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دهد که هی میعدم توجه به این علامت در موارد تاکیدي موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی میشود. همچنین اگا

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

 ده است یا نصب آسیب  دی نقل و که به هنگام حمل و هرگز اقدام به راه اندازي دستگاهی

 نکنید و به فروشنده اطلاع دهید.

 طعات با قکاري نصب اینورتر توسط افراد نا آشنا با برق میتواند حادثه ساز باشد. هرگونه دست

خص ش موتور بدون شناخت موجب خسارت جانی  داخل دستگاههاي کنترل دور در بالا ولتاژ

 میگردد.

  قیقه دا ده تبه هنگام سرویس یا تعمیر دستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها پنج

  جهت تخلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

  مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی دستگاه هايU,V,W  نیدسه فاز متصل نک برق. 

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

 

 

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

  اخطار
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 VX هشدارهاي هنگام نصب و راه اندازي درایو

ــور و راه  ــرل دور موت ــتگاه کنت ــب دس ــام نص ــدارهاي دادهنگ ــی و هش ــات ایمن ــه نک ــد ب ــدازي آن بای ــرف ان ه از ط

  سازنده توجه نمود.

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

 .حمــل  بــراي هنگــام حمــل و نصــب دســتگاه دقــت نماییــد تــا آســیبی بــه افــراد و دســتگاه وارد نگــردد

 گـز دسـتگاهگین از وسـایل مناسـب ماننـد لیفتـراك اسـتفاده نماییـد و هردستگاههاي تـوان بـالا و سـن

 بر روي زمین کشیده نشود. 

 یـزان مشـوید. و  قبل از نصب و راه اندازي درایـو از متناسـب بـودن موتـور و بـار بـا تـوان درایـو مطمـئن

ــین نماییــد. هم ــم را تعی ــدازي و کــار دائ ــار هنگــام راه ان ــاز ب ــان و گشــتاور مــورد نی ر ین مقــداچنــجری

ــو ــا مشخصــات درای ــا را ب ــاز را نیــز مشــخص نماییــد و مقــدار آنه ــار مــورد نی ــان اضــافه ب تطبیــق  جری

 نمایید.

 اهش یـا باید در نظر داشـت کـه سیسـتمهاي درایـو مـی تواننـد سـرعت موتـور را از سـرعت نـامی آن کـ

وید و مطمــئن شــامکــان پــذیر بــودن تغییــر ســرعت موتــور و بــار افــزایش دهنــد ، بنــابراین نســبت بــه 

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

  ــه ــا ب ــا و کابله ــا ، کنتاکتوره ــد فیوزه ــور مانن ــو و موت ــانبی درای ــزات ج ــجــدر انتخــاب تجهی ه داول ارای

 شده در این دستورالعمل مراجعه نمایید.

 یســی و ن اســت باعــث ایجــاد نویزهــاي الکترومغناطبـه یــاد داشــته باشــید کــه سیســتمهاي درایــو ممکــ

ین ، بنـابرا هارمونیـک بـر روي شـبکه بـرق شـوند و بـر روي سـایر تجهیـزات الکترونیکـی تـاثیر بگذارنـد

 هنگــاه نصــب و راه انــدازي درایــو بــه توصــیه هــا و رعایــت اســتانداردهاي ذکــر شــده در ایــن

 دستورالعمل توجه نمایید.

  دســتگاه  واز اســتاندارد بــودن سیســتم ارت اســتفاده شــده مطمــئن شــوید قبــل از راه انــدازي دســتگاه

  و موتور و تجهیزا ت جانبی باید کاملا به ارت وصل شوند.

 فــراد و ارت کـردن دســتگاه درایــو و بدنــه فلــزي تجهیــزا ت جــانبی ضـروري مــی باشــد تــا آســیبی بــه ا

 ن گردد.تجهیزات ناشی از ولتاژهاي بالا وارد نگردد. و ایمنی سیستم تامی

  روجــی خهنگــام بــرق دار کــردن دســتگاه از دســت زدن بــه قطعــات داخلــی آن و ترمینالهــاي ورودي و

  خودداري نمایید.

 ــرق ورودي حــداقل  هنگــام تعمیــرات و بررســی دقیــق صــبر  5داخــل دســتگاه پــس از قطــع کــردن ب

  نمایید تا ولتاژ خازنهاي داخلی تخلیه گردد.

 د وجـه نماییـعـلام هـر گونـه فالـت و هشـدار در دیسـپلی دسـتگاه تهنگام راه اندازي درایـو نسـبت بـه ا

  و قبل از استارت دوباره ، اشکالات را رفع نمایید.

  ــایی ــر پارامتره ــرد و از تغیی ــاز انجــام گی ــا نی ــت و متناســب ب ــا دق ــا ب ــتنظیمــات پارامتره ــاک ــا آنه  ه ب

  آشنایی ندارید بپرهیزید.
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 مــات و تــا ســایر تنظیاي موتــور را وارد نماییــد. هنگــام تنظیمــات ابتــدا مقــادیر نــامی پارامترهــ

  متناسب با آنها انجام گیرند. حفاظتهاي موتور

 ت باشــد پـس از راه انـدازي و انجـام تنظیمـات سیسـتم درایـو  و موتــور تـا چنـدین سـاعت تحـت نظـار

ــور و مو همچنــین دمــاي تــا مقــادیر جریــان ، ولتــاژ و ســرعت موتــور در حــد مجــاز تغییــر نماینــد.  وت

  یو کنترل شود.درا

 ــت ریســت ات ــا در حال ــرار دادن آنه ــا ق ــو و ی ــاظتی درای ــاي حف ــردن پارامتره ــال ک ــر فع ــک از غی وماتی

نجـام زم را الاد حفاظتهـاي خودداري نماییـد تـا در صـورت ایجـاد اشـکال در موتـور ور بـار، درایـو بتوانـ

  ز حادثه جلوگیري گردد.دهد و از برو

 ه درایــو و یـا تنظیمــات درایـو بــا کارشناسـان شــرکت سـازند درایــو در صـورت بـروز اشــکال در سیسـتم

  تماس بگیرید.
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 راهنماي نصب و راه اندازي  1  فصل

  VX  هاي سريدرایو مشخصات فنی 1, 1

 ورودي و خروجی دستگاه 

 380ولتاژ ورودي:  محدودهV ± 15%  

 63~47فرکانس ورودي:   محدودهHz 

 ولتاژ خروجی: صفر تا ولتاژ نامی ورودي محدوده 

 400~0خروجی:  محدوده فرکانسHz   

  مشخصهI/O   کنترل 

  :ــزي ــه ری ــل برنام ــال قاب ــاي دیجیت ــال  5ورودیه ــورت ورودي دیجیت ــک  ON/OFFبص و ی

