wakeup level1.0% - 150.0%80.0%

 : پارامترهای حفاظت و خطاP9گروه  -10 -4
: پارامترهای حفاظت و خطاP9گروه  10-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-00 

 محافظت از موتور در مقابل
 اضافه بار

Motor overload 
protraction selection 

 : غیرفعال0
1 : فعال1

P9-01 

ضریب محافظت از موتور در 
 مقابل اضافه بار

Motor overload 
protection gain 

0.20 – 10.001.00

P9-02

 موتوراخطار اولیه اضافه بار 
Motor overload warning 
coefficient 

50 – 100%80%

P9-03 
 ضریب جلوگیری از افزایش

 ولتاژ خط
Overvoltage stall gain 

0 100)غیرفعال( تا  0از 

P9-04 

مقدار ولتاژ برای جلوگیری از 
 افزایش ولتاژ خط

Overvoltage stall 
protection voltage 

%130%150تا  %120از 

P9-05 
 ضریب جلوگیری از افزایش

 اضافه جریان
Overcurrent stall gain 

20 100)غیرفعال( تا  0از 

P9-06 

مقدار جریان برای جلوگیری از 
 افزایش اضافه جریان

Overcurrent stall 
protection voltage 

%150%100تا  %200از 

P9-07 

محافظت در مقابل اتصال کوتاه 
 روشن شدنخروجی در موقع 

Short-circuit to ground 
upon power-on 

 :غیرفعال0
1 : فعال1

P9-09 
تعداد دفعات مجاز ریست کردن 

 خودکار خطا
Fault auto reset times 

0 – 200
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-10 

عملکرد خروجی دیجیتال در 
 حالت ریست خودکار خطا

DO action during fault 
auto reset 

 :غیرفعال0
0 : فعال1

P9-11 

ریست  در مدت زمان تأخیر
 کردن خودکار

Time interval of fault auto 
reset 

0.1 – 100.0s1.0s

P9-13 

محافظت در مقابل از دست رفتن 
 یکی از سه فاز خروجی

Output phase loss 
protection selection 

 :غیرفعال0
1 : فعال1

P9-14 اولین خطای رخ داده در سیستم 
1st fault type 

0 – 99

P9-15 
دومین خطای رخ داده در 

 سیستم
2nd fault type

0 – 99

P9-16

سومین خطای رخ داده در 
سیستم )آخرین خطای اتفاق 

 افتاده(
3rd (latest) fault type

0 – 99

P9-17 
 رکانس کاری در لحظه بروزف

 آخرین خطا
Frequency upon 3rd fault 

 مقدار فرکانس کاری در لحظه بروز خطااین پارامتر 
 دهد.را نشان می

P9-18 
جریان خروجی در لحظه بروز 

 آخرین خطا
Current upon 3rd fault 

 این پارامتر مقدار جریان خروجی در لحظه بروز خطا
 دهد.را نشان می

P9-19 
ولتاژ خط در لحظه بروز آخرین 

 خطا
Bus voltage upon 3rd fault 

 پارامتر مقدار ولتاژ خط در لحظه بروز خطااین 
 دهد.را نشان می

P9-20 
 های دیجیتال وضعیت ورودی

 در لحظه بروز آخرین خطا
DI status upon 3rd fault 

های دیجیتال در لحظه بروز این پارامتر آخرین وضعیت ورودی
 دهد.آخرین خطا را نشان می

زیر نشان داده شده ها در های متناظر با ورودیترتیب بیت
 است.

، نشان دهنده آن است که  6تا  0های بودن هر کدام از بیت 1
ورودی دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز آخرین خطا، فعال 

 بوده است.

P9-21 

 های دیجیتال وضعیت خروجی
 در لحظه بروز آخرین خطا

Output status upon 3rd 
fault 

های دیجیتال در لحظه ت خروجیاین پارامتر آخرین وضعی
 دهد.بروز آخرین خطا را نشان می

ها در زیر نشان داده شده های متناظر با خروجیترتیب بیت
 است.

، نشان دهنده آن است که  2تا  0های بودن هر کدام از بیت 1
خروجی دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز آخرین خطا، فعال 

 بوده است.
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-22 

وضعیت دستگاه در لحظه بروز 
 آخرین خطا

AC drive status upon 3rd 
fault 

 رزرو شده است.

P9-23 

 مدت زمان روشن بودن دستگاه
 در لحظه بروز آخرین خطا

Power-on time upon 3rd 
fault 

این پارامتر مدت زمان روشن بودن دستگاه در لحظه بروز 
 دهد.آخرین خطا را نشان می

P9-24 

 مدت زمان کارکرد دستگاه 
 در لحظه بروز آخرین خطا

Running time upon 3rd 
fault 

این پارامتر مدت زمان کارکرد دستگاه در لحظه بروز آخرین 
 دهد.خطا را نشان می

P9-27 
فرکانس کاری در لحظه بروز 

 خطای دوم
Frequency upon 2rd fault 

 بروز خطااین پارامتر مقدار فرکانس کاری در لحظه 
 دهد.را نشان می

P9-28 
جریان خروجی در لحظه بروز 

 خطای دوم
Current upon 2rd fault 

 این پارامتر مقدار جریان خروجی در لحظه بروز خطا
 دهد.را نشان می

P9-29 
ولتاژ خط در لحظه بروز خطای 

 دوم
Bus voltage upon 2rd fault 

 این پارامتر مقدار ولتاژ خط در لحظه بروز خطا 
 دهد.ا نشان می

P9-30 
 های دیجیتال وضعیت ورودی

 در لحظه بروز خطای دوم
DI status upon 2rd fault 

های دیجیتال در لحظه بروز این پارامتر آخرین وضعیت ورودی
 دهد.خطای دوم را نشان می

 ر زیر نشانها دهای متناظر با ورودیترتیب بیت
 داده شده است.

، نشان دهنده آن است که  6تا  0های بودن هر کدام از بیت 1
ورودی دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز خطای دوم، فعال 

 بوده است.

P9-31 

 های دیجیتال وضعیت خروجی
 در لحظه بروز خطای دوم

Output status upon 2rd 
fault 

های دیجیتال در لحظه وضعیت خروجیاین پارامتر آخرین 
 دهد.بروز خطای دوم را نشان می

ها در زیر نشان داده شده های متناظر با خروجیترتیب بیت
 است.

، نشان دهنده آن است که  2تا  0های بودن هر کدام از بیت 1
خروجی دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز خطای دوم، فعال 

 بوده است.

P9-32 

وضعیت دستگاه در لحظه بروز 
 خطای دوم

AC drive status upon 2rd 
fault 

 رزرو شده است.

P9-33 

 مدت زمان روشن بودن دستگاه 
 در لحظه بروز خطای دوم

Power-on time upon 2rd 
fault 

این پارامتر مدت زمان روشن بودن دستگاه در لحظه بروز 
 دهد.خطای دوم را نشان می
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-34 

 مدت زمان کارکرد دستگاه 
 در لحظه بروز خطای دوم

Running time upon 2rd 
fault 

این پارامتر مدت زمان کارکرد دستگاه در لحظه بروز خطای 
 دهد.دوم را نشان می

P9-37 
فرکانس کاری در لحظه بروز 

 خطای اول
Frequency upon 1st fault 

بروز خطا را نشان این پارامتر مقدار فرکانس کاری در لحظه 
 دهد.می

P9-38 
جریان خروجی در لحظه بروز 

 خطای اول
Current upon 1st fault 

 این پارامتر مقدار جریان خروجی در لحظه بروز خطا
 دهد.را نشان می

P9-39 
ولتاژ خط در لحظه بروز خطای 

 اول
Bus voltage upon 1st fault 

 لحظه بروز خطااین پارامتر مقدار ولتاژ خط در 
 دهد.را نشان می

P9-40 
 های دیجیتال وضعیت ورودی

 در لحظه بروز خطای اول
DI status upon 1st fault 

های دیجیتال در لحظه بروز این پارامتر آخرین وضعیت ورودی
 دهد.خطای اول را نشان می

 ها در زیر نشانهای متناظر با ورودیترتیب بیت
 داده شده است.

، نشان دهنده آن است که  6تا  0های بودن هر کدام از بیت 1
ورودی دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز خطای اول، فعال 

 بوده است.

P9-41 

 های دیجیتال وضعیت خروجی
 در لحظه بروز خطای اول

Output status upon 1st 
fault 

های دیجیتال در لحظه این پارامتر آخرین وضعیت خروجی
 دهد.بروز خطای اول را نشان می

 ها در زیر نشانهای متناظر با خروجیترتیب بیت
 داده شده است.

، نشان دهنده آن است که  2تا  0های بودن هر کدام از بیت 1
خروجی دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز خطای اول، فعال 

 بوده است.

P9-42 

وضعیت دستگاه در لحظه بروز 
 خطای اول

AC drive status upon 1st 
fault 

 رزرو شده است.

P9-43 

 مدت زمان روشن بودن دستگاه 
 در لحظه بروز خطای اول

Power-on time upon 1st 
fault 

این پارامتر مدت زمان روشن بودن دستگاه در لحظه بروز 
 دهد.خطای اول را نشان می

P9-44 

 مدت زمان کارکرد دستگاه 
 خطای اول در لحظه بروز

Running time upon 1st 
fault 

این پارامتر مدت زمان کارکرد دستگاه در لحظه بروز خطای 
 دهد.اول را نشان می
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-47 

انتخاب عملکرد دستگاه در اثر 
 بروز خطا )قسمت اول(

Fault protection action 
selection 1 

  ،اضافه بار موتور( بیت اولErr11) 
: قطع خروجی0
: توقف دستگاه بر اساس تنظیمات مربوط به توقف در گروه 1

 P6پارامترهای 
P9-54: ادامه کارکرد بدون توقف با فرکانس پارامتر 2

  ،از دست رفتن یکی از سه فاز ورودی( بیت دومErr12)
همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

  ،از دست رفتن یکی از سه فاز خروجی( بیت سومErr13)
ادیر قابل تنظیم بیت اولهمانند مق

  ،بیت چهارم )خطای وجود آسیب در تجهیزات خارجی
Err15)

همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول
  ،بروز خطا در ارتباط سریال( بیت پنجمErr16)

 همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول

00000

P9-48 

انتخاب عملکرد دستگاه در اثر 
 بروز خطا )قسمت دوم(

Fault protection action 
selection 2 

  ،خطای انکودر( بیت اولErr20) 
: قطع خروجی0
و توقف  V/F: تغییر روش کنترل موتور به حالت کنترلی 1

دستگاه بر اساس تنظیمات مربوط به توقف در گروه 
 P6پارامترهای 

و ادامه  V/F: تغییر روش کنترل موتور به حالت کنترلی 2
 کارکرد بدون توقف

 خطا در خواندن یا نوشتن بیت د( ومEEPROM ،Err21)
 : قطع خروجی0
: توقف دستگاه بر اساس تنظیمات مربوط به توقف در گروه 1

 P6پارامترهای 
 )بیت سوم )رزرو شده است
 )بیت چهارم )رزرو شده است
  ،رسیدن به مدت زمان کارکرد( بیت پنجمErr26)

 P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

0XX00

P9-49 

انتخاب عملکرد دستگاه در اثر 
 بروز خطا )قسمت سوم(

Fault protection action 
selection 3 

  خطای قابل تنظیم شماره( 1بیت اول ،Err27)
P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

  خطای قابل تنظیم شماره( 2بیت دوم ،Err28)
P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

  ،بیت سوم )رسیدن به مدت زمان روشن بودن دستگاه
Err29)

P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

  ،بی باری موتور( بیت چهارمErr30)
 : قطع خروجی0
: توقف دستگاه بر اساس تنظیمات مربوط به توقف در گروه 1

 P6پارامترهای 
و  (P1-04)مقدار فرکانس نامی موتور  %7: ادامه کارکرد با 2

بازگشت به فرکانس تنظیم شده در صورت خارج شدن از بی 
 باری

  بیت پنجم )از دست رفتن فیدبکPID  در حالت کارکرد
 (Err31دستگاه، 

 P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

00000
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-50 

اه در اثر انتخاب عملکرد دستگ
 بروز خطا )قسمت چهارم(

Fault protection action 
selection 4 

  بیت اول )اختلاف زیاد میان سرعت موتور و سرعت
(Err42سنجیده شده توسط انکودر، 

P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

  ،اضافه سرعت موتور( بیت دومErr43)
P9-47همانند مقادیر قابل تنظیم بیت اول پارامتر 

 ( بیت سوم)رزرو شده است
 ( بیت چهارم)رزرو شده است
 )بیت پنجم )رزرو شده است 

X0000

P9-54

فرکانس کاری برای ادامه کار 
 بدون توقف در لحظه بروز خطا

Frequency selection for 
continuing to run upon 
fault 

 در لحظه بروز خطا: فرکانس کاری 0
 (P0-08): فرکانس تنظیم شده 1
 (P0-14): مقدار فرکانس در محدود کننده پایینی فرکانس 2
 (P0-12): مقدار فرکانس در محدود کننده بالائی فرکانس 3
 Backup (P9-55): مقدار فرکانس 4

0

P9-55

 Backupفرکانس 
Backup frequency upon 
abnormality 

%100 )ماکزیمم فرکانس( %100.0تا  %0.0از 

P9-59

 عملکرد دستگاه 
 در هنگام کاهش ولتاژ خط

Action selection at 
instantaneous power 
failure 

 : غیرفعال0
 : کاهش فرکانس کاری1
 گیری تا فرکانس صفر: توقف دستگاه و شتاب2

0

P9-60

فرکانس  Thresholdمقدار 
 خطر هنگام کاهش ولتاژ دکاری 

Action pause judging 
voltage at instantaneous 
power failure 

%90 )فرکانس کاری( %100.0تا  %80.0از 

P9-61

مدت زمان لازم برای تأیید 
 رسیدن به ولتاژ خط نرمال

Voltage rally judging time 
at instantaneous power 
failure 

0.00 – 100.0s0.5s

P9-62

ولتاژ خط در  Thresholdمقدار 
 هنگام کاهش ولتاژ خط

Action judging voltage at 
instantaneous power 
failure 

%80.0 )ولتاژ خط استاندارد( %100.0تا  %60.0از 

P9-63

 باری موتورمحافظت در مقابل بی
Protection upon load 
becoming 0 

 : غیرفعال0
0 : فعال1

P9-64 

باری بی برای Thresholdمقدار 
 موتور

Detection level of load 
becoming 0 

 10% ((P1-03))جریان نامی موتور  %100.0تا  %0.0از 

P9-65

 باری موتورمدت زمان بی
Detection time of load 
becoming 0 

0.00 – 60.0s1.0s

P9-67 

برای اضافه  Thresholdمقدار 
 سرعت موتور

Over-speed detection 
value 

%20.0 )حداکثر فرکانس( %50.0تا  %0.0از 
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 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-68

 مدت اضافه سرعت موتور
Over-speed detection 
time 

0.0 – 60.0s1.0s

P9-69 

برای اختلاف  Thresholdمقدار 
میان سرعت سنجیده شده توسط 

 انکودر و سرعت موتور
Detection value of too 
large speed deviation 

%20.0 )ماکزیمم فرکانس( %50.0تا  %0.0از 

P9-70 

مدت زمان اختلاف میان سرعت 
سنجیده شده توسط انکودر و 

 سرعت موتور
Detection time of too 
large speed deviation 

0.0 – 60.0s5.0s

 داخلی PIDکنترلر :PAگروه  -11 -4
 داخلی PIDکنترلر  :PAگروه  11-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PA-00

 انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی
 PIDبه کنترلر 

PID setting source 

 PA-01: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 : رزرو شده است.3
 DI5های دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس4
 توسط ارتباط 0x1000: مقدار نوشته شده در آدرس 5

 RS485سریال 
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای : 6

0

PA-01
PIDمقدار ورودی کنترلر 

PID digital setting 
0.0% - 100.0%50.0%

PA-02

 فیدبک انتخاب نحوه اعمال مقدار
 PIDبه کنترلر 

PID feedback source 

 AI1: ورودی آنالوگ 0
 AI2: ورودی آنالوگ 1
 : رزرو شده است.2
 AI1 – AI2: مقدار 3
 DI5های دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس4
توسط ارتباط سریال  0x1000: مقدار نوشته شده در آدرس 5

RS485 
 AI1 + AI2: مقدار 6
 AI2و  AI1های آنالوگ : بیشترین مقدار یکی از ورودی7
 AI2و  AI1های آنالوگ : کمترین مقدار یکی از ورودی8

0

PA-03
PIDعملکرد کنترلر 

PID action direction 

 (Forward action): عملکرد مستقیم 0
0 (Reverse action): عملکرد معکوس 1

PA-04

ضریب نمایش مقادیر ورودی و 
 PIDفیدبک کنترلر 

PID setting feedback range 

0 – 655351000

PA-05
 PID  (1PK)در کنترلر  1Pضریب 

Proportional gain Kp1 
0.0 – 100.020.0

PA-06
 PID  (1IT)در کنترلر  1Iضریب 

Integral time Ti1 
0.01 – 10.00s2.00
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PA-07
 PID  (1DT)در کنترلر  1Dضریب 

Differential time Td1 
0.01 – 10.00s0

PA-08

بیشترین فرکانس برای چرخش 
 PIDمعکوس موتور در حالت کنترلی 

Cut-off frequency of PID 
reverse rotation 

2.00Hz تا مقدار ماکزیمم فرکانس 0.00Hzاز 

PA-09
PIDبیشترین خطای مجاز کنترلر 

PID deviation limit 
0.0% - 100.0%0.0%

PA-10

 گیرمحدود کننده تأثیر مشتق
 PIDکنترلر 

PID differential limit 

0.00% - 100.00%0.10%

PA-11
PIDمدت زمان تغییر ورودی کنترلر 

PID setting change time 
0.00 – 650.00s0.00s

PA-12
PIDثابت زمانی فیلتر فیدبک کنترلر 

PID feedback filter time 
0.00 – 60.00s0.00s

PA-13
PIDثابت زمانی فیلتر خروجی کنترلر 

PID output filter time 
0.00 – 60.00s0.00s

PA-14.رزرو شده است 

PA-15
 PID   2pKدر کنترلر  2Pضریب 

Proportional gain Kp2 
0.0 – 100.020.0

PA-16
 PID 2iTدر کنترلر  2Iضریب 

Integral time Ti2 
0.01 – 10.00s2.00s

PA-17
PID   2dTدر کنترلر  2Dضریب 

Differential time Td2 
0.00 – 10.00s0.00s

PA-18

PIDشرایط تغییر ضرایب کنترلر 

PID parameter switchover 
condition 

 : بدون تغییر0
DIهای دیجیتال : تغییر با توجه به ورودی1

 : تغییر با توجه به مقدار خطای کنترلر2
0

PA-19

برای تغییر  1مقدار خطا شماره 
 PIDضرایب کنترلر 

PID parameter switchover 
deviation 1 

0.0% - PA-2020.0%

PA-20

برای تغییر  2مقدار خطا شماره 
 PIDضرایب کنترلر 

PID parameter switchover 
deviation 2 

PA-19 – 100.0%80.0%

PA-21

فرکانس آغازین برای شروع به کار 
 PIDکنترلر 

PID initial value 

0.0% - 100.0%0.0%

PA-22

مدت زمان لازم برای فعال شدن 
 PIDکنترلر 

PID initial value holding time 

0.00 – 650.00s0.00s

PA-23

بیشترین تغییرات مجاز خروجی 
 در حالت عملکرد مستقیم PIDکنترلر 

Maximum deviation between 
two PID outputs in forward 
action 

0.00% - 100.00%10.00%
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PA-24

بیشترین تغییرات مجاز خروجی 
حالت عملکرد  در PIDکنترلر 

 معکوس
Maximum deviation between 
two PID outputs in reverse 
action 

0.00% - 100.00%10.00%

PA-25
 PIDگیر کنترلر عملکرد واحد انتگرال

PID integral property 

 /قابلیت فعال( گیرغیرفعال کردن واحد انتگرالبیت اولI) 
 گیر وجود ندارد.: امکان فعال یا غیرفعال کردن انتگرال0
 وجود دارد.گیر : امکان فعال یا غیرفعال کردن انتگرال1
 گیر در صورت بیت دوم )فعال یا غیرفعال شدن انتگرال

 ها(رسیدن به محدود کننده
 گیر: فعال بودن انتگرال0
 گیر: غیرفعال شدن انتگرال1

00

PA-26

 مقدار خطا برای تشخیص
 از دست رفتن فیدبک

Detection value of PID 
feedback loss 

: غیرفعال0.0%
0.1% - 100.0%

0.0%

PA-27

 مدت زمان برای تشخیص
 از دست رفتن فیدبک

Detection time of PID 
feedback loss 

0.0 – 20.0s0.0s

PA-28

 در حالت PIDعملکرد کنترلر 
 توقف دستگاه

PID operation at stop 

 در حالت توقف دستگاه PID: غیرفعال بودن 0
0 در حالت توقف دستگاه PID: فعال بودن 1
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 : پارامترهای سوئیچینگ فرکانس، سنجش طول و پالسPBگروه  -12 -4
: پارامترهای سوئیچینگ فرکانس، سنجش طول و پالسPBگروه  12-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PB-00

 فرکانس مرجع برای سوئینگ
Swing frequency setting 
mode 

 : بر اساس فرکانس تنظیم شده0
0 (P0-10): بر اساس ماکزیمم فرکانس 1

PB-01
 مقدار سوئینگ فرکانس

Swing frequency amplitude 
0.0 – 100.0%0.0%

PB-02

 مقدار پرش فرکانس
 )مقدار ضربه فرکانس(

Jump frequency amplitude 

0.0 – 50.0%0.0%

PB-03
 یک دوره کامل سوئینگمدت زمان 

Swing frequency cycle 
0.0 – 3000.0s10.0s

PB-04

 ضریب مدت زمان افزایش
 فرکانس سوئینگ

Triangle wave rising time 
coefficient 

0.0 – 100.0%50.0%

PB-05
 برای طول Thresholdمقدار 

Set length 
0 – 65535m1000m

PB-06
 مقدار طول محاسبه شده

Actual length 
0 – 65535m0m

PB-07
 تعداد پالس به ازای هر متر

Number of pulses per meter 
0.1 – 6553.5100.0

PB-08

 برای Threshold 2مقدار 
 شمارنده پالس

Set count value 

1 – 655351000

PB-09

 برای Threshold 1مقدار 
 شمارنده پالس

Designated count value 

1 – 655351000

 ساده داخلی PLC: مقادیر مرجع و PCگروه  -13 -4
ساده داخلی PLC: مقادیر مرجع و PCگروه  13-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PC-00
 0مقدار مرجع شماره 

Reference 0 
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-01
 1مقدار مرجع شماره 

Reference 1
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-02
 2مقدار مرجع شماره 

Reference 2
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-03
 3مقدار مرجع شماره 

Reference 3
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-04
 4مقدار مرجع شماره 

Reference 4
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-05
 5مقدار مرجع شماره 

Reference 5
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-06
 6مقدار مرجع شماره 

Reference 6
-100.0% - +100.0%0.0%
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PC-07
 7مقدار مرجع شماره 

Reference 7
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-08
 8مقدار مرجع شماره 

Reference 8
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-09
 9مقدار مرجع شماره 

Reference 9
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-10
 10مقدار مرجع شماره 

Reference 10
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-11
 11مقدار مرجع شماره 

Reference 11
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-12
 12مقدار مرجع شماره 

Reference 12
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-13
 13مقدار مرجع شماره

Reference 13
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-14
 14مقدار مرجع شماره 

Reference 14
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-15
 15مقدار مرجع شماره 

Reference 15
-100.0% - +100.0%0.0%

PC-16
 ساده داخلی PLCنحوه کارکرد 

Simple PLC running mode 

 توقف دستگاه پس از یک سیکل کامل: 0
: استفاده از آخرین مقدار فرکانس پس از یک 1

 سیکل کامل و ادامه کار با آن فرکانس
 ها: تکرار سیکل فرکانس2

0

PC-17
 ساده داخلی PLCقابلیت بازیابی وضعیت در 

Simple PLC retentive selection

  بیت اول )قابلیت بازیابی وضعیت در هنگام
 خطا در برق ورودی( بروز

 : غیرفعال0
 : فعال1
  بیت دوم )قابلیت بازیابی وضعیت در هنگام

 توقف دستگاه(
 : غیرفعال0
 : فعال1

00

PC-18
 0با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 0 
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-19

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 0شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 0 

0 – 30

PC-20
 1مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 1
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-21

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 1شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 2 

0 – 30

PC-22
 2مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 2
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-23

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 2شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 3 

0 – 30
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PC-24
 3مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 3
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-25

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 3شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 3 

0 – 30

PC-26
 4مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 4
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-27

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 4شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 4 

0 – 30

PC-28
 5مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 5
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-29

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 5شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 5 

0 – 30

PC-30
 6مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 6
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-31

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 6شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 6 

0 – 30

PC-32
 7مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 7
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-33

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 7شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 7 

0 – 30

PC-34
 8مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 8
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-35

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 8شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 8 

0 – 30

PC-36
 9 مقدار مرجع شماره با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 9
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-37

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 9شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 9 

0 – 30

PC-38
 10مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 10 
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-39

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 10شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 10 

0 – 30

PC-40
 11مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 11 
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PC-41

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 11شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 11 

0 – 30

PC-42
 12مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 12 
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-43

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 12شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 12 

0 – 30

PC-44
 13بامقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 13
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-45

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 13شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 13 

0 – 30

PC-46
 14مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 14 
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-47

استفاده از مرجع  گیری در حالتگروه شتاب
 14شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 14 

0 – 30

PC-48
 15مقدار مرجع شماره  با PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 15 
0.0 – 6553.5h/s0.0h/s

PC-49

استفاده از مرجع  در حالتگیری گروه شتاب
 15شماره 

Acceleration / Deceleration time of 
simple PLC reference 15 

0 – 30

PC-50
 ساده داخلی PLCواحد زمانی برای 

Time unit of simple PLC running 

 : ثانیه0
0 : ساعت1

PC-51
 0مرجع شماره  انتخاب نحوه تنظیم مقدار

Reference 0 source 

 PC-00: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 : رزرو شده است.3
های دریافتی از ورودی : فرکانس پالس4

 DI5دیجیتال 
 PID: خروجی حلقه کنترلی 5
 (P0-08): مقدار فرکانس تنظیم شده آغازین 6
 پد: صفحه کلید به علاوه هرزگرد روی کی7
پد با هرزگرد روی کی: صفحه کلید به علاوه 8

 1Hzرزولوشن 

0
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 : پارمترهای ارتباط سریالPDگروه  -14 -4
: پارمترهای ارتباط سریالPDگروه  14-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PD-00
 نرخ انتقال اطلاعات

Baud Rate 

  نرخ انتقال اطلاعات پروتکل( بیت اولModbus) 
0 :300 bps 
1 :600 bps 
2 :1200 bps 
3 :2400 bps 
4 :4800 bps 
5 :9600 bps 
6 :19200 bps 
7 :38400 bps 
8 :57600 bps 
9 :115200 bps 
 .بیت دوم، سوم و چهارم: رزرو شده است 

XXX5

PD-01
 فرمت ارتباط سریال

Data format 

0 :<8, N, 2>   یعنی Non parity & 2 stop bits 
1 :<8, E, 1>   1 یعنی Even parity & 1 stop bit 
2 :<8, O, 1>   1 یعنی Odd parity & 1 stop bit 
3 :<8, N, 1>   یعنی Non parity & 1 stop bit 

0

PD-02
 آدرس محلی دستگاه

Local address 

 Broad cast: آدرس 0
1 : آدرس محلی249 – 1

PD-03
 تأخیر در ارسال پاسخ به فرستنده

Response delay 
0 – 20ms2ms

PD-04

برای تشخیص  Timeoutمدت زمان 
 قطع بودن ارتباط سریال

Communication timeout 

0.0 – 60.0s0.0s

PD-05

 انتخاب پروتکل ارتباط سریال
Modbus protocol selection 
data format 

  پروتکل ارتباطی(بیت اول )انتخاب 
 Modbus: پروتکل غیر استاندارد 0
 Modbus: پروتکل استاندارد 1
 .بیت دوم: رزرو شده است 

X0

PD-06

رزولوشن جریان خوانده شده از 
 ارتباط سریال

Communication reading 
current resolution 

 0.01A   : مقدار رزولوشن0
0.1A   : مقدار رزولوشن1

0

PD-07
 Master/Slaveانتخاب 

Select master or slave 

 Master    : انتخاب0
Slave 0    : انتخاب1
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 : نحوه نمایش و تنظیم پارامترهاPPگروه  -16 -4
: نحوه نمایش و تنظیم پارامترهاPPگروه  16-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PP-00
 عبور ورود به پارامترهارمز 

User password 
0 – 655350

PP-01
 بازگشت به تنظیمات کارخانه

Restore default setting 

 : غیرفعال0
ای بجز پارامترهای مربوط به : بازگشت به تنظیمات کارخانه1

 مشخصات موتور و موارد ذخیره شده
0

PP-02

 دستگاه Uو  Dنمایش پارامترهای 
AC drive parameter display 
property 

  نمایش پارامترهای گروه( بیت اولU) 
 : غیرفعال0
 : فعال1
  نمایش پارامترهای گروه( بیت دومD) 
 : غیرفعال0
 : فعال1

11

PP-03

نمایش پارامترهای دلخواه و تغییر 
 کرده

Individualized parameter 
display property 

 کاربر( بیت اول )نمایش پارامترهای دلخواه 
 : غیرفعال0
 : فعال1
  بیت دوم )نمایش پارامترهای تغییر کرده از حالت

 فرض(پیش
 : غیرفعال0
 : فعال1

00

PP-04

 امکان تغییر پارامترها
Parameter modification 
property 

 : فعال0
0 : غیرفعال1
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

4- 17- گروه A0: کنترل گشتاور 
: کنترل گشتاورD0 گروه 17-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

A0-00
 انتخاب کنترل گشتاور/ سرعت موتور

Speed/torque control selection 
 : کنترل سرعت0
0 : کنترل گشتاور1

A0-01

انتخاب روش تنظیم مقدار گشتاور در 
 حالت کنترل گشتاور موتور

Torque setting source in torque 
control 

 D0-03: مقدار پارامتر 0
 AI1: ورودی آنالوگ 1
 AI2: ورودی آنالوگ 2
 : رزرو شده است.3
 DI5های دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس4
 : ارتباط سریال5
 AI2و  AI1های آنالوگ : کمترین مقدار یکی از ورودی6
 AI2و  AI1های آنالوگ : بیشترین مقدار یکی از ورودی7

0

A0-03

گشتاور  مقدار گشتاور در حالت کنترل
 موتور

Torque digital setting in torque 
control 

-200.0% - 200.0%150.0%

A0-05

بیشترین فرکانس مجاز در چرخش رو به 
 جلو در حالت کنترل گشتاور موتور

Forward maximum frequency in 
torque control 

P0-1050.00Hzتا ماکزیمم فرکانس  0.00Hzاز 

A0-06

بیشترین فرکانس مجاز در چرخش رو به 
 عقب در حالت کنترل گشتاور موتور

Reverse maximum frequency in 
torque control 

P0-1050.00Hzتا ماکزیمم فرکانس  0.00Hzاز 

A0-07

گیری مثبت در حالت شتابمدت زمان 
 کنترل گشتاور موتور

Acceleration time in torque 
control 

0.00 – 65000s0.00s

A0-08

گیری منفی در حالت مدت زمان شتاب
 کنترل گشتاور موتور

Deceleration time in torque 
control 

0.00 – 65000s0.00s
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 : پارامترهای مانیتورینگU0گروه -23 -4
: پارامترهای مانیتورینگU0گروه 23-4جدول 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

U0-00
 فرکانس کاری

Running frequency (Hz)

0.00 – 320.00Hz (P0-22 = 2) 
0.0 – 3200.0Hz (P0-22 = 1) 

U0-01
 فرکانس تنظیم شده

Set frequency (Hz)

0.00 – 320.00Hz (P0-22 = 2) 
0.0 – 3200.0Hz (P0-22 = 1) 

U0-02
 ولتاژ خط

Bus voltage 
0.0 – 3000.0V

U0-03
 ولتاژ خروجی

Output voltage
0 – 1140V

U0-04
 ولتاژ خط

Output Current
0.0 – 3000.0V

U0-05
 توان خروجی

Output Power
0 - 32767

U0-06
 گشتاور خروجی

Output torque 
-200.0% - 200.0%

U0-07
 VDIو  DIهای دیجیتال وضعیت ورودی

DI state 
0 - 32767

U0-08
 VDOو  DOهای دیجیتال وضعیت خروجی

DO state 
0 - 1023

U0-09
AI1ولتاژ ورودی آنالوگ 

AI1 voltage (V) 
0.00 – 10.57V

U0-10
AI2ولتاژ / جریان ورودی آنالوگ 

AI2 voltage (V) / Current (mA) 