ــالا ( ــال پالســی ســرعت ب ــارت آپشــن HDI1( ،4ورودي دیجیت ــی  ورودي دیگــر توســط ک م

 شود. اضافه تواند

  :ـــالوگ ـــاي آن ـــالوگ ورودیه ـــالوگورودي  و AI1 (0~10V(1ورودي آن  AI2 (0~10V(2آن

و ورودي  AI3 (-10V~+10V(3ورودي و بــــــا کــــــارت آپشــــــن 20mA~0یــــــا 

 شود. اضافه می تواند  20mA~0یا  AI4 (0~10V(4آنالوگ

  :با کارت آپشن یک رله اضافه می شود. دو رله خروجی وخروجی رله 

  :یــک خروجـی ترانزیســتوري خروجـی دیجیتــالopen collector یـا پالســی ســرعت بــالا 

 یک خروجی دیگر اضافه می شود. و با کارت آپشن

  :ــالوگ ــی آن ــالوگ خروج ــی آن ــک خروج ــا   20mA~0/4ی ــن 10V~0ی ــارت آپش ــا ک  و ب

 دیگر اضافه میشود خروجی یک

 توابع کنترل اصلی 

 بصــورت کنتــرل بــرداري بــا فیــدبک انکــودر( :مــد کنتــرلVC)و بــدون فیــدبک (SVC و مــد (

 V/Fکنترل

  :ــان ــا  60ظرفیــت اضــافه جری ــه ب ــا  %150ثانی ــان وی ــه 10اضــافه جری ــا ثانی افه اضــ %180 ب

 جریان 

  ــد ــدازي: م ــتاور راه ان ــا  SVCگش ــانس  %150ب ــتاور در فرک ــافه گش ــد  0.5Hzاض  VCودر م

 اضافه گشتاور در فرکانس صفر  %180با 

 تنظیم سرعت: مد  محدودهSVC  ودر مد  1:100با نسبتVC  1:1000با نسبت 

  حداکثر مد در سرعت  %0.5±دقت دورSVC در مد   %0.02±و دقتVC 

  فرکانسCarrier  :1kHz ~ 16.0kHz 
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  ،رفــرنس ســرعت: کــی پــد، ورودي آنــالوگHDI (ورودي پــالس ســرعت بــالا)، ارتبــاط

 و نیز سوئیچ بین  و حتی ترکیب مدها  PIDو  ساده  PLCسریال، سرعت چند پله، 

 رفرنسهاي مختلف سرعت 

  تابع کنترلPID 

  گشتاورتابع کنترل torque control 

 PLC  پله اي سرعت  16ساده،  تابع کنترل 

 تابع کنترل تراورس 

 تابع کنترل زمان و کنترل طول 

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

 کلید   Quick/Jog روي پانل قابل برنامه ریزي 

  ولتاژ(  تنظیمتابعAVRبه هنگام تغییرات ولتاژ ورودي ( 

 29 ــان ــافه جری ــت شــامل اض ــوع فال ــاهش ولتاژ،اضــافهن ــاژ، ک ــافه ولت ــار، اض ــا، ، اضــافه ب  دم

 وغیره ، اتصال کوتاهخطاي فاز
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 دستگاه ات پلاكتوضیح 2, 1

 و ولتــاژ  قبــل از نصــب، ابتــدا پــلاك دســتگاه خریــداري شــده را خوانــده و از مناســب بــودن جریانــدهی

بـراي   شـد.حاصـل نمائیـد.  پـلاك درایـو بصـورت زیـر میباآن بـا موتـور تحـت کنتـرل ایـن درایـو اطمینـان 

ــتگاهها  ــان دس ــوان وجری ــات ت ــدول مشخص ــه ج ــتگاه ب ــوان دس ــی و ت ــاي ورودي و خروج ــین جریانه تعی

 مراجعه نمایید.

  
 

  

  

  

  

  

  

 

 

  

ــر روي بد دســتگاهلیبــل  ــه ب ــی باشــد ک ــده مشخصــات دســتگاهها و شــماره ســریال آنهــا م ــه نشــان دهن ن

 ور ثابـتیـا گشـتا بـر روي لیبـل تـوان و جریـان دسـتگاه بـراي حالـت بـار سـنگین دستگاه نصب گردیـده اسـت.

(Heavy duty) ــا گشــتاور متغیــر بــراي بارهــاي ســبک .نوشــته شــده اســت ــوان از  (Light duty) ی  مــی ت

ــرد.   ــتفاده ک ــو اس ــر درای ــایین ت ــج پ ــرن ــبکب ــار ( س ــوع ب ــا ن ــب ب ــو متناس ــب درای ــاب مناس ــا  LD راي انتخ ی

 ) از جدول مشخصات توان و جریان درایوها استفاده نمایید. HDسنگین

شـتاور گبـه طـور کلـی بـه دو گـروه تقسـیم بنـدي مـی شـوند: توسط درایـو کنتـرل مـی شـوند که ی بارهای

فیــت یــز بایــد ظرنبارهــاي گشــتاور ثابــت نیــاز بــه گشــتاور راه انــدازي بــالایی دارنــد و ثابــت و گشــتاور متغیــر. 

ایرهـا، کانوهـا،  بارهـاي گشـتاور ثابـت شـامل بارهـایی ماننـد جرثقیـل جریان اضـافه بـار آنهـا نیـز بیشـتر باشـد.

  آسیابها، اکسترودرها و کمپرسورهاي اسکرو می باشند.

VX -132K0-N-00 

 مدل دستگاه

  توان دستگاه

4K0  = 4/5.5KW 

5k5  = 5.5/7.5KW 

7K5  = 7.5/11KW 

11K0  = 11/15KW 

 آپشنھای دستگاه

  ولتاژ دستگاه

M = 220 V 

N = 380 V 
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ــین ظرفیــت اضــ  ــد و همچن ــایینی دارن ــدازي پ ــه گشــتاور راه ان ــاز ب ــان بارهــاي گشــتاور متغییــر نی افه جری

ا و و فنهــ کـزي گریـز از مرآنهـا نیـز پـایین مــی باشـد. بارهـاي گشـتاور متغییــر شـامل بارهـایی ماننـد پمــپ هـا

یشــتر از بصـرفه جـویی در مصــرف انـرژي، در کاربردهـاي گشــتاور متغیـر بسـیار میکسـرهاي سـاده مـی باشــند. 

  کاربردهایی است که در آنها گشتاور ثابت است. 

ــاي  ــودر  VXدرایوه ــدبک انک ــدون فی ــت ب ــد   )open loop(در حال داراي  vector controlو در م

 درصـــد 180داراي  )closed loop(درصـــد گشـــتاور راه انـــدازي و در حالـــت بـــا فیـــدبک انکـــودر  150

ده و مناسـب بـو گشتاور راه اندازي مـی باشـند کـه از ایـن جهـت بـراي راه انـدازي بارهـاي گشـتاور ثابـت کـاملا

  در این حالت کافیست توان درایو برابر با توان موتور انتخاب گردد.

ــه در بارهــاي  ــه همــی 110گشــتاور متغیــر فقــط نیــاز ب ــدازي مــی باشــد و ب ن دلیــل درصــد گشــتاور راه ان

  ب گردد. می تواند یک رنج پایین تر از توان موتور انتخا VXتوان درایوهاي معمولا در این بارها 

انتخـاب مـی گـردد ولـی همـین درایــو  N-0K55-VX-00درایـو  kw55بطـور مثـال بـراي یـک موتـور آسـیاب 

  مورد استفاده قرار گیرد. 75kwد براي یک پمپ سانتریفوژ می توان

ــاي  ــان درایوه ــت اضــافه جری ــین ظرفی ــت  VXهمچن ــراي بارهــاي گشــتاور ثاب ــراي  150ب ــه و ثان 60درصــد ب ی

  ثانیه می باشد. 10درصد براي  180

بطـور  ی باشـد.مـثانیـه  60درصـد جریـان اضـافه بـار بـراي   120تـا  110براي بارهاي گشتاور متغییـر نیـاز بـه 

 120درصـــد گشـــتاور راه انـــدازي و  120مـــی توانـــد  75kwراي پمـــپ بـــ VX-55K0-N-00مثـــال درایـــو 

  درصد جریان اضافه بار تامین نماید.

د ناشــبــا فیــدبک انکــودر مــی ب )Closed loop(داراي مــد کنتــرل بــرداري حلقــه بســته  VXدرایوهــاي 

بــه  ه همــین دلیــل در سیســتمهایی کــه نیــازد و بــنمــی باشــ %0.02± قــت ســرعت بــالایی در حــد و داراي د

چنــین در . همکنتــرل دقیــق ســرعت مــی باشــد ماننــد ماشــینهاي ابــزار مــی تواننــد مــورد اســتفاده قــرار گیرنــد

ــد  ــالایی در ح ــدازي ب ــتاور راه ان ــه گش ــاز ب ــه نی ــتمهایی ک ــد ب 180سیس ــو بای ــد درای ــی باش ــد م ــورت درص ص

closed loop  .مورد استفاده قرار گیرد  
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 VXجدول مشخصات توان و جریان درایوهاي سري  3, 1

 

±15%V 380AC 3                             ولت                       380دستگاه هاي سه فاز     

  مدل 

  توان دستگاه

 (kW) 

   جریان ورودي

  دستگاه

  دستگاه جریان خروجی

 (A)  فریم 

High  Low  High  Low  High  Low  

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

VX-350K0-N-00 350 620 640 H 

VX-400K0-N-00 400 670 690 H 

VX-500K0-N-00 500 835 860 H 
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 نصب مکانیکی دستگاه 4, 1

ر میباشــد متــ1000در صــورتیکه نصــب دســتگاه در مکــانی قــرار دارد کــه ارتفــاع آن از ســطح دریــا بــیش از 

ال بــراي از جریــان دهــی جــدول فــوق کــم نمائیــد. بطــور مثــ %2بــه ازاي هــر صــد متربــالاتر از ســطح فــوق، 

ــا  ــطح دری ــاع از س ــه  1500ارتف ــر، ک ــتی500مت ــد بایس ــتر میباش ــر بیش ــ) ک x  2% =10% 5(  %10مت ر س

  نمائید.

 

 ــا هــواي لازم جهــت خنــک ســازي ــه هنگــام نصــب، فضــائی خــالی اطــراف دســتگاه ایجــاد نمائیــد ت  ب

ــان ــنج س ــتگاه و پ ــائین دس ــالا و پ ــانتیمتر از ب ــداقل ده س ــا ح ــن فض ــردد. ای ــا گ ــتگاه مهی تیمتر از دس

 طرفین دستگاه میباشد. 

  

  

  

 

  

  

  

  

  

  

 

  

 

 

 

10 CM 

10 CM 

5 CM 5 CM 

  ورود هوا

  هوا خروج
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  و تهویه آنها  نصب دستگاهها داخل تابلو 1,4,1

جهـت خنـک  در هنگام نصب دسـتگاهها داخـل تـابلو در کنـار یکـدیگر و روي هـم بایـد شـرایط عبـور جریـان هـوا

  .شدن دستگاهها مهیا باشد

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

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

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

80  4-5.5  A 

205  7.5-11-15  B  

440  18.5-22-30  C  

550  37-45-55  D  

670  75-90  E  

1350  110-132-160 F 

2350 200-250-315 G 

3500 350-400-500 H 

 

 جهــت  هرگــز اینــورتر را در تــابلوي بــرق محبــوس نکنیــد و حتمــا  فــن یــا ورودي و خروجــی هــاي مناســب

ــل درجــه ســانتی ــر از چه ــا بایســتی کمت ــواي محــیط اینورتره ــاي ه ــد.  دم ــی کنی ــه هــواپیش بین گراد تخلی

)40°C  ا دقـت بـ) باشد. در ضمن این مسـئله بـه هنگـام نصـب چنـد اینـورتر در یـک جعبـه یـا کابیـت بـرق

 نظر بیشتري مد نظر قرار گیرد.

 

  ــالاي ــت ب ــطحی روي   RH %95رطوب ــدایت س ــب ه ــه موج ــت ک ــت آنس ــد. عل ــوب میکن ــورتر را معی این

زمـان از نصـب دسـتگاه،   بردهاي قدرت میگردد و آرك یـا جرقـه روي بـرد ایجـاد میکنـد. در ضـمن بـه مـرور

 

  هواي گرم

  هواي خنک 
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 جذب رطوبت توسط گرد و غبارهاي نشسته روي بردهاي قدرت ، این مسئله را تشدید میکند. 