0.00 – 10.57V
0.00 – 20.00mA

U0-12
های دریافت شده تعداد پالس

Count value 

U0-13
مقدار طول محاسبه شده

Length value 

U0-14
 سرعت چرخش موتور

Load speed 
0 - 65535

U0-15
PIDتنظیمات 

PID setting
0 – 65535

U0-16
PIDفیدبک 

PID feedback 
0 – 65535

U0-17
PLCوضعیت 

PLC stage 

U0-18
DI5های ورودی دیجیتال فرکانس پالس

Input pulse frequency (Hz) 
0.00 – 100.0kHz

U0-19
 فرکانس کاری خروجی دریافت شده از حلقه فیدبک

Feedback speed 

-320.00 – 320.00Hz (P0-22 = 2) 
-3200.0 – 3200.0Hz (P0-22 = 1) 

U0-20
 مدت زمان باقی مانده کارکرد در حالت توقف اتوماتیک

Remaining running time 
0.0 – 6500.0min

U0-21
 قبل از اصلاح AI1ولتاژ / جریان ورودی آنالوگ 

AI1 voltage befor correction 

0.00 – 10.57V
0.00 – 20.00mA

U0-22

 قبل از اصلاح AI2ولتاژ / جریان ورودی آنالوگ 
AI2 voltage (V) / Current (mA) before 
Correction 

0.00 – 10.57V
0.00 – 20.00mA
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 فصل چهارم همراه مقادیر قابل تنظیم آنهالیست تمامی پارامترها به 

 فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

U0-24
 سرعت خطی چرخش موتور

Linear speed 
0 – 65535m/min

U0-27
DI5های ورودی دیجیتال فرکانس پالس

Pulse input frequency 
0 – 65535Hz

U0-28
 0x1000مقدار رجیستر 

Communication setting value 
-100.00% - 100.00%

U0-29
 فرکانس کاری خروجی دریافت شده از انکودر

Encoder feedback speed 

-320.00 – 320.00Hz (P0-22 = 2) 
-3200.0 – 3200.0Hz (P0-22 = 1) 

U0-30
 (Xفرکانس اصلی دستگاه )فرکانس 

Main frequency X 

-320.00 – 320.00Hz (P0-22 = 2) 
-3200.0 – 3200.0Hz (P0-22 = 1) 

U0-31
 (Yفرکانس کمکی دستگاه )فرکانس 

Auxiliary frequency Y 

-320.00 – 320.00Hz (P0-22 = 2) 
-3200.0 – 3200.0Hz (P0-22 = 1) 

U0-33
 موتور سنکرونموقعیت روتور 

Synchronous motor rotor position 
0.0° - 359.9°

U0-35
 گشتاور مورد نظر

Target torque 
-200.00% - 200.00%

U0-37
(PF)ضریب توان 

Power factor angle 

U0-38
ABZدر انکودر  Bو  Aهای تعداد پالس

ABZ position 
0 - 65535

U0-39
V/F separationمقدار ولتاژ مورد نظر در حالت 

Target voltage upon V/F separation 
 تا مقدار ولتاژ نامی موتور 0از 

U0-40
V/F separationمقدار ولتاژ خروجی ولتاژ در حالت 

Output voltage upon V/F separation 
 تا مقدار ولتاژ نامی موتور 0از 

U0-41
 VDIو  DIهای دیجیتال وضعیت ورودی

DI state visual display 
 به شکل سمبل

U0-42
 VDOو  DOهای دیجیتال وضعیت خروجی

DO state visual display 
 به شکل سمبل

U0-43
1های دیجیتال وضعیت ورودی

DI function state visual display 1 

U0-44
2های دیجیتال وضعیت ورودی

DI function state visual display 2 

U0-45
کد خطای اتفاق افتاده

Fault information 

U0-58
ABZدر انکودر  Zهای تعداد پالس

Phase Z counting 
0 – 65535

U0-59
 فرکانس تنظیم شده

Current set frequency 
-100.00% - 100.00%

U0-60
 فرکانس کاری

Current running frequency 
-100.00% - 100.00%

U0-61
 وضعیت کارکرد دستگاه

AC drive running state 
0 - 65535

U0-62
 کد آخرین خطای اتفاق افتاده

Current fault code 
0 - 99

U0-65
 محدود کننده بالائی گشتاور

Torque upper limit 
-200.00% - 200.00%
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت - 5
 های اصلی، کمکی و کاری دستگاهتنظیم فرکانس -1 -5

( و یک Xدارای یک فرکانس اصلی )فرکانس  NG100و  NH100اینورترهای سری 
د. همچنین نباشنظیم فرکانس کاری دستگاه می( برای تYفرکانس کمکی )فرکانس 

 :باشند که عبارتند ازروش مختلف قابل تنظیم می 9فرکانس اصلی و کمکی دستگاه به 
 P0-08پد و تغییر پارامتر از طریق صفحه کی (1
AI1آنالوگ  از طریق ورودی (2

 AI2از طریق ورودی آنالوگ  (3
 DI5استفاده از ورودی پالس در ورودی  (4
 های دیجیتالترکیبی از ورودیاز طریق  (5
 ساده داخلی PLCاستفاده از  (6
 داخلی PIDاز طریق خروجی حلقه کنترلی  (7
 با استفاده از ارتباط سریال (8
پداستفاده از هرزگرد روی کی (9

های تنظیم فرکانس اصلی نشان داده شده است.روش 1-5شکل در 

 یاصل سفرکان میتنظ یهاروش 1-5شکل 

پارامترهای مؤثر در تنظیم فرکانس کاری دستگاه را به اختصار نشان  1-5جدول 
 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت  دهد.می

های انتخابی قابل ذکر است برای کسب اطلاعات در مورد جزئیات هر یک از روش
 مراجعه کنید.در راهنمای جامع محصول به قسمت مربوط به آن روش 
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

پارامترهای مؤثر در تنظیم فرکانس کاری دستگاه 1-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* P0-03 فرکانس( انتخاب روش تنظیم فرکانس اصلی دستگاهX) 0

P0-04 فرکانس( انتخاب روش تنظیم فرکانس کمکی دستگاهY) 0

P0-050 بازه تغییرات فرکانس کمکی

P0-060 مقدار مجاز برای فرکانس کمکی با توجه به بازه انتخاب شده

P0-070 انتخاب منبع تولید فرکانس کاری دستگاه

* P0-08 فرکانس تنظیم شده(Initial frequency)50.00Hz

* P0-10 ماکزیمم فرکانس(Maximum frequency)50.00Hz

* P0-11انتخاب محدود کننده بالایی فرکانس کاری (Source of frequency upper limit)0

* P0-12 محدود کننده حد بالایی فرکانس کاری(Upper limit)50.00Hz

* P0-130.00 مقدار آفست محدود کننده بالایی فرکانس کاریHz

* P0-14 محدود کننده حد پایین فرکانس کاری(Lower limit)0.00Hz

P0-21 آفست فرکانسZ  (Z frequency offset)0.00Hz

* P0-222 رزولوشن فرکانس دستگاه

P0-23 0 بروز حادثهبازگشت به آخرین فرکانس تنظیم شده قبل از

 Start/Stopتعیین نحوه ارسال فرامین  -2 -5
 Start/Stop امکان ارسال فرامین sinus vega به طور کلی در اینورترهای سری

 د که این سه روش عبارتند از:باشریزی میبه سه روش قابل برنامه
 در این حالت جهت ارسال فرامین  پد:صفحه کیStart/Stop بایست از می

 پد استفاده کرد.بر روی صفحه کی و  کلیدهای 
 های در این حالت با توجه به وضعیت ورودی های ورودی دیجیتال:ترمینال

 شود.دیجیتال و همچنین عملکرد تعیین شده برای آنها، کارکرد دستگاه تعیین می
 ارتباط سریال RS485 در این حالت با استفاده از ارتباط سریال :RS485  و

 .گرددمیعملکرد دستگاه تعیین  Modbus RTUدستورات ارسالی تحت پروتکل 
جهت تعیین روش ارسال فرامین در نظر گرفته شده است. لازم به ذکر  P0-02پارامتر 

های ورودی و همچنین ارتباط سریال است برای کسب اطلاعات بیشتر در مورد ترمینال
 محصول مراجعه کنید. به بخش مربوط به هر یک در راهنمای جامع
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 دستگاه Start/Stopنحوه  -3 -5
 (Start Mode)اندازی دستگاه های راهانواع روش -1 -3 -5

قادر به  NG100و  NH100اینورترهای سری با توجه به نوع سیستم متصل به دستگاه، 
 د که عبارتند از:نباشاندازی موتور در سه نوع مختلف میراه

 اندازی مستقیمراه :(P6-00 = 0)

اندازی اندازی موتور متصل به دستگاه، راهترین و پر کاربردترین روش راهمعمول
هایی که اینرسی کمتر دارند و نیاز به پیش تحریک باشد. این حالت در سیستممستقیم می
و فرکانس شروع  DCباشد، کاربرد دارد. در این حالت امکان استفاده از ترمز موتور نمی

اندازی ی کاربرد مربوطه وجود دارد. به منظور تنظیم نحوه راهبرا 0Hzبه کار غیر از 
 شود.تنظیم می 0بر روی مقدار  P6-00دستگاه در این حالت، پارامتر 

 میفرکانس در حالت شروع به کار مستق شینمودار افزا 2-5شکل 

 چرخش فعلی: اندازی با در نظر گرفتن سرعتراه (P6-00 = 1)

گیرد و با توجه در این روش اینورتر ابتدا سرعت چرخش فعلی دستگاه را در نظر می
که هایی با اینرسی بالا کند. این روش در سیستماندازی میبه آن، موتور را مجدداً راه

شوند کاربرد دارد. به منظور تنظیم نحوه بعد از بروز خطا به سرعت متوقف نمی
 شود.تنظیم می 1بر روی مقدار  P6-00اندازی دستگاه در این حالت، پارامتر راه

 ینظرگرفتن سرعت چرخش فعلدرافرکانس درحالت شروع بکار بنمودار  3-5شکل 
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 اندازی پس از پیش تحریک موتور:راه (P6-00 = 2)

موتورهای آسنکرون در نظر گرفته شده است، به منظور  در این روش که صرفاً برای
گویی در لحظه شروع به کار کاربرد افزایش بازده موتور و همچنین افزایش سرعت پاسخ

 دارد.
پذیر تر را امکانگیری کوتاهاستفاده از این روش امکان رسیدن به زمان شتاب

 سازد.می
س شروع به کار غیر از صفر برای ، فرکانDCدر این حالت امکان استفاده از ترمز 

 P6-00اندازی دستگاه به این حالت، پارامتر کاربر وجود دارد. به منظور تنظیم نحوه راه

 شود.تنظیم می 2 =

 شروع به کار با پیش تحریک موتورفرکانس در حالت  شینمودار افزا 4-5 شکل

اندازی موتور را به اختصار نشان پارامترهای مؤثر در تنظیم روش راه 2-5جدول 
 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت  دهد.می

اندازی موتورراهپارامترهای مؤثر در تنظیم روش  2-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* P0-17 1گیری مثبت مدت زمان شتاب (Acceleration Time 1) 
وابسته به 

 مدل
P0-19ها گیریرزولوشن زمان برای شتابAcceleration/Deceleration time resolution1

* P6-00 نحوه شروع به کارStart mode0

P6-010 نحوه شروع به کار با در نظر گرفتن سرعت چرخش فعلی موتور

P6-0220 ضریب یافتن سرعت چرخش فعلی

* P6-03 فرکانس اولیهStartup frequency0.00Hz

* P6-04 مدت زمان اعمال فرکانس اولیهStartup frequency holding time0.00s

* P6-05 مقدار جریان ترمزDC 0 )در لحظه شروع(  / مقدار جریان پیش تحریک موتور%

* P6-06  مدت زمان اعمال ترمزDC 0.0 )در لحظه شروع(    / مدت زمان اعمال پیش تحریکs 
* P6-070 گیری مثبت و منفینوع منحنی شتاب

*P6-08 نسبت زمان به نمودارS 30.0 گیریدر لحظه شروع شتاب%
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 (Stop Mode)های توقف موتور انواع روش -2 -3 -5
قادر به  NG100و  NH100اینورترهای سری نوع سیستم متصل به دستگاه، با توجه به 

 د که عبارتند از:نباشمتوقف کردن موتور به دو روش مختلف می
 گیری منفی تا توقف کاملتوقف تدریجی و شتاب (Decelerate to stop) 

دستگاه با کاهش تدریجی فرکانس خروجی، موتور متصل به دستگاه را  ،در این روش
سازد. این حالت برای کاربردهایی که کنترل نحوه توقف موتور دارای اهمیت متوقف می

نیز وجود دارد. به منظور  DCاست کاربرد دارد. در این حالت امکان استفاده از ترمز 
 شود.تنظیم می 0بر روی مقدار  P6-10در این حالت پارامتر تنظیم نحوه توقف دستگاه 

 گیری منفی تا توقف کاملتوقف تدریجی دستگاه و شتابنمودار  5-5شکل 

 قطع خروجی دستگاه (Coast to stop) 
در این روش، دستگاه پس از دریافت پیام توقف، خروجی را قطع کرده و موتور با 

شود. جهت تنظیم نحوه توقف توجه به اینرسی به صورت خود به خودی متوقف می
 شود.تنظیم می 1بر روی مقدار  P6-10دستگاه در این حالت، پارامتر 

نمودار قطع خروجی دستگاه6-5شکل 
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

دهد. پارامترهای مؤثر در تنظیم روش توقف موتور را به اختصار نشان می 3-5جدول 
 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

م روش توقف موتورپارامترهای مؤثر در تنظی 3-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* P0-181گیری منفی مدت زمان شتاب (Deceleration Time 1)وابسته به مدل 
P0-19 ها گیریرزولوشن زمان برای شتابAcceleration/Deceleration time resolution 1 

* P6-070 گیری مثبت و منفینوع منحنی شتاب

* P6-08 نسبت زمان به نمودارS 30.0 گیریدر لحظه شروع شتاب%

* P6-09 نسبت زمان به نمودارS 30.0 گیریدر لحظه پایان شتاب%

* P6-10 نحوه توقف(Stop mode)0

P6-11 فرکانس اعمال ترمزDC 0.00 در هنگام توقفHz

P6-12 مدت تأخیر قبل از اعمال ترمزDC0.0s

* P6-13 مقدار جریان ترمزDC 0 در هنگام توقف%

* P6-14 مدت زمان اعمال ترمزDC 0.0 در هنگام توقفs

 تنظیم مشخصات موتور و فرآیند تنظیم خودکار -4 -5
به طور کلی به دلیل ساختار کنترلی دستگاه، مشخصات موتور اعم از ظرفیت موتور، 

، هاپیچی سیمهامقاومت ولتاژ کاری، جریان مصرفی و ... و همچنین مشخصاتی مانند
 باشند.و ... در عملکرد سیستم بسیار مؤثر می PIها، پارامترهای پیچجریان نشتی سیم

 شود.ای بسیار مؤثر و مهم تلقی میلذا تنظیم مشخصات دستگاه مسئله

 تنظیم دستی مشخصات موتور -1 -4 -5
... بر  تعدادی از مشخصات موتور اعم از ولتاژ کاری، جریان کاری، سرعت چرخش و

های ها را به صورت دستی در پارامترتوان آناند که میروی پلاک موتور درج شده
 دستگاه تنظیم نمود.