 .از پاشیده شدن آب به دستگاه جدا جلوگیري بعمل آید 

 .در محیط هاي آلوده حتما از فیلترهاي مناسب در جعبه یا کابینت برق استفاده کنید 

  ،راده فلـز بـغیـره ) و همچنـین اشـیاي ریـز فلـزي مثـل  و لتان ( آچـاریوسـادر داخـل دسـتگاه بعـد از نصـب

  بجاي نماند.
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  ابعاد دستگاهها 1,4,2

ار ر روي دیویا ب جدول ذیل ابعاد طول و عرض و عمق دستگاهها را مشان می دهد. براي نصب دستگاهها داخل تابلو و

ستگاهها ر ابعاد دیتصاو می باشد که براي این منظور بهعلاوه بر ابعاد دستگاه نیاز به فاصله سوراخهاي روي جعبه نیز 

  رجوع نمایید

  

    

  مدل 

توان 

دستگاه 

(kW) 

 فریم 
 طول

(mm)  

 عرض

(mm)  

 عمق

(mm)  

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

VX-315K0-N-00 315/350 G 1670 750 402 

VX-350K0-N-00 350 H 1950 1200 500 

VX-400K0-N-00 400 H 1950 1200 500 

VX-500K0-N-00 500 H 1950 1200 500 
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  نقشه ابعاد دستگاهها جهت نصب  1,4,3

  

 Frame A ( Kw 5.5 – 4)ابعاد 

250 mm  

163 mm  

141 mm  

270 mm  

194 mm  

290 mm  

 Frame A ( Kw 5.5 – 2.2)ابعاد 
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230 mm  206 mm  
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202.5mm 

 Frame B (7.5 – 15) ابعاد 

Kw)  
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 Frame C (18.5 – 30 Kw) ابعاد 



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

18 
 

   

 Frame D(37-55 Kw)ابعاد 
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 FrameE(75 – 90 Kw)ابعاد 
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ــتگاهها  ــر ينصــب دس ــتادهیبصــورت ا Gو  F میف ــ يرو س ــ نیزم ــر  یم ــتگاه ب ــند. در صــورت نصــب دس باش

  متر شود.کدستگاه ها را جدا نمود تا ارتفاع دستگاهها   ریز سیتوان ب یداخل تابلو م ای وارید يرو

  باشد. یم 1275mm سیو بدون ب 1490mm سیبا ب F میارتفاع فر  -  

 باشد. یم 1358mm سیو بدون ب 1670mm سیبا ب G میارتفاع فر  -  
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  Frame G(200-315kw)ابعاد 
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391 mm 

490 mm 

   Frame F(110-160kw)ابعاد 
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 بیس دستگاه بیس دستگاه
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 Frame H(400kw)ابعاد 

ــر يدســتگاههانصــب   ــز  H میف ــ يرو ســتادهیبصــورت انی ــ نیزم ــر  یم باشــند. در صــورت نصــب دســتگاه ب

  متر شود.کدستگاه ها را جدا نمود تا ارتفاع دستگاهها   ریز سیتوان ب یداخل تابلو م ای وارید يرو

  باشد. یم 1350mm سیو بدون ب 1950mm سیبا ب H  میارتفاع فر  -  
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1200 mm 

500 mm 
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  نصب الکتریکی دستگاه 5, 1

نا هســتند الکتریکــی دســتگاه بایــد توســط افــراد مــاهر و آمــوزش دیــده کــه بــا مســائل نصــب اینورترهــا آشــنصــب 

  انجام گیرد.

ــه انتخــاب فیــوز و کنتــاکتور مناســب و نیــز انتخــاب ســایز  ابــل قــدرت کبــراي نصــب الکتریکــی دســتگاهها نیــاز ب

ی و اه و تجهیــزات جــانبمناســب مــی باشــد. در صــورت عــدم انتخــاب صــحیح ایــن مــوارد ممکــن اســت بــه دســتگ

راي عتبـر و دامهمچنین بـه افـراد آسـیب برسـد. بنـابراین در انتخـاب ایـن تجهیـزات دقـت شـود و از سـازنده هـاي 

  .استاندارد خریداري گردند

 براساس جدول زیر فیوز و کنتاکتور مناسب را انتخاب نمائید

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

(A) 

 ACکنتاکتور 

(A) High Low 

AC 380V ±15%3 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

VX-315K0-N-00 580 620 1200 900 

VX-350K0-N-00 620 - 1280 960 

VX-400K0-N-00 670 - 1380 1035 

VX-500K0-N-00 835 - 1720 1290 
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 نترل دور ک در کنترل دورها داراي جریان نشتی خازنی به بدنه دستگاه هستند لذا نصب سیم ارت یا زمین

س ظرفیت ر اسابموتور بسیار با اهمیت است و بایستی به دستگاه متصل شود.انتخاب سیم زمین یا ارت را 

تاره سصورت جریان اتصال کوتاه شبکه خود تعیین نمائید. در ضمن اتصال سیمهاي زمین چند اینورتر ب

 به شینه اصلی متصل گردد.

 

  دارید. یاز براز برق شهر و خروجی به موتور را به اندازه نروکش سیمهاي متصل به ترمینالهاي ورودي

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

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

U,V,W  .به کابل موتور متصل شود  

 

  د.دا کنیاینورترها مجاز نمیباشد. در صورت میگر زدن موتور حتما آنرا از اینورتر جتست عایقی 

  ابل کویه  ردر صورت استفاده از کابل قدرت شیلد دار در ورودي و خروجی سه فازدستگاه ، سیم شیلد

 بایستی از دو طرف زمین گردد.

 قط از طرففد را استفاده کنید و شیل در صورت استفاده از ولوم خارجی حتما از کابل  جداگانه شیلد دار 

 اینورتر زمین نمائید.

  لت بطور و 24ولت و سیمهاي حامل سیگنالهاي 220جهت اتصالات کنترلی دستگاه، سیمهاي حامل ولتاژ

 جداگانه کابل کشی نمائید.

  عبور  ابل قدرتسانتیمتر از کابل قدرت عبور دهید. و در جاهائی از روي ک 20کابل کنترل را با فاصله

 میکنند بصورت عمودي عبور دهید.

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

  زمان درگیري میباشد %10ترمز با  %100این جدول براساس شرایط 

  ولت میباشد 700ولتاژ حد ترمزي 
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 جدول انتخاب مقاومت ترمز 1,5,1

  

 مدل دستگاه
 ماجول سوئیچ ترمز

گشتاور  %100مقاومت مورد نیاز با 

            ترمزي

 تعداد  اهم / وات تعداد  مدل 

3AC 380V ±15%  

VX-4K0-N-00 

یونیت ترمز 

  داخلی
1 

150Ω/390W 1 

VX-5K5-N-00  100Ω/520W 1  

VX-7K5-N-00 
50Ω/1040W 1 

VX-11K0-N-00 

VX-15K0-N-00 40Ω/1560W 1 

VX-18K5-N-00 

OPDB-
055 

1 

20Ω/6000W 

1 

VX-22K0-N-00 1 

VX-30K0-N-00 1 

VX-37K0-N-00 

13.6Ω/9600W 

1 

VX-45K0-N-00 1 

VX-55K0-N-00 1 

VX-75K0-N-00 OPDB-
055 

2 13.6Ω/9600W 
2 

VX-90K0-N-00 2 

VX-110K0-N-00 
OPDB-

055 
2 13.6Ω/9600W 2 

VX-132K0-N-00 OPDB-
160 

1 4Ω/30000W 
1 

VX-160K0-N-00 1 

VX-200K0-N-00 
OPDB-

200 
1 4Ω/40000W 1 

VX-250K0-N-00 OPDB-
315 

1 4Ω/40000W 
2 

VX-315K0-N-00 2 

VX-350K0-N-00 
OPDB-

200 
2 4Ω/40000W 2 

VX-400K0-N-00 
OPDB-

200 
2 4Ω/40000W 2 

VX-500K0-N-00 
OPDB-

315 
2 4Ω/40000W 2 

  

  افت ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید حتما از راکتوردر جاهائیکهAC ه کنید.سه فاز ورودي استفاد 

 ات ین تجهیزاتر تا در مکانهائی که تجهیزات دقیق اندازه گیري وجود دارد، بایستی به مقدار فاصله نصب اینور

 بالاي ایجادي جهت حذف نویز هاي فرکانس هااستفاده نمود. این فیلتر EMCتوجه کرد و از  فیلترهاي مناسب 

 توسط اینورتر مورد نیاز میباشند. 
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 بل یلد کاشتوصیه می شود کابل هاي قدرت شیلددار استفاده گردد و  نویز تشعشعی از اینورتر جهت کاهش

 قدرت از دو طرف اینورتر و موتور ارت گردد.

  10-0براي کابلهاي کنترلی مخصوصا سیگنالهاي آنالوگV 20-0/4ا یmA تما از کابل کنترل شیلددار ح

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

 

 V  X  آرایش ترمینال قدرت درایوهاي 1,5,2

 

ردد. ستفاده گااندارد در صورت نیاز از سرسیم یا کابلشوهاي استدر اتصال کابلها به ترمینالهاي قدرت دقت شود. 

ن آنها حکم بودپیچهاي ترمینال قدرت باید تورك مناسب اعمال گردد و پس از نصب کابلها  از مهنگاه بستن 

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

  آسیب رسیدن به دستگاه خواهد شد.

 در فریم هاي مختلف نشان می دهند.شکلهاي ذیل آرایش ترمینالهاي قدرت دستگاهها را 

  

+DC PB -DC 
R S T U V W 

PE 
 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

 KW 5.5 – 0.75ولت  380دستگاه هاي سه فاز  ترمینالهاي قدرت

  

-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

R S T U V W 
PE 

 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

  KW 15 - 7.5ولت  380دستگاه هاي سه فاز   ترمینالهاي قدرت

  

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE 
 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

 KW 90 - 18.5ولت  380دستگاه هاي سه فاز   ترمینالهاي قدرت

 

W  V  U  T  S  R  

  سه فاز برق شهر  سه فاز موتور

 
(-)  (+)  P1  

  
 KW 315 – 110ولت  380دستگاه هاي سه فاز   ترمینالهاي قدرت
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W  V  U  

 سه فاز موتور

T  S  R  

  سه فاز برق شهر

(-)  (+)  P1  
  

 KW 500 – 350ولت  380دستگاه هاي سه فاز   ترمینالهاي قدرت

 

  

    

 توصیف ترمینالهاي قدرت  علامت یا نشانه روي ترمینال ها

R、S、T سه فاز برق ورودي  

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

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

+DC, P1  ترمینالهاي مربوط به چوكDC خارجی  

-DC  ترمینال منفی لینکDC 

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

PE      ارت یا اتصال به زمین کارخانه  

+BAT,-BAT  اتصال تغذیه باطري در کاربرد آسانسورجهت  
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ــو  ــ VXدرای ــودر و آپشــن در شــکل ذی ــاي انک ــز ســوکتهاي کارته ــرل آن و نی ــدرت و کنت ــاي ق ل نشــان و ترمیناله

  داده شده است:

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

    

-BAT +BAT 
+DC 

(600V) 
PB -DC 

R S T U V W 
PE 

 سه فاز موتور سه فاز برق شهر

  ترمینالهاي کنترل

 سوکت کارت انکودر

 سوکت کارت آپشن

 سوکت دیسپلی ریموت

 ترمینالهاي قدرت

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

  ) B )7.5-11-15KWترمینال قدرت فریم 

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

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

 سري کابل براي ترمینالها در نظر گرفته شود.

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 

  ) G )200-250-315KWترمینال قدرت فریم 

R S T U V W 

E E P1 (+) (-) 

  ) F )110-132-160KWترمینال قدرت فریم 

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

E E P1 P1 (+) (+) (-) 
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  ) H )350-400-500KWترمینال قدرت فریم 

W V U 

R S T 

(-) (+) P1 E 
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  درایو قدرت نصب سیستم  6, 1

ــانبی  ــوازم ج ــار، کابلکشــی و ل ــور و ب ــو و ماجولهــاي آن ، موت ــو شــامل درای ــدرت درای ــک سیســتم ق  ر ورودي ودی

تــرل کن رعایــت گردنــد. بــه دلیــل اینکــهخروجــی مــی باشــد کــه بــراي نصــب آنهــا بایــد اســتانداردهاي مشخصــی 

ی مــیــانی بــالا عامــل ایجــاد نویزهــاي الکترومغناطیســی و نیــز هارمونیکهــاي جر کننــده هــاي دور موتــور ســه فــاز 

 باشند ، بنابراین رعایت اصول استاندارد در نصب و راه اندازي آنها اهمیت بالایی دارد.

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

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

  تجهیزات موتور

  اتصالات و عایقها

  کابلهاي کنترل
  سیستم ارت

  اینورتر  یکسوساز

  سیستم کنترل
 رابط 

HMI 

 

 سه فاز دور موتور کننده یک سیستم قدرت کنترل
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  درایو خروجی/ورودي لوازم جانبی 1,6,1

 کلید فیور 

ــد    ــی باشــد و بای ــور ضــروري م ــرل دور موت ــوز مناســب در ورودي کنت ــد فی اســتفاده از کلی

ــو ، کلیــد فیــوز ــوان درای ــا ت ــاز متناســب ب ــرار داد ســه ف ــمناســب انتخــاب و در ورودي ق ــوز . جری ان فی

دول آن باشــد و بــراي انتخــاب صــحیح بــه جــبرابــر جریــان نــامی ورودي درایــو مــی  2تــا  1,5معمــولا 

  رجوع شود.