جدول  باشد.اندازی دستگاه بسیار حیاتی و مهم میتنظیم این مشخصات قبل از راه
 دهد.ای از پارامترهای اصلی موتور را نشان میخلاصه 5-4

موتورمشخصات پارامترهای اصلی  4-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P1-001 انتخاب نوع موتور

P1-01 توان نامی موتورRated motor powerوابسته به مدل 
P1-02 ولتاژ نامی موتورRated motor voltageوابسته به مدل 
P1-03 جریان نامی موتورRated motor currentوابسته به مدل 
P1-04 فرکانس نامی موتورRated motor frequencyوابسته به مدل 
P1-05 سرعت چرخش نامی موتورRated motor rotation speedوابسته به مدل 
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 خودکار مشخصات موتور تنظیم -2 -4 -5
ها، مقدار جریان نشتی، پارامترهای پیچتعدادی از مشخصات موتور مانند مقاومت سیم

PI باشند. برای رفع این مسئله و تنظیم و ... به صورت مستقیم قابل محاسبه نمی
قابلیت تنظیم خودکار این  NG100و  NH100اینورترهای سری پارامترهای مربوطه، 

اجرای فرآیند تنظیم خودکار فقط در باید توجه کرد که  در نظر گرفته است. پارامترها را
 باشد.پد امکان پذیر میلت ارسال فرامین از طریق صفحه کیحا

باری و تحت بار  موتور قادر به محاسبه این مشخصات این قابلیت در دو حالت بی
 باشد:می

 باریتنظیم خودکار در حالت بی 
وتور را از بار متصل به آن جدا کرده و پس از تنظیم مشخصات در این حالت ابتدا م

کنیم. سپس با توجه به نوع پلاک موتور، مشخصات انکودر متصل به موتور را تنظیم می
فرآیند تنظیم خودکار را  P1-37موتور )سنکرون یا آسنکرون( با استفاده از پارامتر 

موتور فرکانس نامی،  %80و  0Hzانس کنیم. در این حالت اینورتر در فرکاندازی میراه
پارامترهای  5-5جدول نماید. را محاسبه و تنظیم می آنهامشخصات اندازی کرده و را راه

 دهد.باری را نشان میاندازی فرآیند تنظیم خودکار در حالت بیمؤثر در راه

یباریخودکار در حالت ب میتنظ ندیفرآ یاندازمؤثر در راه یپارامترها 5-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P0-171گیری مثبت مدت زمان شتاب (Acceleration Time 1)وابسته به مدل 
P0-181گیری منفی مدت زمان شتاب (Deceleration Time 1)وابسته به مدل 
P1-001 انتخاب نوع موتور

P1-01 توان نامی موتورRated motor powerوابسته به مدل 
P1-02 ولتاژ نامی موتورRated motor voltageوابسته به مدل 
P1-03 جریان نامی موتورRated motor currentوابسته به مدل 
P1-04 فرکانس نامی موتورRated motor frequencyوابسته به مدل 
P1-05 سرعت چرخش نامی موتورRated motor rotation speedبه مدل وابسته 
P1-271024 های انکودر در هر چرخشتعداد پالس

P1-28 انتخاب نوع انکودرEncoder type selection0

P1-30 فاز و ترتیب سیگنال انکودر تفاضلیABZ0

P1-370 انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار

 تنظیم خودکار در حالت تحت بار 
در این حالت پس از تنظیم مشخصات پلاک موتور، با توجه به نوع موتور )سنکرون یا 

کنیم. در اندازی می، فرآیند تنظیم خودکار را راهP1-37با استفاده از پارامتر آسنکرون( 
را محاسبه و  آنمشخصات اندازی و موتور را راه 0Hzاین حالت، اینورتر در فرکانس 

ذکر است به دلیل ساختار این حالت، محاسبه پارامترهای کنترلی نماید. قابل تنظیم می
PI اندازی فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای مؤثر در راه 6-5جدول باشد. پذیر نمیامکان

 دهد.در حالت تحت بار را نشان می
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

حالت تحت بارخودکار در  میتنظ ندیفرآ یاندازمؤثر در راه یپارامترها 6-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P1-001 انتخاب نوع موتور

P1-01 توان نامی موتورRated motor powerوابسته به مدل 
P1-02 ولتاژ نامی موتورRated motor voltageوابسته به مدل 
P1-03 جریان نامی موتورRated motor currentوابسته به مدل 
P1-04 فرکانس نامی موتورRated motor frequencyوابسته به مدل 
P1-05 سرعت چرخش نامی موتورRated motor rotation speedوابسته به مدل 
P1-370 انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار

 دهد.اندازی فرآیند تنظیم خودکار موتور را نشان مینحوه راه 7-5شکل 

 اندازی فرآیند تنظیم خودکار موتورنحوه راه 7-5شکل 

شوند را به پارامترهایی که در فرآیند تنظیم خودکار محاسبه و تنظیم می 7-5جدول 
 دهد.طور خلاصه نشان می

محاسبه شده در فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای 7-5جدول 

 پارامتر نوع موتور
تنظیم خودکار در 

 باریحالت بی
تنظیم خودکار در 

 حالت تحت بار
P1-06 موتور سنکرون

P1-07 موتور سنکرون

P1-08 موتور سنکرون

P1-09 موتور سنکرون

P1-10 موتور سنکرون

P2-13 مشترک

P2-14 مشترک

P2-15 مشترک

P2-16 مشترک

P1-16 موتور آسنکرون

P1-17 موتور آسنکرون

P1-18 موتور آسنکرون

P1-20 موتور آسنکرون
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 های دیجیتال و آنالوگاستفاده از ورودی و خروجی -5 -5
 :DIهای دیجیتال ورودی -1 -5 -5

تعداد هفت ورودی دیجیتال که یکی  NG100و  NH100اینورترهای سری به طور کلی 
د. ندهباشد، بر روی برد کنترلی ارائه میمی 100KHzاز آنها ورودی پالس با فرکانس 

توان یک عملکرد را به هر باشند که مینوع عملکرد مختلف می 50ها دارای این ورودی
 یک از آنها اختصاص داد.

 دهد.را نشان میهای دیجیتال مدار داخلی ورودی 9-5شکل 

 های دیجیتالمدار داخلی ورودی 8-5 شکل

دهد.دهد را نشان میهای دیجیتال را نشان مینحوه اتصال به ورودی 9-5شکل 

 های دیجیتالنحوه اتصال به ورودی 9-5شکل 

 باشد.می 9Vو حداقل  24Vها حداکثر ولتاژ تحریک این ورودی

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت



 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

بایست پارامتر متناظر با آن ها، میبرای تنظیم عملکرد هر یک از ورودی
(P4-00, P4-01, P4-02, …) به طور خلاصه  8-5جدول ها که در را بر روی یکی از قابلیت

 اند، تنظیم نمود.بیان شده

ی دیجیتالهاعملکرد ورودی 8-5جدول 
 عملکرد ورودی مقدار

 غیر فعال 0
 (Forward run)چرخش مستقیم  1
 (Reverse run)چرخش معکوس  2
 (Three line control)بیت سوم برای حالت منطقی سه بیتی  3
 (Forward jog)پرش به جلو  4
 (Reverse jog)پرش رو به عقب  5
 (Terminal up)افزایش فرکانس  6
 (Terminal down)کاهش فرکانس  7
 (Coast to stop)توقف یکباره  8
 (Fault reset)لغو خطاها  9

 (Run pause)نگاه داشتن دستگاه از حالت کاری  10
(Input of external fault normally open (NO))ورودی سیگنال خطای خارجی  11

 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  12
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  13
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  14
 PCاستفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  15
 گیریبیت اول برای انتخاب گروه شتاب 16
 گیریبیت دوم برای انتخاب گروه شتاب 17
 P0-07سوئیچینگ کردن فرکانس کاری با توجه به پارامتر  18
 ریست کردن تنظیمات اعمالی بر روی فرکانس 19
 پدیا کی RS485های ورودی دیجیتال و سریال تعویض روش دریافت فرمان میان حالت 20
 های خارجی بر روی فرکانس کاریبی اثر کردن سیگنال 21
 PIDمتوقف کردن عملکرد کنترلر  22
 داخلی PLCریست کردن وضعیت  23
 Swing pauseتوقف نوسان حول فرکانس مرکزی  24
 ورودی شمارنده پالس 25
 ریست کردن شمارش پالس 26
 (DI5ورودی شمارنده طول )فقط ورودی  27
 شمارش طولریست کردن  28
 ممنوعیت کارکرد دستگاه در حالت کنترل گشتاور 29
 (DI5ورودی پالس با فرکانس بالا )فقط ورودی  30
 رزرو شده است 31
 DC breakبه خروجی  DCتزریق جریان  32
(Input of external fault normally closed (NC))ورودی سیگنال خطای خارجی  33

 تغییر فرکانسچشم پوشی از فرامین  34
 PIDعملکرد معکوس کنترلر  35
 External stop command 1 1فرمان توقف خارجی  36
 RS485تعویض روش دریافت فرمان میان حالت ورودی دیجیتال و ورودی سریال  37
 PIDگیر کنترلر غیر فعال کردن واحد انتگرال 38
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 عملکرد ورودی مقدار
 سوئیچ میان فرکانس اصلی و فرکانس آغازین 39
 سوئیچ میان فرکانس فرعی و فرکانس آغازین 40
 بیت اول برای انتخاب پروفایل موتور متصل به اینورتر 41
 بیت دوم برای انتخاب پروفایل موتور متصل به اینورتر 42
 PIDتغییر ضرایب کنترلر  43
 defined fault (Error 27)( 27ورودی سیگنال خطای خارجی قابل تنظیم )خطای  44
 defined fault (Error 28)( 28ی سیگنال خطای خارجی قابل تنظیم )خطای ورود 45
 های کنترلی سرعت و گشتاورتعویض روش کنترلی دستگاه بین حالت 46
 (Emergency stop)توقف اضطراری  47
 External stop command 2 2فرمان توقف خارجی  48
 DCاعمال ترمز  49
 دستگاه از لحظه شروع به کار ریست کردن مدت زمان کارکرد 50
 های دو بیتی یا سه بیتیسوئیچ میان منطق 51
 رزرو شده است 52

ها امکان تغییر منطق کاری و معکوس کردن در این دستگاه برای هر یک از ورودی
قابل کنترل  P4-39و  P4-38عملکرد آنها وجود دارد. این قابلیت توسط پارامترهای 

 باشد.می
باشند دهی میدارای قابلیت تنظیم تأخیر در پاسخ DI3و  DI1  ،DI2همچنین سه ورودی 

 باشند.قابل تنظیم می P4-37و  P4-35  ،P4-36که به ترتیب توسط پارامترهای 
ها و را با توجه به ولتاژ ترمینال DI1وضعیت ورودی دیجیتال  9-5جدول به طور مثال 

 دهد.نشان می P4-38وضعیت پارامتر 

های دیجیتالوضعیت ورودی 9-5جدول 
 P4-38 PW DI1 وضعیت ورودی

 24V 24V 00000 غیر فعال
0000024V0V فعال

000000V24V فعال

 0V 0V 00000 غیرفعال
0000124V 24V فعال

 24V 0V 00001 غیرفعال
 0V 24V 00001 غیرفعال

000010V0V فعال
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های دیجیتال مؤثر هستند را ای از پارامترها که در تنظیم ورودیخلاصه 10-5جدول 
 اند.مشخص شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت نشان می

تالیجید یهایورود میدر تنظ مؤثر یپارامترها 10-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* P4-00 انتخاب عملکرد ورودیDI11

* P4-01 انتخاب عملکرد ورودیDI24

* P4-02 انتخاب عملکرد ورودیDI39

* P4-03 انتخاب عملکرد ورودیDI412

* P4-04 انتخاب عملکرد ورودیDI513

* P4-05 انتخاب عملکرد ورودیDI60

* P4-06 انتخاب عملکرد ورودیDI70

P4-10های افزاری برای ورودیفیلتر نویز نرمDI0.010s

P4-110 های دیجیتالانتخاب منطق ورودی

P4-121.00 نرخ تغییرات فرکانس توسط ورودی دیجیتالHz/s

* P4-35 تأخیر در پاسخ ورودیDI10.0s

* P4-36 تأخیر در پاسخ ورودیDI20.0s

* P4-37 تأخیر در پاسخ ورودیDI30.0s

P4-3800000 های دیجیتال )قسمت اول(انتخاب منطق ورودی

P4-39های دیجیتال )قسمت دوم(انتخاب منطق ورودی XXX00

 های دیجیتالخروجی -2 -5 -5
تعداد دو خروجی رله و یک خروجی  NG100و  NH100اینورترهای سری به طور کلی 
ها د. این خروجیندهبر روی برد کنترلی خود ارائه می Open Collectorترانزیستوری 

از این عملکردها را به  توان هر یکباشند که میمینوع عملکرد مختلف  40دارای 
 دهد.ها را نشان میمدار داخلی این خروجی 10-5شکل  ها اختصاص داد.خروجی

تالیجید یهاخروجی یمدار داخل 10-5شکل 

 30VDC/1Aو  250VAC/3Aها و مشخصات رله 24Vولتاژ خروجی ترانزیستوری 
 باشند.می

ها می بایست پارامتر متناظر با آن برای تنظیم عملکرد هر یک از خروجی
(P5-01, P5-02, P5-03) به طور خلاصه  11-5جدول ها که در را بر روی یکی از قابلیت

 بیان شده است، تنظیم نمود.
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ی دیجیتالهاعملکرد خروجی 11-5جدول 
 خروجیعملکرد  مقدار

 غیر فعال 0
 اندازی موتوراینورتر در حال راه 1
 بروز خطا در عملکرد اینورتر 2
 FTD1رسیدن فرکانس کاری به فرکانس  3
 رسیدن فرکانس کاری به حوالی مشخصی از فرکانس تنظیم شده 4
 )بدون احتساب توقف دستگاه( 0Hzاندازی موتور در فرکانس راه 5
 اخطار اولیه اضافه بار بر روی موتور 6
 اخطار اولیه اضافه بار بر روی اینورتر 7
 PB-08رسیدن شمارنده پالس به مقدار مشخص شده توسط پارامتر  8
 PB-09رسیدن شمارنده پالس به مقدار مشخص شده توسط پارامتر  9

 PB-05رسیدن شمارنده طول به مقدار مشخص شده توسط پارامتر  10
 ساده داخلی PLCهای تنظیم شده در تکمیل یک سیکل کامل فرکانس 11
 مدت زمان کارکرد اینورتر 12
 های فرکانسرسیدن به محدود کننده 13
 محدودکننده گشتاور خروجیرسیدن به  14
 اندازی موتورآماده بودن دستگاه برای راه 15
 AI2نسبت به ولتاژ ورودی  AI1بیشتر شدن ولتاژ ورودی  16
 رسیدن به محدود کننده بالایی فرکانس 17
 رسیدن به محدود کننده پایینی فرکانس )بدون احتساب توقف دستگاه( 18
 کاهش سطح ولتاژ ورودی 19
 0x2001های رجیستر وضعیت بیت 20
 رزرو شده است 21
 رزرو شده است 22
 )با احتساب توقف دستگاه( 0Hzاندازی موتور در فرکانس راه 23
 مدت زمان روشن بودن اینورتر 24
 FTD2رسیدن فرکانس کاری به فرکانس  25
 1رسیدن فرکانس کاری به حوالی مشخص از فرکانس دلخواه شماره  26
 2رسیدن فرکانس کاری به حوالی مشخص از فرکانس دلخواه شماره  27
 1رسیدن جریان خروجی به حوالی مشخص از جریان دلخواه شماره  28
 2رسیدن جریان خروجی به حوالی مشخص از جریان دلخواه شماره 29
 رسیدن مدت زمان کارکرد دستگاه از لحظه شروع 30
 AI1ورودی آنالوگ  های ولتاژرسیدن به محدود کننده 31
 بی بار شدن موتور 32
 چرخش معکوس موتور 33
 رسیدن جریان خروجی به کمتر از مقداری مشخص 34
 رسیدن دمای هیت سینک به دمائی مشخص 35
 رسیدن جریان خروجی به بیشتر از مقداری مشخص 36
 رسیدن به محدود کننده پایینی فرکانس )با احتساب توقف دستگاه( 37
 اخطار ادامه کارکرد در صورت وجود خطا 38
 رسیدن مدت زمان کارکرد اینورتر از لحظه شروع 39

ها امکان تغییر منطق کاری و معکوس کردن در این دستگاه برای هر یک از خروجی
 باشد.قابل کنترل می P5-22عملکرد آنها وجود دارد. این قابلیت توسط پارامتر 
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باشند، مقدار تنظیم تأخیر در فعال شدن را دارا میهمچنین این سه خروجی قابلیت 
 باشند.قابل تنظیم می P5-19و  P5-17  ،P5-18این تأخیر به ترتیب توسط پارامترهای 

های دیجیتال مؤثر هستند را ای از پارامترها که در تنظیم خروجیخلاصه 12-5جدول 
 اند.مشخص شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت نشان می

های دیجیتالدر تنظیم خروجی ی مؤثرپارامترها 12-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P5-00 نوع عملکرد ترمینال خروجیFM0

* P5-01 انتخاب عملکرد خروجیFM  در حالت خروجی سیگنالOpen collector0

* P5-02 انتخاب عملکرد خروجی رلهTA/TB/TC2

* P5-03 انتخاب عملکرد خروجی رلهPA/PB0

* P5-17 تأخیر در پاسخ خروجیFM 0.0 در حالت سیگنالs

* P5-18 تأخیر در پاسخ خروجی رلهTA/TB/TC0.0s

* P5-19 تأخیر در پاسخ خروجی رلهTA/TB/TC0.0s

P5-22های دیجیتالانتخاب منطق خروجی XX000

 AIهای آنالوگ ورودی -3 -5 -5
اینورترهای تعداد دو ورودی آنالوگ با قابلیت دریافت سیگنالهای 10V/4-20mA-0 را 
برای کنترل عملکرد دستگاه در نظر گرفته است. برای تعیین نوع ورودی دریافتی، 
ولتاژ یا جریان، میتوان از سوئیچهای J3-1 و J3-2 بر روی 

 دهد.های آنالوگ را نشان مینحوه اتصال ورودی 11-5شکل برد کنترل استفاده نمود. 

 نحوه اتصال ورودی آنالوگ 11-5شکل 

 13-5جدول های آنالوگ قابل کنترل هستند در مشخصاتی از دستگاه که توسط ورودی
 اند.مشخص شده
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آنالوگ قابل کنترل هستند یهایاز دستگاه که توسط ورود یتمشخصا 13-5جدول 
 پارامتر عنوان

P0-03 = 2 or 3 (Xانتخاب روش تنظیم فرکانس اصلی دستگاه )فرکانس 

P0-04 = 2 or 3 (Yانتخاب روش تنظیم فرکانس کمکی دستگاه )فرکانس 

P0-11 = 2 or 3 انتخاب محدود کننده بالایی فرکانس کاری

P0-27 = 2 or 3 های اصلی و کمکی دستگاهانتخاب منبع تولید فرکانس کاری بدون استفاده از فرکانس

P2-09 = 2 or 3 انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت

V/F SeparationP3-13 = 2 or 3انتخاب نحوه تنظیم مقدار ولتاژ در حالت کنترلی 

AO1P5-07 = 7 or 8پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

AO2P5-08 = 7 or 8پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

P8-43 = 1 or 2 نحوه سنجش زمان توقف

PIDPA-00 = 1 or 2انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی به کنترلر 

PIDPA-02 = 0 or 1انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی فیدبک به کنترلر 

PC-51 = 1 or 2 0انتخاب نحوه تنظیم مقدار مرجع شماره 

D0-01 = 1 or 2 کنترل گشتاور موتورانتخاب روش تنظیم مقدار گشتاور در حالت 

D2-47 = 1 or 2 2انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت برای موتور 

D3-47 = 1 or 2 3انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت برای موتور 

D4-47 = 1 or 2 4انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت برای موتور 

در صورتیکه هر یک از پارامترهای بالا بر روی مقادیر نشان داده شده تنظیم شوند، 
 شود.مقدار آن پارامتر با توجه به مقدار ورودی آنالوگ سنجیده می

با توجه به عملکرد اختصاص داد شده به ورودی آنالوگ، عملکرد آن با توجه به شکل 
به طور کلی تعداد پنج شکل موج برای  شود.نجیده میموج اختصاص داد شده به آن س

این منظور در نظر گرفته شده است که سه عدد از آنها توسط دو نقطه و دو عدد از آنها 
 شوند.توسط چهار نقطه ترسیم می

 و پارامترهای P4-27تا  P4-13توان از پارامترهای ها میبرای تنظیم این شکل موج
D6-00  تاD6-15  ها به ورودی آنالوگ نمود و برای اختصاص دادن این شکل موجاستفاده

های نشان داده شده در استفاده کرد. به عنوان مثال شکل P4-33بایست از پارامتر می
 تنظیم شده است. 2و  1های برای شکل موج 12-5شکل 

 های آنالوگموج ورودیشکل  12-5شکل 
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های آنالوگ مؤثر هستند را پارامترهایی که در تنظیم عملکرد ورودی 14-5جدول 
 اند.نشان داده شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت نشان می

آنالوگ  ورودیدر تنظیم  ای مؤثرپارامتره 14-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* P0-03 فرکانس( انتخاب روش تنظیم فرکانس اصلی دستگاهX) 0

* P0-04 فرکانس( انتخاب روش تنظیم فرکانس کمکی دستگاهY) 0

* P0-11 انتخاب محدود کننده بالایی فرکانس کاری(Source of frequency upper limit)0

* P0-27 000 های اصلی و کمکی دستگاهانتخاب منبع تولید فرکانس کاری بدون استفاده از فرکانس 
* P2-090 1برای موتور  انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت

* P3-13 انتخاب نحوه تنظیم مقدار ولتاژ در حالت کنترلیV/F Separation0

P4-130.00 1ورودی آنالوگ در شکل موج شماره  کمترین مقدار ولتاژV

P4-14 0.0 1کمترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ در شکل موج شماره%

P4-15 10.00 1بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ در شکل موج شمارهV

P4-16 1100.0بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ در شکل موج شماره%

P4-170.10 1افزاری برای ورودی آنالوگ در شکل موج شماره فیلتر نرمs

P4-18 0.00 2کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ در شکل موج شمارهV

P4-19 0.0 2کمترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ در شکل موج شماره%

P4-20 10.00 2در شکل موج شماره بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگV

P4-21 2100.0بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ در شکل موج شماره%

P4-220.10 2افزاری برای ورودی آنالوگ در شکل موج شماره فیلتر نرمs

P4-23 0.00 3کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ در شکل موج شمارهV

P4-24 0.0 3مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ در شکل موج شماره کمترین%

P4-25 10.00 3بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ در شکل موج شمارهV

P4-26 100.0 3بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ در شکل موج شماره%

P4-270.10 3موج شماره افزاری برای ورودی آنالوگ در شکل فیلتر نرمs

P4-330 های آنالوگانتخاب شکل موج برای ورودیx21

P4-340 مقدار لحاظ شده در زمانی که مقدار ورودی آنالوگ از مقدار تعیین شده تجاوز کندx00

* P5-07 پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO10

* P5-08 پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO21

* P8-430 نحوه سنجش زمان توقف

* PA-00 انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی به کنترلرPID0

* PA-01 مقدار ورودی کنترلرPID50.0%

* PC-51 0 0انتخاب نحوه تنظیم مقدار مرجع شماره

* D0-010 انتخاب روش تنظیم مقدار گشتاور در حالت کنترل گشتاور موتور

5- 5- 4- خروجیهای آنالوگ AO به طور کلی اینورترهای سر sinus vega یک خروجی 
آنالوگ با قابلیت 10V/4-20mA-0 بر روی ترمینال AO1 و یک خروجی آنالوگ با قابلیت 
10V-0 بر روی 
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توان از ، می AO1در نظر گرفته است. برای تنظیم نوع خروجی آنالوگ  AO2 ترمینال
 بر روی برد کنترل استفاده کرد. J4سوئیچ 

 و P5-07های با توجه به مقدار متناظر با آن توسط پارامتر AO2و  AO1مقدار خروجی 
P5-08 شود. برای تنظیم شکل موج نسبت و شکل موج نسبت داده شده به آن تعیین می

خروجی  یو برا P5-11و  P5-10بایست از پارامترهای می AO1به خروجی داده شده 
AO2  پارامترهای ازP5-12  وP5-13 .مقادیر متناظر که  15-5جدول  استفاده نمود

 دهد.های آنالوگ نسبت داد را نشان میتوان به خروجیمی

های آنالوگیخروج یبر رو لیقابل اسک یپارامترها 15-5جدول 
 ولتاژ، جریان آنالوگ یا پالس( %100تا  %0بازه تغییرات ) عنوان پارامتر مقدار

 تا ماکزیمم فرکانس تعیین شده  0از مقدار  فرکانس کاری دستگاه 0
 تا ماکزیمم فرکانس تعیین شده  0از مقدار  فرکانس تنظیم شده 1
 جریان نامی موتور( %200برابر جریان نامی موتور ) 2تا  0 مقدار جریان خروجی 2
 برابر گشتاور نامی موتور )مقدار گشتاور بدون در نظر گرفتن جهت آن( 2تا  0 گشتاور خروجی )اندازه گشتاور( 3
 برابر توان نامی موتور 2تا  0 توان خروجی 4
 برابر ولتاژ مجاز برای اینورتر 1.2تا  0 ولتاژ خروجی دستگاه 5
 100.00kHz – 0.01 فرکانس پالس ورودی 6
 20mA – 0یا  AI1 0 – 10Vمقدار ورودی آنالوگ  7
 20mA – 0یا  AI2 0 – 10Vمقدار ورودی آنالوگ  8
 رزرو شده است 9

 تا مقدار طول مشخص شده 0 گیری شدهمقدار طول اندازه 10
 تا مقدار شمارنده مشخص شده 0 مقدار شمارنده پالس 11

12

 ,2003 ,2002مقدار رجیسترهای 

نوشته شده توسط ارتباط  2004
سریال )با توجه به نوع ورودی و 

 رجیستر متفاوت است(

0 – 100%

 تا ماکزیمم سرعت چرخش موتور با توجه به ماکزیمم فرکانس ورودی 0 سرعت چرخش موتور 13
 1000.0A – 0.0 مقدار جریان خروجی 14
1250V – 0.0 مقدار ولتاژ خروجی 15

16
گشتاور خروجی )اندازه و جهت 

 گشتاور(
 برابر گشتاور نامی موتور )مقدار گشتاور با در نظر گرفتن جهت آن( 2+تا  2-

 دهد.را نشان می AO1الوگ نحوه تنظیم شکل موج متناظر با خروجی آن 13-5شکل 
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 AO1نحوه تنظیم شکل موج متناظر با خروجی آنالوگ  13-5شکل 

دهد. ای از پارامترهای مؤثر در تنظیم خروجی آنالوگ را نشان میخلاصه 16-5جدول 
 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

مؤثر در تنظیم خروجی آنالوگ ای از پارامترهایخلاصه 16-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* P5-07  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO10

* P5-08  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO21

P5-10  عرض از مبدا(Offset)  خروجی آنالوگAO10.0%

P5-11  بهره(Gain)  خروجی آنالوگAO11.00

P5-12  عرض از مبدا(Offset)  خروجی آنالوگAO20.0%

P5-13  بهره(Gain)  خروجی آنالوگAO21.00

 برای کنترل سرعت نحوه تنظیم روش کنترلی دستگاه -6 -5
به طور کلی اینورترهای سریsinus vega دارای سه روش کنترلی مختلف و 

 د. این سه روش عبارتند از:نباشریزی میقابل برنامه
  کنترل به روش حلقه باز برداریSensor less Flux Vector Control 

(SFVC)

  کنترل به روش حلقه بسته برداریClose loop Vector Control (CLVC) 
  کنترل به روش حلقه باز اسکالرV/F Control 

 پردازیم.عملکرد آنها و نحوه استفاده از آنها میتوضیح که در ادامه به 
 SFVCه باز برداری کنترل به روش حلق  1 -1 -6 -5

در این حالت کنترلی، اینورتر با استفاده از بردارهای جریان و گشتاور اعمالی به موتور 
 کند.داخلی، فرکانس خروجی و سرعت چرخش موتور را کنترل می PIو همچنین کنترلر 

مشخصات موتور اعم از مشخصات درج شده تنظیم به علت ساختار کنترلی این روش، 
های آن ضروری است. لذا قبل از به کارگیری پیچموتور و مشخصات سیم بر روی پلاک

این روش، تنظیم مشخصات موتور و اجرای فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای موتور برای 
 باشد.تنظیم پارامترهای مربوطه لازم و ضروری می
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 14-5شکل دستگاه در حالت کنترلی ذکر شده، مطابق فلوچارت عملکرد برای تنظیم 
 کنیم:عمل می

 SFVCفلوچارت تنظیم دستگاه در حالت کنترلی  14-5شکل 

را نشان  SFVCای از پارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت جدول زیر خلاصه
 اند.مشخص شده *. پارامترهای پر کاربرد با علامت دهدمی

SFVCای از پارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت خلاصه 17-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر
* P0-01 0 1روش کنترل موتور

* P1-001 انتخاب نوع موتور

* P1-01  توان نامی موتورRated motor power 
وابسته به 

 مدل

* P1-02  ولتاژ نامی موتورRated motor voltage 
وابسته به 

 مدل

* P1-03  جریان نامی موتورRated motor current 
وابسته به 

 مدل

* P1-04  فرکانس نامی موتورRated motor frequency 
وابسته به 

 مدل

* P1-05  سرعت چرخش نامی موتورRated motor rotation speed 
وابسته به 

 مدل
* P1-370 انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار

* P2-00 ضریبP1  در کنترلرPI 30 در حلقه کنترل سرعت

* P2-01 ضریبI1  در کنترلرPI 0.5 در حلقه کنترل سرعتs

* P2-02 برای تغییر ضرایب کنترلر  1فرکانسPI5.00Hz

* P2-03 ضریبP2  در کنترلرPI 20 حلقه کنترل سرعت

* P2-04 ضریبI2  در کنترلرPI 1.0 در حلقه کنترل سرعتs

* P2-05 فرکانس تغییر ضرایب کنترلرPI  10.00 2شمارهHz

P2-06Vector control slip gain100%

P2-070.000 فیلتر کنترلر سرعت ثابت زمانیs

P2-08 ضریب افزایش جریان تحریک در حالتVector Control64

P2-090 انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت

P2-10150.0 محدود کننده گشتاور در حالت کنترل سرعت%

* P2-13  ضریبP  در کنترلرPI 2000 برای کنترل جریان تحریک موتور در حلقه کنترل جریان 
* P2-14  ضریبI  در کنترلرPI 1300 برای کنترل جریان تحریک موتور در حلقه کنترل جریان 
* P2-15 ضریبP  در کنترلرPI 2000 برای کنترل گشتاور خروجی در حلقه کنترل جریان

* P2-16 ضریبI  در کنترلرPI 1300 برای کنترل گشتاور خروجی در حلقه کنترل جریان

P2-18Field weakening mode of synchronous motor1
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 فرضپیش عنوان پارامتر
P2-19Field weakening degree of synchronous motor 100%

P2-20Maximum field weakening current 50%

P2-21Field weakening automatic adjustment gain 100%

P2-22Field weakening integral multiple 2

 CLVCکنترل به روش حلقه بسته برداری  -2 -6 -5
باشد با این تفاوت که در این حالت ساختار این روش کنترلی همانند حالت حلقه باز می

تر موتور به یک سیگنال فیدبک از طریق انکودر کوپل شده به موتور برای کنترل دقیق
 شود.میدستگاه فرستاده 

مورد نظر را به موتور کوپل کرده  ABZبرای استفاده از این حالت ابتدا انکودر تفاضلی 
کنیم و سپس با استفاده از دستگاه متصل میاز  DI7را به  B، پایه DI6آن را به  Aپایه و 

 نماییم.دستگاه را تنظیم میعملکرد  15-5شکل فلوچارت 

CLVC فلوچارت تنظیم دستگاه در روش کنترل حلقه بسته برداری 15-5شکل 

باشند با این تفاوت که پارامترهای مؤثر در این حالت، همانند حالت قبلی می
 نیز در این حالت مؤثر هستند. P1-30و  P1-27  ،P1-28پارامترهای 

 V/F Controlکنترل به روش حلقه باز اسکالر  -3 -6 -5
در این حالت کنترلی، اینورتر با ثابت نگه داشتن نسبت ولتاژ خروجی به فرکانس 

تعیین شده برای آن، مقدار جریان خروجی و در نتیجه  V/Fخروجی با توجه به نمودار 
 نماید.گشتاور موتور را کنترل می

در این حالت به علت اینکه ساختار روش کنترلی اسکالر است، تعیین مشخصات 
های موتور ضروری نیست. لذا اجرای فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای موتور پیچسیم

 اهمیت چندانی ندارد. V/F Controlدر حالت 
 16-5شکل دستگاه در حالت کنترلی ذکر شده ، مطابق فلوچارت عملکرد برای تنظیم 

 کنیم.عمل می
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

V/F Controlفلوچارت تنظیم دستگاه در روش کنترل حلقه باز اسکالر  16-5شکل 

را نشان  V/Fای از پارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت خلاصه 18-5جدول 
 اند.مشخص شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت می

V/Fدستگاه در حالت  میمؤثر در تنظ یاز پارامترها یاخلاصه 18-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر
* P0-01 0 1روش کنترل موتور

* P1-001 انتخاب نوع موتور

* P1-01 توان نامی موتورRated motor powerوابسته به مدل 
* P1-02 ولتاژ نامی موتورRated motor voltageوابسته به مدل 
* P1-03 جریان نامی موتورRated motor currentوابسته به مدل 
* P1-04 فرکانس نامی موتورRated motor frequencyوابسته به مدل 
* P1-05 سرعت چرخش نامی موتورRated motor rotation speedوابسته به مدل 
* P1-370 انتخاب روش انجام فرایند تنظیم خودکار

* P3-00 انتخاب نوع منحنیV/F0

* P3-01وابسته به مدل افزایش گشتاور 
* P3-0250.00 فرکانس توقف افزایش گشتاورHz

P3-03 مقدارF1 0.00 ایدر حالت نمودار چند نقطهHz

P3-04 مقدارV1 0.0 ایدر حالت نمودار چند نقطه%

P3-05 مقدارF2 0.00 ایدر حالت نمودار چند نقطهHz

P3-06 مقدارV2 0.0 ایدر حالت نمودار چند نقطه%

P3-07 مقدارF3 0.00 ایدر حالت نمودار چند نقطهHz

P3-08 مقدارV3 0.0 ایدر حالت نمودار چند نقطه%

P3-090.0 ضریب جبران سازی سرعت چرخش موتور%

P3-1064 ضریب جلوگیری از افزایش ولتاژ خط

P3-11 وابسته به مدل از نوسان موتورضریب جلوگیری
P3-13 انتخاب نحوه تنظیم مقدار ولتاژ در حالت کنترلیV/F Separation0

P3-14 مقدار ولتاژ در حالت کنترلیV/F Separation0V

P3-15 مدت زمان افزایش ولتاژ در حالتV/F Separation0.0s

P3-16 مدت زمان کاهش ولتاژ در حالتV/F Separation0.0s
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 های کنترلی و مقایسه کاربردهای آنهامقایسه حالت -4 -6 -5
های کنترلی، عملکرد هر یک برای انواع خاصی از کاربردها، با توجه به ساختار حالت

بایست روش کنترلی مناسب را باشند. لذا با استفاده از مشخصات هر یک میکارآمد می
 انتخاب کرد.