 کنتاکتور 

نصب کنتـاکتور در ورودي درایـو ضـروري نمـی باشـد. ولـی در مـواقعی کـه نیـاز مـی باشـد   

ــاکتور در ورودي در ــوان از کنت ــی ت ــود م ــرق قطــع ش ــریع ب ــاي اضــطراري بصــورت س ــا در زمانه ــو ت ای

درایـو  کـه دسترسـی بـه کلیـد فیـوز ورودي همچنـین اگـر درایـو در جـایی نصـب باشـد استفاده نمـود.

یســتم سمشــکل باشــد بایــد جهــت قطــع و وصــل بــرق ورودي از کنتــاکتور اســتفاده نمــود تــا بتــوان از 

  کنترل مرکزي فرمان قطع و وصل کنتاکتور را صادر نمود.

  چوك یا راکتور وروديAC 

ر بـــراي کـــاهش هارمونیـــک ناشـــی از ورودي پـــل دیـــودي درایـــو مـــی تـــوان از فیلتـــ  

ش یابـد. هارمونیـک اسـتفاده نمـود. تـا مقـدار هارمونیـک ایجـاد شـده بـر روي شـبکه بـرق ورودي کـاه

ــور  ــتفاده از راکت ــین اس ــ ACهمچن ــاژ و جری ــانات ولت ــر نوس ــو را در براب ــالا در ورودي ، درای ــاي ب ان ه

 ح ذیـلدرایوهـا بـه شـردر  DCو  ACمزایـاي اسـتفاده از چـوك یـا راکتـور هـاي  محافظت مـی نمایـد.

  می باشد:

 ولتاژ را در برابر نوساناتدرایو  ، کتورهاار(surge)   ظت می کندمحافو تریپهاي اضافه ولتاژ. 

 باعث کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونیکTHD   جریان و ولتـاژ ورودي مـی

 شود.

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

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

 .باعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو می شود 

  فیوزهـاي ورودي در زمانهـاي باعث کاهش اسپایکهاي جریان ورودي مـی شـود و از سـوختن

 می شود. جریان جلوگیرياسپایک 

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

 .باعث کاهش خطاها و آلارمهاي با منشا ناشناخته درایو می شود 
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ــارا ــود ک ــث بهب ــا باع ــردد ت ــور اســتفاده گ ــا راکت ــا حتم ــو معمــولا پیشــنهاد مــی شــود در ورودي درایوه  ویی درای

ــاي ــردد. در درایوه ــزاحم گ ــاي م ــاهش هارمونیکه ــري  ک ــور  VXس ــاي  DCراکت ــا   18.5در توانه  90KWت

   داخل درایو نصب می باشد و در سایر توانها قابلیت نصب از بیرون وجود دارد.

 

  فیلتر هارمونیکDC  

هش داخلی می باشند که باعث کا DC یا راکتور  داراي فیلتر 90kwتا  18.5kwاینورترهاي   

از  DCوان فیلتر تمی شود. براي اینورترهاي توان بالاتر می  این درایوها  هارمونیک و تصحیح ضریب توان

مر درایو و باعث کاهش اسپایکهاي جریان ورودي و افزایش طول ع DCهمچنین راکتور  بیرون نصب نمود.

  خازنهاي داخلی آن می شود.

  فیلترEMC ورودي 

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

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

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز 

 داراي یونیت ترمز داخلی می باشند و مقاومت ترمز مستقیم به 15kwاینورترهاي تا   

وتور به سمت مدر سیستمهایی که داراي انرژي برگشتی از  اینورتر وصل می شود.  (+)و  PBترمینالهاي 

  درایو می باشد با نصب مقاومت ترمز این انرژي تخلیه می شود.

اینورتر  (-)و  (+)ی به ترمینالهاي به بالا باید یونیت ترمز خارج 18.5KWدر اینورترهاي   

یونیت ترمز باید  باشد. کابل مقاومت ترمز به 5mمتصل شود.  کابل یونیت ترمز به اینورتر باید کمتر از 

   باشد. 10mکمتر از 

  فیلترAC خروجی (du/dt) 

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

فزایش اباشد ممکن است حفاظت اضافه جریان اینورتر فالت دهد و بخاطر  50mکابل موتور بیش از 

  ظرفیت خازنی کابل جریانهاي نشتی نسبت به زمین ایجاد گردد. 

نورتر در خروجی ای AC (du/dt)همچنین جهت جلوگیري از آسیب رسیدن به عایق موتور باید فیلتر 

  نصب نمود.

 لتر فیEMC خروجی 

ور و خروجی جهت کاهش جریان نشتی کابل خروجی و کاهش نویز رادیویی بین کابل موت EMCفیلتر 

    اینورتر استفاده می شود.
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  نصب لوازم جانبی اینورتر  1,6,2

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

  کنتاکتور

  کلید فیوز

380 V 

3~ 

  ورودي ACچوك یا راکتور  ورودي EMCفیلتر 

   DU/DTفیلتر خروجی موتور 

  خروجی EMCفیلتر 

  فاز 3موتور 

  ارت

  ارت

  مقاومت ترمز DC فیلتر هارمونیک

 ACشبکه سه فاز 

OPDB 

 DCیونیت ترمز 

 VXاینورتر 
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  D Cو راکتور  A Cمشخصات راکتورهاي ورودي و خروجی  1,6,3

ــوك)  ــور (چ ــاب راکت ــراي انتخ ــور  ACب ــز راکت ــی و نی ــتفاد DCورودي و خروج ــل اس ــات ذی ــدول مشخص ه از ج

  گردد.     

ت و ممکـن توجه : جدول مشخصات راکتورهـا بـر اسـاس مقـادیر متناسـب بـا تـوان دسـتگاهها پیشـنهاد شـده اسـ 

 است مشخصات راکتورهاي سازنده هاي مختلف کمی متفاوت باشد.