های مختلف کنترلیمقایسه حالت 19-5جدول 
 CLVCحالت کنترلی حلقه بسته  SFVCحالت کنترلی حلقه باز  V/Fحالت کنترلی حلقه باز  حالت کنترلی

 مشخصات

 دقت سرعت خروجی:
±1  2%

 پایداری سرعت خروجی:
0.5%

 مقدار ولتاژ خروجی:
 V/Fبا توجه به نمودار 

 رعت خروجی:دقت س
±0.1  0.2 %

 سرعت خروجی: یپایدار
0.02%

 مقدار ولتاژ خروجی:
 با توجه به محاسبات برداری

 دقت سرعت خروجی:
±0.01  0.02 %

 پایداری سرعت خروجی:
0.01%

 مقدار ولتاژ خروجی:
 با توجه به محاسبات برداری

 مزایا

عدم نیاز به اجرای فرآیند تنظیم 
خودکار

اتصال انکودرعدم نیاز به 
تنظیم و نصب آسان

اندازی چند موتور به قابلیت راه
طور همزمان

امکان تولید فرکانس خروجی 
3200Hz 

اندازی موتور های مناسب برای راه
 ناشناخته

عدم نیاز به اتصال انکودر
 مقدار بالای گشتاور اولیه:

200% /0.5Hz 

اندازی بارهای مناسب برای راه
 متغیر

 در سرعت و دقت بسیار بالا
گشتاور خروجی

 مقدار بالای گشتاور اولیه:
200% /0.5Hz 

اندازی بارهای مناسب برای راه
متغیر

 تضمین چرخش دقیق شفت موتور

 معایب

 مقدار پایین گشتاور اولیه:
150% /3Hz 

عدم تضمین چرخش شفت موتور 
 به علت نبودن فیدبک

 نیاز به اجرای فرآیند تنظیم خودکار

چرخش موتور به دلیل عدم تضمین 
 نبود فیدبک

 نیاز به اجرای فرآیند تنظیم خودکار

 وابستگی به اتصال انکودر

 کاربردها

مناسب برای کاربردهای ساده و 
 دقت نه چندان بالا

مناسب برای کاربردها با دقت 
سرعت بالا

مناسب برای کاربردها با گشتاور 
 اولیه بالا

مناسب برای کاربردها با دقت 
یار بالاسرعت بس

مناسب برای کاربردها با دقت 
گشتاور بالا

مناسب برای کارهایی که چرخش 
 باشد.صحیح موتور بسیار حیاتی می

های کنترلی، تر در مورد نحوه تنظیم پارامترها برای روشبرای کسب اطلاعات دقیق
 های مربوطه در کتاب اصلی دستگاه مراجعه کنید.به قسمت
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 حفاظتیتنظیم پارامترهای  -7 -5
به طور کلی اینورترهای سری sinus vega دارای مجموعه قابلیتهای حفاظتی 

 ها عبارتند از:د. این قابلیتنباشبرای جلوگیری از آسیب رسیدن به دستگاه می
 در مقابل اختلال در ولتاژ خط و ولتاژ خروجی دستگاه پارامترهای حفاظتی

پارامترهای حفاظتی در مقابل اختلال در ولتاژ خط و ولتاژ خروجی  20-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P9-030 ضریب جلوگیری از افزایش ولتاژ خط

P9-04130 مقدار ولتاژ برای جلوگیری از افزایش ولتاژ خط%

P9-13 1 خروجیمحافظت در مقابل از دست رفتن یکی از سه فاز

P9-590 عملکرد دستگاه در هنگام کاهش ولتاژ خط

P9-60 مقدارThreshold 90 فرکانس کاری در هنگام کاهش ولتاژ خط%

P9-610.5 مدت زمان لازم برای تأیید رسیدن به ولتاژ خط نرمالs

P9-62 مقدارThreshold 80.0 ولتاژ خط در هنگام کاهش ولتاژ خط%

D5-06 مقدارThreshold 100.0 برای میزان کاهش ولتاژ خط%

D5-09 مقدارThreshold وابسته به مدل برای میزان افزایش ولتاژ خط 

 پارامترهای حفاظتی در مقابل اختلال در جریان خروجی دستگاه

دستگاه یخروج انیمقابل اختلال در جر ی درحفاظت یپارامترها 21-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P9-001 محافظت از موتور در مقابل اضافه بار

P9-011.00 ضریب محافظت از موتور در مقابل اضافه بار

P9-0280 اخطار اولیه اضافه بار موتور%

P9-0520 ضریب جلوگیری از افزایش اضافه جریان

P9-06150 جریان برای جلوگیری از افزایش اضافه جریان مقدار%

P9-071 محافظت در مقابل اتصال کوتاه خروجی در موقع روشن شدن

P9-131 محافظت در مقابل از دست رفتن یکی از سه فاز خروجی

P9-630 باری موتورمحافظت در مقابل بی

P9-64 مقدارThreshold 10 باری موتوربرای بی%

P9-651.0 باری موتورمدت زمان بیs

D5-040 محدود کننده سریع جریان

 در مقابل سرعت چرخش موتور پارامترهای حفاظتی

مقابل سرعت چرخش موتور ی درحفاظت یپارامترها 22-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P9-67 مقدارThreshold 20.0 برای اضافه سرعت موتور%

P9-681.0 مدت اضافه سرعت موتورs

P9-69  مقدارThreshold 20.0 برای اختلاف میان سرعت سنجیده شده توسط انکودر و سرعت موتور% 
P9-705.0 مدت زمان اختلاف میان سرعت سنجیده شده توسط انکودر و سرعت موتورs

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت

http://electromarket.ir ۰۹۱۲۲۶۵۹۱۵۴ الکترومارکت



 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 در مقابل دمای کارکرد دستگاه پارامترهای حفاظتی

دستگاهکارکرد  یمقابل دما ی درحفاظت یپارامترها 23-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر
P8-47 مقدارThreshold 75 برای دمای هیت سینک°C

P8-480 نحوه کارکرد فن دستگاه

به طور کلی تمامی خطاهای موجود در دستگاه به همراه نحوه برطرف کردن آنها در 
مربوط به تنظیمات  P9قابل ذکر است کلیه پارامترهای گروه  ارائه شده است. Aضمیمه 

باشد، برای کسب اطلاعات بیشتر به قسمت مربوطه در کتاب اصلی حفاظت دستگاه می
 دستگاه مراجعه کنید.

5- 8- نحوه مانیتور کردن پارامترهای دستگاه به طور کلی در اینورترهای 
سری sinus vega پارامترهایی همچون ولتاژ خط، جریان خروجی، میزان گشتاور خروجی، 
توان مصرفی، وضعیت ورودیها و خروجیها و 

 :هستند... به دو روش زیر قابل مشاهده و مانیتور کردن 
 ترهای گروه پارام این دستگاهدر  پد:استفاده از کیU  همگی مربوط به

مشخصاتی همچون ولتاژ خط، جریان خط، جریان خروجی، میزان گشتاور، 
، وضعیت این پارامتر. در این روش کاربر با استفاده از توان مصرفی و ...

کند.کاری دستگاه را مانیتور می
 استفاده از ارتباط سریال RS485:  در این روش پارامترهای مورد نظر هر

اند که با بندی شدهوسط یک آدرس مشخص و مجزا دستهیک ت
مطابقت دارد. در این حالت کاربر با تنظیم  Modbusاستانداردهای پروتکل 

و استفاده از آدرس  PDارتباط سریال دستگاه توسط گروه پارامترهای 
به آنها اشاره شده است، قادر به  Cپارامترهای مورد نظر که در ضمیمه 

 ستگاه خواهد بود.مانیتور کردن د
دهد. ای از پارامترهای مؤثر در تنظیم ارتباط سریال را نشان میخلاصه 24-5جدول 

 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

الیارتباط سر میمؤثر در تنظ یپارامترها 24-5جدول 
 فرضپیش عنوان پارامتر

* PD-00 نرخ انتقال اطلاعاتBaud RateXXX5

* PD-010 فرمت ارتباط سریال

* PD-021 آدرس محلی دستگاه

PD-032 تأخیر در ارسال پاسخ به فرستندهms

PD-04 مدت زمانTime out0.0s

* PD-05انتخاب پروتکل ارتباط سریال X0

PD-060 رزولوشن جریان خوانده شده از ارتباط سریال

*PD-07 انتخابMaster/Slave 0
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 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

 اینحوه بازگشت به تنظیمات کارخانه -9 -5
 و شده ذخیره دستگاه حافظه روی بر دستگاه فرض پیش تنظیمات تمامیبه طور کلی 

 ایکارخانه فرض پیش مقادیر به بازگشت به قادر PP-01 پارامتر از استفاده با کاربر
 1 مقدار روی بر را PP-01 پارامتر بایستمی دستگاه کردن ریست منظور به. بود خواهد
 دستگاه تنظیمات کلیه ثانیه چند از پس زمان این در. فشرد را ENT کلید و نمود تنظیم

 .آمد خواهد در اولیه فرض پیش حالت به
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 فصل ششم های کاربردیمثال

 استفاده از حالت کاری چند سرعته -2 -6
های دیجیتال  تعیین در مثال زیر فرکانس خروجی دستگاه با استفاده از ورودی

توان با شود. در این حالت تعداد حداکثر شانزده فرکانس از پیش تعیین شده را میمی
د. های دیجیتال به عنوان فرکانس کاری دستگاه انتخاب کراستفاده از ترکیبی از ورودی

قابل مشاهده  3-6شکل کشی و تنظیمات دستگاه برای مثال ذکر شده در نحوه سیم
 است.

 سرعتهکشی دستگاه برای حالت چند سیم 3-6شکل 

 آمده است. 3-6جدول پارامترهای تنظیم شده برای این حالت در 

(حالت کاری چند سرعته تنظیمات دستگاه )استفاده از 3-6جدول 
 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 P0-02 = 1 ارسال فرامین از طریق ورودی دیجیتال
 تنظیم فرکانس دستگاه با
PC P0-03 = 6استفاده از مقادیر مرجع 

 P4-01 = 13 برای حالت چند سرعته 2بیت  P4-00 = 12 برای حالت چند سرعته 1بیت 
 P4-03 = 15 برای حالت چند سرعته 4بیت  P4-02 = 14 برای حالت چند سرعته 3بیت 

P0-10 = 50.00 ماکزیمم فرکانسForward P4-04 = 1چرخش 

PC-01 = 5% 1فرکانس PC-00 = 0% 0فرکانس 

PC-03 = 15% 3فرکانس PC-02 = 10% 2فرکانس 

PC-05 = 25% 5فرکانس PC-04 = 20% 4فرکانس 

PC-07 = 35% 7فرکانس PC-06 = 30% 6فرکانس 

PC-09 = 45% 9فرکانس PC-08 = 40% 8فرکانس 

PC-11 = 60% 11فرکانس PC-10 = 50% 10فرکانس 

PC-13 = 80% 13فرکانس PC-12 = 70% 12فرکانس 

PC-15 = 100% 15فرکانس PC-14 = 90% 14فرکانس 

سرعتی که از قبل  4-6جدول های دیجیتال با توجه به برای حالات متفاوت از ورودی
 شود.مشخص شده است به عنوان خروجی دستگاه در نظر گرفته می
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 فصل ششم های کاربردیمثال

استفاده از حالت کاری چند سرعته()خروجی فرکانس وضعیت  4-6جدول 
DI1DI2DI3DI4DI5 وضعیت

StopXXXX0

PC-0000001چرخش با فرکانس 

PC-0110001چرخش با فرکانس 

PC-0201001چرخش با فرکانس 

PC-0311001چرخش با فرکانس 

PC-0400101چرخش با فرکانس 

PC-0510101چرخش با فرکانس 

PC-0601101چرخش با فرکانس 

PC-0711101چرخش با فرکانس 

PC-0800011چرخش با فرکانس 

PC-0910011چرخش با فرکانس 

PC-1001011چرخش با فرکانس 

PC-1111011چرخش با فرکانس 

PC-1200111چرخش با فرکانس 

PC-1310111چرخش با فرکانس 

PC-1401111چرخش با فرکانس 

PC-1511111چرخش با فرکانس 
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 فصل ششم های کاربردیمثال

 داخلی برای کنترل فرکانس PLCاستفاده از  -3 -6
به عنوان منبع تولید فرکانس خروجی، فرآیند تغییرات داخلی دستگاه  PLCدر مثال زیر 

و همچنین  PLCهای تعیین شده برای فرکانس 4-6شکل کند. در را کنترل میفرکانس 
 مدت زمان و جهت چرخش آنها نشان داده شده است.

 PC-00  ،PC-01  ،PC-02های تعیین شده توسط پارامترهای در این مثال فرکانس
فعال  Tباشند و پس از پایان هر سیکل رله یبه صورت گردشی مورد استفاده م PC-10و 

 خواهد شد.

 (داخلی برای کنترل فرکانس PLCاستفاده از وضعیت فرکانس خروجی ) 4-6شکل 

داخلی PLCپارامترهای تنظیم شده برای حالت استفاده از  5-6جدول 
 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 تنظیم فرکانس دستگاه با استفاده از 
PLC داخلی P0-03 = 7

 PC-01 = 50% (Forward) 2فرکانس  PC-00 = 25% (Forward) 1فرکانس 
 PC-10 = 10% (Forward) 10فرکانس  PC-02 = -40% (Reverse) 3فرکانس 

 PC-21 = 10s 2مدت زمان کارکرد فرکانس  PC-18 = 10s 1مدت زمان کارکرد فرکانس 
 PC-38 = 5s 4مدت زمان کارکرد فرکانس  PC-23 = 15s 3مدت زمان کارکرد فرکانس 

 پس از سپری شدن Tفعال شدن رله 
P5-02 = 11 یک سیکل کامل 

تکرار سیکل فرکانس پس از تمام شدن 
PC-16 = 2 سیکل کاملیک 
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 فصل ششم های کاربردیمثال

 داخلی به منظور کنترل پروسه PIDاستفاده از  -4 -6
داخلی به منظور کنترل دمای یک اتاق توسط یک فن که سرعت  PIDدر مثال زیر 

دهد، مورد استفاده قرار چرخش آن میزان گرمای داخل اتاق را تحت تأثیر قرار می
و دمای واقعی که توسط  PA-01در این مثال دمای مورد نظر توسط پارامتر  گرفته است.

در صورت وجود اختلاف میان این  .شودنترلر داده میبه فیدبک ک AI2ورودی آنالوگ 
 کند. در حالتیتغییر می Forward، فرکانس خروجی دستگاه با جهت چرخش مقدار دو

باشد، کنترلر از  PA-20بیشتر از مقدار  که خطای میان مقدار مورد نظر و مقدار فیدبک
 کند.استفاده می PID2ضرایب 

 قابل مشاهده است. 6-6جدول و تنظیمات دستگاه در  5-6شکل در کشی نحوه سیم

 داخلی به منظور کنترل پروسه PIDاستفاده از  دستگاه برای کشیسیم 5-6شکل 

به منظور کنترل پروسه( داخلی PIDتنظیمات دستگاه )استفاده از  6-6جدول 
 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 PA-00 = 0 نحوه تنظیم مقدار دمای مورد نظر PID P0-03 = 8تنظیم فرکانس با استفاده از 
PA-03 = 0 جهت تغییرات فرکانسPA-02 = 1 نحوه تنظیم مقدار دمای فیدبک

I1 PA-06 = 3.00ضریب P1 PA-05 = 20ضریب 

P2 PA-15 = 40ضریب D1 PA-07 = 0ضریب 

D2 PA-17 = 0.5ضریب  I2 PA-16 = 2.00ضریب 

 PID2 PA-19 = 70%استفاده از ضرایب  در مقدار اختلاف PID1 PA-18 = 20%استفاده از ضرایب در مقدار اختلاف 
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 فصل ششم های کاربردیمثال

 استفاده از دستگاه برای تشخیص طول مشخص -5 -6
پالس، مقدار چرخش شفت موتور را  2500در این مثال با استفاده از انکودر تفاضلی 

متر ، دستگاه متوقف  3.5کنیم و پس از سپری شدن طول بر اساس سانتیمتر کنترل می
دستگاه فعال خواهد شد. در این مثال به ازای هر دور چرخش موتور تعداد  Pو رله 
و تنظیمات دستگاه  6-6شکل در کشی نحوه سیم پالس در نظر گرفته شده است. 2500

 .داده شده استنشان  7-6جدول در 

 استفاده از دستگاه برای تشخیص طول مشخص نحوه 6-6شکل 

(برای تشخیص طول مشخصتنظیمات دستگاه )استفاده از دستگاه  7-6جدول 
 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 PB-06 = 0 مقدار طول در لحظه شروع PB-05 = 3500 برای طول Thresholdمقدار 
 P5-03 = 10 با رسیدن به طول معین Pفعال شدن رله  PB-07 = 2500 تعداد پالس به ازای هر متر

P1-28 = 0 تعیین نوع انکودرP1-27 = 2500 های انکودرتعداد پالس

 P1-30 = 0 های انکودرتعیین جهت پالس
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 فصل ششم های کاربردیمثال

 برای کنترل و مانیتورینگ RS485استفاده از ارتباط سریال  -6 -6
سعی شده است  Modbusو پروتکل  RS485در این مثال با استفاده از ارتباط سریال 

آن تحت کنترل باشد. در این مثال  Start/Stopکه فرکانس خروجی دستگاه و 
پارامترهایی همچون ولتاژ خط، فرکانس خروجی، جریان خروجی و همچنین خطاهای 

به وه تغییر پارامترهای دستگاه نحهمچنین موجود در سیستم مانیتور و بررسی شوند. 
 دهد.را نشان میگیری عنوان مثال پارامترهای مربوط به مدت زمان شتاب

 ، Slave ID = 0x04دستگاه به صورت  RS485تنظیمات ارتباط سریال 
 Baud Rate = 9600 و Data Format = <8, E, 1> باشد.می 

پارامترهای تنظیم  8-6جدول و در  RS485نحوه اتصال دستگاه به خط  7-6شکل در 
 ه است.نشان داده شد Rs485شده برای ارتباط سریال 

RS485نحوه استفاده از ارتباط سریال  7-6شکل 

(ارتباط سریال تنظیمات دستگاه )استفاده از 8-6جدول 
 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

E, 1>PD-01 = 1 ,8>تعیین فرمت ارسال به صورت Baud rate PD-00 = xxx5تنظیم 

Modbus RTUPD-05 = x1تعیین پروتکل استاندارد Slave PD-02 = 4آدرس 

SlavePD-07 = 1

 Modbusدر پروتکل  0x03برای مشاهده پارامترها و مانیتورینگ از فانکشن کد 
آورده شده  Cضمیمه )که در  های ارتباط سریالکنیم. با توجه به جدول آدرساستفاده می

به اینورتر  Masterهای زیر را از طرف دستگاه دستگاه، پیام Slaveو آدرس است( 
 فرستاده تا بتوان مقادیر پارامتر مورد نظر را به دست آورد.

 CRC Quantity Address Function Code Slave ID پارامتر مورد نظر
CRC0x010x10010x030x04 فرکانس کاری

CRC0x010x10020x030x04 ولتاژ خط

 CRC 0x01 0x1004 0x03 0x04 جریان خروجی
 CRC 0x01 0x8000 0x03 0x04 خطاهای موجود

دهد. همچنین مقدار دریافتی در پاسخ هر فرمان، مقدار متناظر با پارامتر را نشان می
در صورت صفر بودن پاسخ خطاهای موجود به معنای بدون خطا بودن سیستم است و 
در غیر این صورت کد خطای اتفاق افتاده نشان داده می شود. )جدول خطاها در ضمیمه 

B )آورده شده است 
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 فصل ششم های کاربردیمثال

در  0x06از فانکشن کد  Start/Stopفرکانس کاری و ارسال فرمان  به منظور تنظیم
های ، پیامSlaveها و آدرس کنیم. با توجه به جدول آدرساستفاده می Modbusپروتکل 

 کنیم.به اینورتر ارسال می Masterزیر را از طرف دستگاه 
 CRC Value Address Function Code Slave ID پارامتر مورد نظر

 CRC 0d50.00 0xF008 0x06 0x04 فرکانستنظیم 
 Start Forward CRC 0x01 0x2000 0x06 0x04فرمان 
 Start Reverse CRC 0x02 0x2000 0x06 0x04فرمان 

برای تنظیم هر یک از پارامترهای دستگاه امکان استفاده از ارتباط سریال نیز وجود 
توان از دستورات می PA-11و  P0-18  ،P2-03دارد. به عنوان مثال برای تنظیم پارامتر 

 زیر استفاده نمود.
 CRC Value Address Function Code Slave ID پارامتر مورد نظر

P0-18CRC0d1200xF0120x060x04

P2-03CRC0d500xF2030x060x04

PA-11CRC0d2000xFA0B0x060x04

 نحو امکان پذیر است:دهی پارامترها توسط ارتباط سریال به دو مقدار
 ذخیره مقدار مورد نظر در EEPROM ی در این حالت پارامترها :و اجرای آن

شروع  0xAXXX با آدرس Dپارامترهای گروه  و 0xFXXX آدرس با Pگروه 
 د.نشومی

  و استفاده ازاجرای دستور RAM گروه در این حالت پارامترهای : دستگاه
P  0آدرس باx0XXX  و پارامترهای گروهD  0با آدرسx4XXX  شروع

شوند.می
مدام تغییر خواهند کرد، برای جلوگیری از آسیب  در مواردی که تنظیم پارامترها

 دستگاه استفاده شود. RAMدستگاه بهتر است از  EEPROMرسیدن به 
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 فصل هفتم ضمائم

 ضمائم - 7
 Troubleshootingها به همراه ERR: جدول خطاها و Aضمیمه  -1 -7

ها و همچنین لیست خطاهای موجود در دستگاه، علت به وجود آمدن آن 1-7 جدولدر 
 ها ارائه شده است.های برطرف کردن آنراه حل

نحوه برطرف کردن آنهالیست خطاها، علت بروز آنها و  1-7 جدول
 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا

محافظت از 
اجزای 
 اینورتر

Err01

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه شده و یا به زمین
باشد.متصل می

 باشند.های متصل به موتور بلند میکابل
  دمایIGBT باشدزیاد می
 اند.دستگاه آسیب دیدههای اتصالی داخلی کابل
 .برد کنترل دستگاه آسیب دیده است
 .برد اصلی دستگاه آسیب دیده است 

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید
  راکتور و یا فیلتر در خروجی دستگاه متصل

کنید.
 های دستگاه را چک کنید.های هوا و فنراه
 های داخلی را بررسی کنید.کابل
 گیرید.با واحد پشتیبانی شرکت تماس ب 

 اضافه جریان
در هنگام 

گیری شتاب
 مثبت

Err02

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه شده و یا به زمین
باشد.متصل می

  فرآیند تنظیمات خودکار موتور کامل انجام نشده
است

 گیری مثبت بسیار کوتاه است.مدت زمان شتاب
  میزان افزایش دستی گشتاور(Torque Boost) 

نیست.مناسب  V/Fو یا منحنی 
 .سطح ولتاژ بسیار پایین است
  جریانDC  اعمالی در لحظه شروع، بر روی

موتور در حال چرخش اعمال شده است.
 گیری بر روی یک بار ناگهانی در زمان شتاب

موتور اضافه شده است.
  ظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر

 مناسب نیست.

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید
  تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام فرآیند

دهید.
 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب
  میزان افزایش دستی گشتاور(Torque Boost) 

را اصلاح کنید. V/Fو یا منحنی 
  سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد

برسانید.
  نحوه شروع به کار موتور(P6-00)  را در حالت

شروع به کار با در نظر گرفتن سرعت چرخش »
قرار دهید و یا پس از توقف موتور آنرا « خطی

اندازی کنید.مجدداً راه
 .بار اضافی بر روی موتور را حذف کنید
 تر را برای دستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 کاربرد مورد نظر انتخاب کنید.

 اضافه جریان
ر هنگام د

گیری شتاب
 منفی

Err03

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه و یا به زمین متصل
باشدمی

  فرآیند تنظیم خودکار دستگاه به طور کامل انجام
نشده است.

 گیری منفی بسیار کوتاه است.مدت زمان شتاب
 .سطح ولتاژ بسیار پایین است
 گیری بر روی یک بار ناگهانی در زمان شتاب

موتور اضافه شده است.
  ترمز بر روی دستگاه متصل نشده مقاومت

 است.

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید
  فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام

دهید.
 گیری منفی را افزایش دهید.مدت زمان شتاب
  سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد

برسانید.
 .بار اضافی بر روی موتور را حذف کنید
 روی دستگاه متصل  مقاومت ترمز مناسب بر

 کنید.
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 فصل هفتم ضمائم

 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا

اضافه جریان 
در سرعت 

 ثابت
Err04

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه و یا به زمین متصل
باشدمی

  فرآیند تنظیم خودکار دستگاه به طور کامل انجام
نشده است.

 .سطح ولتاژ بسیار پایین است
 .یک بار ناگهانی بر روی موتور اضافه شده است
 کاربرد مورد نظر  ظرفیت دستگاه انتخابی برای

 مناسب نیست.

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید
  فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام

دهید.
  سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد

برسانید.
 .بار اضافی بر روی موتور را حذف کنید
 تر را برای دستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 کنید.کاربرد مورد نظر انتخاب 

اضافه ولتاژ 
در هنگام 

گیری شتاب
 مثبت

Err05

 .سطح ولتاژ ورودی بسیار زیاد است
 .یک بار خارجی در حال چرخاندن موتور است
 گیری مثبت بسیار کوتاه است.مدت زمان شتاب
  مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده

 است.

  سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد
برسانید.

 شود را افی که باعث چرخش موتور میبار اض
حذف کنید.

 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب
  مقاومت ترمز مناسب بر روی دستگاه متصل

 کنید.

اضافه ولتاژ 
در هنگام 

گیری شتاب
 منفی

Err06

 .سطح ولتاژ ورودی بسیار زیاد است
 .یک بار خارجی در حال چرخاندن موتور است
  گیری منفی بسیار کوتاه است.شتابمدت زمان
  مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده

 است.

  سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد
برسانید.

 شود را بار اضافی که باعث چرخش موتور می
حذف کنید.

 گیری منفی را افزایش دهید.مدت زمان شتاب
  مقاومت ترمز مناسب بر روی دستگاه متصل

 کنید.

افه ولتاژ اض
در سرعت 

 ثابت
Err07

 .سطح ولتاژ ورودی بسیار زیاد است
 .یک بار خارجی در حال چرخاندن موتور است
  مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده

 است.

  سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد
برسانید.

 شود را بار اضافی که باعث چرخش موتور می
حذف کنید.

  بر روی دستگاه متصل مقاومت ترمز مناسب
 کنید.

خطا در 
تغذیه برد 

 کنترل
Err08

  سطح ولتاژ تغذیه برد کنترل در بازه استاندارد
 نیست.

  سطح ولتاژ تغذیه برد کنترل را به مقدار
 استاندارد برسانید.

 Err09 افت ولتاژ

  سطح ولتاژ ورودی به طور ناگهانی کاهش یافته
است.

  استاندارد کمتر سطح ولتاژ ورودی از مقدار
است.

 باشد.سطح ولتاژ خط غیر معمول می
 باشند.های ولتاژ ورودی معیوب مییکسو کننده
 باشند.مقاومت و رله شارژ خازن معیوب می
 باشد.برد اصلی دستگاه معیوب می
 باشد.برد کنترلی دستگاه معیوب می 

 .خطاها را ریست کنید
  سطح ولتاژ ورودی را به مقدار استاندارد

برسانید.
 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

اضافه بار بر 
Err10 روی دستگاه

  مقدار بار بر روی موتور بسیار زیاد است و یا
شفت موتور قفل شده است.

  ظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر
 مناسب نیست.

 .مقدار بار بر روی موتور را کاهش دهید
 تر را برای مناسب دستگاه با ظرفیت بالاتر و

 کاربرد مورد نظر انتخاب کنید.
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فصل هفتم ضمائم 

کدخطا  راه حلهای برطرف کردن خطا علتهای بروز خطا عنوان خطا 

اضافه بار بر 
Err11روی موتور 

 مقدار پارامتر P9-01 نامناسب است.
 مقدار بار بر روی موتور بسیار زیاد است و یا 

شفت موتور قفل شده است.
 ظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر 

مناسب نیست. 

 مقدار پارامتر P9-01 را بر روی مقدار مناسب 
تنظیم نمائید.

 مقدار بار بر روی موتور را کاهش دهید.
 دستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسبتر را برای 

کاربرد مورد نظر انتخاب کنید. 
خطا در 

فازهای برق 
ورودی 

Err12

 یک یا دو فاز ورودی برق از بین رفته است.
 برد اصلی دستگاه معیوب میباشد.

 برد کنترلی دستگاه معیوب میباشد. 

 خطاهای خارجی را برطرف کنید.

 با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید. 

خطا در 
فازهای برق 

خروجی 
Err13

 کابل اتصال موتور به دستگاه معیوب میباشد.

 خروجی دستگاه در حال کار متقارن نیست.

 برد اصلی دستگاه معیوب میباشد.
 برد کنترلی دستگاه معیوب میباشد. 

 خطاهای خارجی را برطرف کنید.

 از سلامت سیمپیچهای داخلی موتور اطمینان 
حاصل کنید.

 با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید. 

دمای اضافی 
IGBT

دستگاه 
Err14

 دمای محیط محل نصب دستگاه بسیار گرم 

است.
 راههای عبور هوا مسدود شده است.

 فنهای خنک کننده دستگاه معیوب میباشند.
 مقاومت متغیر با دمای داخل IGBT ، معیوب 

است.
IGBT  دستگاه معیوب میباشد. 

 دمای محیط محل نصب دستگاه را کاهش دهید.

 راههای عبور هوا را تمیز نمایید.
 فنهای خنک کننده معیوب دستگاه را تعویض 

کنید.
 مقاومتهای مدار اندازهگیری دما را تعویض 

کنید.
IGBT  دستگاه را تعویض کنید. 

سیگنال 
خطای 

خارجی 
Err15

 DI سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتال 

دریافت شده است.
 سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتال 

مجازی VDI دریافت شده است. 

 فرآیند در حال انجام را ریست کنید. 

خطا در 
Err16ارتباط سریال 

 کامپیوتر Host دچار مشکل شده است.
 کابل ارتباط سریال معیوب است.

 مقدار پارامتر P0-28 نا مناسب است.
 پارامترهای گروه PD به طور صحیح تنظیم 

نشدهاند. 

 کامپیوتر Host را بررسی کنید.
 کابلهای ارتباط سریال را بررسی کنید.

 مقدار پارامتر P0-28 را بر روی مقدار مناسب 
تنظیم نمایید.

 پارامترهای گروه PD را اصلاح کنید. 
رزرو شده 

Err17است. 

خطا در 
اندازهگیری 
جریان شنت 

Err18
 مدار اندازهگیری جریان شنت معیوب است.

 برد اصلی دستگاه معیوب است. 
 مدار اندازهگیری جریان شنت را تعویض نمایید. 

 برد اصلی دستگاه را تعویض نمایید. 

خطا در 
فرآیند تنظیم 

خودکار 
موتور 

Err19

 پارامترهای مربوط به مشخصات موتور که بر 
روی پلاک موتور میباشند، اشتباه تنظیم 

شدهاند.
 فرآیند تنظیم خودکار بیش از حد طول کشیده 

است. 

 پارامترهای مربوط به مشخصات موتور که بر 
روی پلاک موتور درج شدهاند را به طور صحیح 

وارد نمایید.
 کابلهای متصل به موتور را چک کنید. 

خطای 
Err20انکودر 

 نوع انکودر به طور صحیح انتخاب نشده است.
 کابل اتصال انکودر به دستگاه معیوب میباشد.