  مدل
توان دستگاه 

(kW) 

 DCراکتور   خروجی ACراکتور   ورودي ACراکتور 

 (A)جریان
اندوکتانس 

(mH) 
 (A)جریان

اندوکتانس 

(mH) 
 (A)جریان

اندوکتانس 

(mH) 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

VX-315K0-N-00 315/350 660 0.025 660 0.004 800 0.08 

VX-350K0-N-00 350 800 0.018 - - 

VX-400K0-N-00 400 800 0.018 - - 

VX-500K0-N-00 500 - - - 
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 ی درایوهاکابل کش 7, 1

بـین  رد. فاصـلهکابل کشـی ورودي سـه فـاز و خروجـی موتـور بایـد کـاملا بـا رعایـت اسـتانداردهاي لازم انجـام گیـ

وتـاه باشــند. باشــند. کابلهـاي موتــور بایـد تــا حـد امکــان ک 30cmکابلهـاي ورودي و خروجــی موتـور بایــد حـداقل 

. بایـد تـاهی باشـدر و درایـو مسـیر کویعنی درایو باید در نزدیکتـرین مکـان بـه موتـور نصـب گـردد تـا فاصـله موتـو

نتشــر غناطیســی مکابلهــا مخصوصــاً کابلهــاي موتــور شــیلددار انتخــاب شــوند تــا تــاثیر نــویز و فرکانســهاي الکتروم

ــه کمتــرین مقــدار برســد. رت نیــز سیســتم ارت مناســب و مطمــئن بایــد وجــود داشــته باشــد و کابلهــاي ا شــده ب

ــا کابلهــاي ســه فــاز و موتــور انتخــا از  خــاب شــوند وکابلهــاي کنترلــی نیــز بایــد شــیلددار انتب گردنــد. متناســب ب

ودي و خروجــی بهتــر اســت از فیلترهــا و راکتورهــاي ور مســیرهاي جداگانــه بــا کابلهــاي قــدرت عبــور داده شــوند. 

ــد و سیســتم ن ــالاي مغناطیســی کــاهش یاب ــا میــزان هارمونیکهــا و امــواج فرکــانس ب صــب شــده اســتفاده گــردد ت

  بالایی داشته باشد.ایمنی و حفاظت 
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  جدول سطح مقطع کابل را متناسب با جریان ورودي و خروجی درایو 1,7,1

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

 

 

 

  

    

 مدل دستگاه
 (A)جریان نامی دستگاه 

  فریم  )2mm(سطح مقطع کابل
High  Low  

3AC 380V ±15% 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

VX-315K0-N-00 600 640 2*(3*240+120) G 

VX-350K0-N-00 640 2*(3*240+120) H 

VX-400K0-N-00 690 3*(3*185+70) H 

VX-500K0-N-00 860 3*(3*185+70) H 



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

39 
 

  توضیحات کلی کابل کشی درایو 1,7,2

ز جــدول بتوانــد جریــان نــامی درایــو را تحمــل نمایــد و بــه همــین منظــور اکابــل انتخــابی بایــد  - 

 جریان دهی درایو و کابلهاي توصیه شده استفاده گردد

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

باشــد ي بایــد متناســب بــا ولتــاژ مجــاز(سیســتم ارت)  PEانــدوکتانس و امپــدانس کابــل و اتصــال  - 

ن رخ مــی کــه در شــرایط فالــت وجــود دارد. بنــابراین ولتــاژ نقطــه فالــت در زمانیکــه اتصــال زمــی

 دهد نباید افزایش زیادي داشته باشد.

ــین انتخــاب شــود. و ولتــاژ نــامی  600Vبایــد کابــل  400Vجهــت درایوهــاي  -  ــب  لرســاناهاي کاب

 .باشد 1KVحداقل باید 

ــور -  ــراي موت ــو ب ــل شــیل و ورودي درای ــد کاب ــل ددار یکســان  اســتفاده گــرددبای ــد  و شــیلد کاب بای

ــورت  ــاند 360بص ــل را بپوش ــه دور کاب ــل درج ــا  4. کاب ــاي ت ــراي موتوره ــط ب ــدا فق ــته ج رش

30KW قابل استفاده می باشد. 

ــور فقــط بایــد کابلهــاي چنــد رشــته  -  ــراي موت ــ (multi core)ب ک اســتفاده شــود. و کابلهــاي ت

 رشته جدا جدا بکار نروند.

بـا   10mm²کابلهاي به شـکل زیـر کـه فقـط یـک کابـل هـادي ارت دارنـد  بـا سـطح مقطـع تـا  - 

  مناسب می باشند.    30KWشیلد براي موتورهاي تا 

  

  

 

 

 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 شیلد 

  یک هادي ارت

  شیلد کابل
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بـاهم  PE وکـه در یـک نمونـه شـیلد  اسـتفاده شـود. 30KWهـاي بـالاي دو نمونه کابلهاي شـکل زیـر بـراي موتور

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

سـتفاده ابصـورت جـدا داخـل کابـل مـی باشـند و شـیلد نیـز فقـط بـه عنـوان شـیلد  PEدر نمونه دوم رشـته هـاي 

 می شود.

  د.وجود داشته باش PEدر این کابلها باید سه رشته کابل 

 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

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

 

 

  

  

  

  

  

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

  

  

    

 شیلد 

PE  

PE  

 شیلد 

PE 

 سه رشته هادي

 شیلد کابل

 PEسه رشته ارت

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

  کمترین سطح مقطع کابل هادي حفاظت

Sp(mm2) 

  سطح مقطع کابل هادي فاز

S(mm2) 

S  S ≤ 16 

16  16 < S ≤ 35  

S/2  35 < S  

  

ــی ــو م ــراف درای ــی اط ــعات الکترومغناطیس ــاهش تشعش ــث ک ــور باع ــراي موت ــیلددار ب ــل ش ــتفاده از کاب ــود.  اس ش

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

لا یسـی فرکـانس بـاانتشـار امـواج الکترومغناطتـا حـد امکـان بایـد کوتـاه در نظـر گرفتـه شـود تـا  PEکابل موتور و 

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

ــراي حفاظــت ارت اســتفاده شــود بایــد میــزان هــدایت الکتریکــی شــیل ــور ب د جهــت درصــورتیکه شــیلد کابــل موت

  کافی باشد. PEفاده به عنوان است

 اي نشــتی وهمچنــین بــراي اینکــه شــیلد کابــل موتــور بــر روي انتشــار امــواج الکترومغناطیســی و کــاهش جریانهــ

ریکــی هــر درصــد میــزان هــدایت الکت 10خــازنی مــوثر باشــد بایــد میــزان هــدایت الکتریکــی شــیلد کابــل حــداقل 

  یک از فازهاي اصلی کابل موتور باشد.

  تور:طول کابل مو

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

نشــتی  تـا جریانهـاي اسـتفاده گــردد. du/dtمتـر توصـیه مـی شــود فیلتـر خروجـی  50بـراي فاصـله هـاي بــالاي 

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

ر وکابلهـاي موتـ در کابل کشی درایـو سـعی شـود کابلهـاي موتـور از مسـیري جـدا از سـایر کابلهـا عبـور داده شـود.