 انکودر مورد استفاده معیوب میباشد. 

 نوع انکودر را به طور صحیح انتخاب کنید.
 خطاهای خارجی را برطرف نمایید.

 انکودر معیوب را تعویض نمایید. 
خطا در 

خوانده و 
نوشتن 

EEPROM

 برد کنترلی معیوب را تعویض نمایید.   آیسی EEPROM دچار مشکل شده است.   Err21
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 فصل هفتم ضمائم

 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا

خطای 
Err22 افزاریسخت

  اضافه ولتاژ به مدت طولانی ادامه پیدا کرده
است.

  اضافه جریان به مدت طولانی ادامه پیدا کرده
 است.

 .اضافه ولتاژ پیش آمده را به نحوی برطرف کنید 

  جریان پیش آمده را به نحوی برطرف اضافه
 کنید.

اتصال کوتاه 
موتور به 

 زمین
Err23

  موتور متصل به دستگاه به زمین اتصال کوتاه
 شده است.

 ها و یا موتور متصل به دستگاه را تعویض کابل
 کنید.

رسیدن به 
Threshold

کل مدت 
 زمان کارکرد

Err26

  کل مدت زمان کارکرد دستگاه به مقدار
Threshold  تعیین شده در پارامترP8-17 
 رسیده است.

  با استفاده از پارامترPP-01  مقادیر ذخیره شده
 را پاک کنید.

 خطای
قابل تنظیم 

 1شماره 
Err27

  سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتالDI 
دریافت شده است.

  سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتال
 دریافت شده است. VDIمجازی 

 آمده را ریست کنید. فرآیند پیش 

 خطای
قابل تنظیم 

 2شماره 
Err28

  سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتالDI 
دریافت شده است.

  سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتال
 دریافت شده است. VDIمجازی 

 .فرآیند پیش آمده را ریست کنید 

رسیدن به 
Threshold

کل مدت 
زمان روشن 

 بودن

Err29

  کل مدت زمان روشن بودن دستگاه به مقدار
Threshold  تعیین شده در پارامترP8-16 
 رسیده است.

  با استفاده از پارامترPP-01  مقادیر ذخیره شده
 را پاک کنید.

کارکرد 
موتور در 

حالت 
 باریبی

Err30

 باری از دستگاه کشیده جریانی که در حالت بی
تعیین شده در  Thresholdشود به مقدار می

 رسیده است. P9-64پارامتر 

  از اتصال صحیح بار به موتور اطمینان حاصل
کنید.

  تنظیمات پارامترهایP9-64  وP9-65  را اصلاح
 کنید.

از دست 
رفتن حلقه 
فیدبک در 

 PIDکنترلر 

Err31

  تنظیمات پارامترPA-26  با توجه به شرایط
باشد.سیستم نامناسب می

  به برد کنترلر از بین رفته اتصال حلقه فیدبک
 است.

  تنظیمات پارامترهایPA-26  وPA-27  را اصلاح
کنید.

 .از اتصال حلقه فیدبک اطمینان حاصل کنید 

اضافه بار بر 
Err40 روی موتور

  مقدار پارامترP9-01 .نامناسب است
  مقدار بار بر روی موتور بسیار زیاد است و یا

شفت موتور قفل شده است.
  دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر ظرفیت

 مناسب نیست.

  مقدار پارامترP9-01  را بر روی مقدار مناسب
تنظیم نمائید.

 .مقدار بار بر روی موتور را کاهش دهید
 تر را برای دستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 کاربرد مورد نظر انتخاب کنید.
تغییر 

پروفایل 
موتور در 

 حین کارکرد

Err41

 فایل موتور متصل به دستگاه، در حین پرو
 DIهای دیجیتال کارکرد دستگاه توسط ورودی

 تغییر کرده است.

  تغییر پروفایل موتور متصل به دستگاه در هنگام
 توقف باید صورت پذیرد.
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 فصل هفتم ضمائم

 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا
اختلاف زیاد 
میان سرعت 
واقعی موتور 

و سرعت 
سنجیده شده 
 توسط انکودر

Err42

  انکودر به درستی پارامترهای مربوط به تنظیمات
اند.تنظیم نشده

  فرآیند تنظیم خودکار موتور به طور کامل انجام
نشده است.

  پارامترهایP9-69  وP9-70  به درستی تنظیم
 اند.نشده

  پارامترهای مربوط به تنظیمات انکودر را اصلاح
نمایید.

  فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام
دهید.

  پارامترهایP9-69  وP9-70  را با توجه به
 شرایط واقعی اصلاح نمایید.

سرعت 
چرخش بیش 

 از حد موتور
Err43

  پارامترهای مربوط به تنظیمات انکودر به درستی
اند.تنظیم نشده

  فرآیند تنظیم خودکار موتور به طور کامل انجام
نشده است.

  پارامترهایP9-69  وP9-70  به درستی تنظیم
 اند.نشده

 مربوط به تنظیمات انکودر را اصلاح  پارامترهای
نمایید.

  فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام
دهید.

  پارامترهایP9-69  وP9-70  را با توجه به
 شرایط واقعی اصلاح نمایید.

رزرو شده 
Err51 است.

 هاهای آنخطاهای معمول و راه حل -2 -7
مواردی که در ادامه اشاره خواهد شد، جزء خطاهایی هستند که کاربر ممکن است به 

توضیح این خطاها، علت بروز آنها و همچنین  2-7 جدولطور معمول به آنها برخورد کند. 
 کند.ها را ارائه میهای برطرف کردن آنراه حل

های برطرف کردن آنهاخطاهای معمول، علت آنها و راه حل 2-7 جدول
 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطا ردیف

1 

م روشن در هنگا
شدن دستگاه، صفحه 

نمایش خاموش 
 باشد.می

  تغذیه ورودی دستگاه دچار مشکل شده است
و یا سطح ولتاژ تغذیه ورودی بسیار پایین 

است.
  تغذیه سوئیچینگ بر روی برد اصلی دستگاه

دچار مشکل شده است.
  پل دیود داخلIGBT باشد.معیوب می
  برد کنترل و یا برد صفحه نمایش دچار مشکل

اند.شده
  کابل اتصال برد صفحه نمایش به برد کنترل

 آسیب دیده است.

 .تغذیه ورودی دستگاه را بررسی کنید
 .سطح ولتاژ خط دستگاه را بررسی کنید
  اتصالات اعم از کابل فلت و کابل اتصال

صفحه نمایش به برد کنترل را بررسی کنید.
 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

2 

در  صفحه نمایش
هنگام روشن شدن 

را  ”HC“عبارت 
 دهد.نمایش می

  کابل فلت بین برد کنترل و برد اصلی دارای
مشکل است.

  موتور متصل به دستگاه، به زمین اتصال کوتاه
شده است.

 گیری جریان شنت معیوب است.مدار اندازه
 .سطح ولتاژ ورودی بسیار پایین است 

  اتصال برد کنترل به برد اصلی را بررسی
کنید.

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

3 
در هنگام روشن 

 Err23شدن خطای 
 شود.نمایش داده می

  موتور متصل به دستگاه، به زمین اتصال کوتاه
شده است.

 افزاری دچار مشکل دستگاه از نظر سخت
 شده است.

 های داخلی موتور اطمینان پیچاز سلامت سیم
حاصل کنید.

  شرکت تماس بگیرید.با واحد پشتیبانی 
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 فصل هفتم ضمائم

 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطا ردیف

4 

عملکرد دستگاه در 
هنگام روشن شدن 
نرمال است ولی در 

هنگام کارکرد 
بر  ”HC“عبارت 

روی صفحه نمایش، 
 شود.ظاهر می

 های خنک کننده دستگاه دچار مشکل فن
اند.شده

 های موجود بر روی برد کنترل اتصال ترمینال
 باشند.کوتاه می

 تعویض های خنک کننده آسیب دیده را فن
نمایید.

 .خطاهای خارجی را برطرف نمایید 

5 
به  Err14خطای 

طور مکرر اتفاق 
 افتد.می

  مقدار فرکانس کریر(P0-15)  بسیار زیاد
تنظیم شده است.

 های خنک کننده دستگاه دچار مشکل فن
های عبور هوا مسدود شده اند و یا راهشده

است.
  مقاومت متغیر با دمای داخلIGBT  معیوب ،

 باشد.یم

  مقدار فرکانس کریر(P0-15)  را کاهش
دهید.

 های خنک کننده معیوب را تعویض و فن
های عبور هوا را تمیز کنید.راه

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

6 

رغم تولید علی
جریان توسط 

دستگاه، موتور 
متصل به آن 

 چرخد.نمی

 های متصل به آنرا وضعیت موتور و کابل
کنید.بررسی 

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور به
درستی تنظیم نشده است.

  کابل فلت بین برد کنترل و برد اصلی معیوب
باشد.می

 .دستگاه معیوب است 

 های متصل به موتور اطمینان از سلامت کابل
حاصل کنید.

 .از سلامت کابل فلت اطمینان حاصل کنید
  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور را

صلاح کنید.ا
 .مشکلات مکانیکی سیستم را برطرف کنید 

7 
های دیجیتال ورودی

دستگاه عملکرد 
 صحیحی ندارند.

 های دیجیتال به پارامترهای مربوط به ورودی
اند.درستی تنظیم نشده

 باشند.های خارجی اشتباه میسیگنال
 کشی پین سیمPW .نادرست است
 .برد کنترل دچار مشکل شده است 

  پارامترهای گروهP4 .را اصلاح کنید
 های خارجی اطمینان حاصل از صحت سیگنال

کنید.
 کشی به پایه سیمPW .را بررسی کنید
 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

8 

در حالت کنترلی 
،  CLVCحلقه بسته 

سرعت چرخش 
موتور همیشه کم 

 باشد.می

 باشد.انکودر مورد استفاده معیوب می
 های اتصال انکودر به دستگاه معیوب کابل

باشد.می
  پارامترهای مربوط به تنظیمات انکودر صحیح

باشد.نمی
 .برد کنترل دستگاه دچار مشکل شده است 

 های متصل به آن از سلامت انکودر و کابل
اطمینان حاصل کنید.

  پارامترهای مربوط به تنظیمات انکودر را
اصلاح نمایید.

 نی شرکت تماس بگیرید.با واحد پشتیبا 

9 
خطاهای مربوط به 

اضافه جریان به طور 
 افتد.مکرر اتفاق می

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور به
اند.درستی تنظیم نشده

 گیری مثبت و منفی مناسب مدت زمان شتاب
نیست.

  مقدار بار متصل به موتور به طور ناگهانی
 کند و ثابت نیست.نوسان می

  مربوط به موتور را اصلاح نمایید.مشخصات
  فرآیند تنظیم خودکار موتور را به طور کامل

انجام دهید.
 گیری مثبت و منفی را مدت زمان شتاب

اصلاح کنید.
 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

10 

در هنگام روشن 
شدن دستگاه، 

بر  8888عبارت 
روی صفحه نمایش 

 شود.ظاهر می

 فحه نمایش بر روی برد ای مربوط به صقطعه
 کنترل دچار مشکل شده است.

 .برد کنترل دستگاه را تعویض نمایید 
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 فصل هفتم ضمائم

 Modbusو پروتکل  RS485های ارتباط سریال : آدرسCضمیمه  -4 -7
برای دسترسی به پارامترهای مانیتورینگ، پارامترهای تنظیمات و پارامترهای کنترل 

باشد. از این رو پارامتر مورد نظر می دستگاه توسط ارتباط سریال، نیاز به ارسال آدرس
های پارامترهای دستگاه به همراه مقادیر قابل نوشتن آنها ای از آدرسول زیر خلاصهاجد

 را نشان می دهد.

 RS485آدرس پارامترهای دستگاه در ارتباط سریال  5-7جدول 
 وضعیت مقادیر قابل نوشتن/خواندن آدرس مربوطه عنوان

P 0XF000 – 0XFEFFپارامترهای گروه 
0X0000 – 0X0EFF

 ینوشتن/یخواندن با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه

D 0XA000 – 0XACFFپارامترهای گروه 
0X4000 – 0X4CFF

 ینوشتن/یخواندن با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه

پارامترهای مربوط به کنترل وضعیت کارکرد دستگاه 6-7جدول 
 وضعیت مقادیر قابل نوشتن/خواندن آدرس مربوطه عنوان

به  0X1000رجیستر 
عنوان مقدار ورودی 

 برای پارامترها
0X1000

 10000+ - 10000-مقادیر 
%100.00+ - %100.00-معادل با  

 خواندنی/نوشتنی

رجیستر مربوط به 
0X2000 کنترل وضعیت دستگاه

1 :Forward Run 
2 :Reverse Run 
3 :Forward Jog 
4 :Reverse Jog 
 Coast to Stop: قطع خروجی 5
 گیری منفی تا فرکانس صفر: شتاب6
 : لغو خطاها7

 خواندنی/نوشتنی

کنترل وضعیت 
های دیجیتال خروجی

DOx  وVDOx

0X2001

Bit0.رزرو شده است : 
Bit1.رزرو شده است : 
Bit2 کنترل رله :T 
Bit3 کنترل رله :P 
Bit4 کنترل خروجی :FM 
Bit5 کنترل خروجی مجازی :VDO1 
Bit6 کنترل خروجی مجازی :VDO2 
Bit7 کنترل خروجی مجازی :VDO3 
Bit8 کنترل خروجی مجازی :VDO4 
Bit9 کنترل خروجی مجازی :VDO5 

 خواندنی/نوشتنی

کنترل وضعیت خروجی 
AO1 0X2002آنالوگ 

 0x7FFF – 0مقدار 
%100.00 - %0.00معادل با 

 خواندنی/نوشتنی

کنترل وضعیت خروجی 
 خواندنی/نوشتنیAO2 0X2003آنالوگ 

کنترل وضعیت خروجی 
 خواندنی/نوشتنیFM 0X2004پالس 

رجیستر بازگشت به 
ای و تنظیمات کارخانه

 Backupیا 
0X1F01

ای بجز پارامترهای : بازگشت به تنظیمات کارخانه1
 مربوط به مشخصات موتور و موارد ذخیره شده

 ینوشتن
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 فصل هفتم ضمائم

 RS485در ارتباط سریال  پارامترهای مربوط به مانیتورینگآدرس  7-7جدول 
 وضعیت نوشتن/خواندنمقادیر قابل  آدرس مربوطه عنوان

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهU00X7000 – 0X70FFپارامترهای گروه 
 یخواندن کد خطای متناظر0X8000 خطای اتفاق افتاده

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1001 فرکانس کاری
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1002 ولتاژ خط

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1003 ولتاژ خروجی
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1004 جریان خروجی

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1005 توان خروجی
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1006 گشتاور خروجی
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1007 سرعت چرخش
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهDIx0X1008های دیجیتال وضعیت ورودی
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهDOx0X1009های دیجیتال وضعیت خروجی

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهAI10X100Aولتاژ/جریان ورودی آنالوگ 
 یخواندن وضعیت دستگاهبا توجه به AI20X100Bولتاژ/جریان ورودی آنالوگ 

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X100D های دریافت شدهتعداد پالس
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X100E مقدار طول محاسبه شده

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X100F سرعت چرخش بار
 یخواندن دستگاهبا توجه به وضعیت PID0X1010مقدار مرجع برای حلقه 

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهPID0X1011مقدار فیدبک حلقه 
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1012 داخلی PLCوضعیت 

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه 0.01Hz 0X1013های ورودی با رزولوشن فرکانس پالس
 خواندن با توجه به وضعیت دستگاه 0X1014 سرعت چرخش دریافت شده از حلقه فیدبک
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه 0X1015 مدت زمان باقیمانده در حالت توقف استاتیک

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهAI10X1016ولتاژ/جریان ورودی آنالوگ 
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاهAI20X1017ولتاژ/جریان ورودی آنالوگ 

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X1019 خطی چرخش بارسرعت 
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه 0X101A کل مدت زمان روشن بودن دستگاه

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X101B کل مدت زمان کارکرد دستگاه
 خواندن با توجه به وضعیت دستگاه 1Hz 0X101Cهای ورودی با رزولوشن فرکانس پالس

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X10000X101Dمقدار رجیستر 
 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه 0X101E سرعت واقعی چرخش دریافت شده از حلقه فیدبک

 یخواندن با توجه به وضعیت دستگاه0X101F مقدار فرکانس اصلی دستگاه
 یخواندن وضعیت دستگاه با توجه به0X1020 مقدار فرکانس فرعی دستگاه
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مشاوره فروش نصب و تعمیر انواع اینورتر، سافت استارتر،درایو دی سی، اجرای انواع پروژه های 

اتوماسیون صنعتی

تیم مهندسی الکترومارکت – یوسف رجبی
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