ــاي ورودي درا ــور ، کابله ــاي موت ــد کابله ــد. بای ــور نماین ــک مســیر عب ــد از ی ــی توانن ــو م ــد درای ــو و کابلچن ــاي ی ه

ایر ســور بــر روي ناطیســی کابلهــاي موتــاز مســیرهاي جداگانــه عبــور داده شــوند تــا تــاثیر امــواج الکترومغکنترلــی 

   کابلها کم باشد.

ــر ــد کابلهــاي کنت ــور باشــد بای ــی از روي کابلهــاي موت ــور کابلهــاي کنترل ــه عب ــاز ب ــدر صــورتیکه نی ــا زاوی  90ه ل ب

  درجه از روي کابلهاي موتور عبورنمایند. 
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  اشــند بفاصـله بــین کابلهــاي موتــور و کابلهــاي ورودي نیــز درصــورتیکه بــه مــوازات هــم مــی

 باشد. 300mmحداقل 

  ــابلو کابلهــاي ــل هــاي  24Vدر کابــل کشــی هــاي داخــل ت ــی درایــو و کاب در  220Vکنترل

 داکتهاي جداگانه عبور داده شوند.

 ورودي و جهــت تســـت ایزولاســـیون بایــد حتمـــا کابلهـــاي  ســت ایزولاســـیون کابلهـــا: ت

ــد ترمینالهــاي ورودي و خروجــی دراخروجــی  ــیج وجــه نبای ــه ه ــو جــدا شــوند. ب ــو از درای ی

ــالاي عــایقی شــوند. ــاژ ب ــاژ  تســت ولت ــا ولت ــور و ورودي ب ــایق 1KVکابلهــاي موت ی تســت ع

 شوند.

 ابلهــاي کو بهتــر اســت از  از کابلهــاي شــیلددار اســتفاده شــود بــراي کابلهــاي کنترلــی حتمــا

ــه هــم تابیــده شــده  ــه دو ب ــ اســتفاده گــردد. (Twisted pair)شــیلددار دو ب ل شــیلد کاب

 وصل گردد. PEکنترلی فقط از طرف درایو به ارت 

 

  

  

  

  

  

    

  کابلهاي موتور کابلهاي ورودي

 کابلهاي کنترلی

 500mmحداقل فاصله کابل موتور و کابل کنترل  

 200mmحداقل فاصله کابل ورودي  و کابل کنترل  

با  کابل شیلددار زوج سیم به هم تابیده شده  شیلددار زوج سیم به هم تابیده شدهکابل 

  شیلد روي زوج سیم ها
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ور د اضافی دا شیلبراي سیگنالهاي آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمهاي به هم تابیده شده ب

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

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

  از کابلهاي جداگانه استفاده گردد. 220Vبراي رله هاي 

  

  

  

    

  شیلد کابل کنترل باید ارت شود.

 PEشیلد هر زوج سیم نیز جداگانه به ترمینال  

  وصل گردد.  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 براي کارت انکودر از کابل شیلددار با زوج سیم هاي 

  استفاده گردد. twisted pairبه هم تابیده شده 

  

  

 

 

 

 

 

 

 ترمینالهاي کنترلی درایو
PE 

  کابل کنترل

شیلد 
PE 

 کارت انکودرترمینالهاي 
PE 

  انکودرکابل 

شیلد 
PE 

سیم به هم زوج 

 تابیده شده
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 کابل کشیهاي ورودي و خروجی درایو

  

  

  

  

 

 

  

  

  

  

  

معمولا در درایوهاي توان بالا نمی توان  تنها از یک کابل سه رشته استفاده نمود.  و براي جریانهاي بالا باید از دو یا 

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

یا ووردي متصل شوند. همچنین شیلد تمام کابلها باید به زمین وصل همه کابلها باید به تمام ترمینالهاي خروجی 

  شوند. مانند شکل ذیل:

  

  

  

  

  

  

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

  خروجی موتور  ورودي قدرت

L1   L2   L3 

PE 

U 
V 

W 
  3~    

 موتور 

 

  مقاومت ترمز

 VXدرایو 

PE 

PE 

PE 

  اینورتر

سه عدد کابل 

 سه رشته 
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  Regenerative unitخور زنصب یونیت با 8, 1

وري یـا ژنراتـ یونیت بازخور زمانی اسـتفاده مـی شـود کـه بخـواهیم انـرژي برگشـتی موتـور ناشـی از حالـت ترمـزي

  را به شبکه برگردانیم.

که نــرژي بـه شــبااســتفاده از مقاومـت ترمــز و تلفـات انــرژي، از یونیـت بــازخور اسـتفاده مــی گـردد و یعنـی بجـاي 

  برگشت داده می شود و موجب صرفه جویی انرژي نیز می شود.

ــورتر از  ــود در ورودي این ــل دی ــتفاده از پ ــاي اس ــازخور بج ــاي ب ــردد IGBTدر یونیته ــی گ ــتفاده م ــابراین اس . بن

  خواهد رسید. %4به کمتر از  THDیار کاهش می یابد و مقدار مقدار هارمونیک ورودي بس

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

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

    

 اینورتر

Regenerative unit 

  یونیت بازخور

 DCفیوز 

  شبکه سه فاز ACراکتور 

  و اینورتر regenerativeنصب یونیت طریقه 
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 Grounding  سیستم ارت 9, 1

 توجـه شـود هنگام نصب درایـو و تجهیـزات جـانبی بایـد نسـبت بـه ارت کـردن سیسـتمها توجـه ویـژه نمـود. بایـد

ل سیسـتم کـکه ارت کردن درایو بصـورت مسـتقل نمـی توانـد در نظـر گرفتـه شـود بلکـه بایـد هنگـام ارت کـردن 

ات ایــو، تجهیــزکـه شــامل ترانسـفورماتور تغذیــه شـبکه، تجهیــزات جـانبی ورودي درایــو، خـود دررا در نظـر گرفــت 

 ایــد بصــورتبجـانبی خروجــی درایــو ، کابلهـاي ورودي و خروجــی و نهایتــا موتــور مـی باشــد. همــه ایـن تجهیــزات 

  استاندارد ارت شوند.

ي کــه بــر اولتاژهــاي ناخواســته  ناشــی ازارت کــردن سیســتم بــراي دو هــدف اصــلی انجــام مــی شــود: اول ایمنــی 

فــراد اروي بدنــه تجهیــزات الکتریکــی ایجــاد مــی شــود و ممکــن اســت باعــث آســیب رســیدن بــه تجهیــزات و یــا 

یـن اا و زمـین شود. که با اتصال بدنـه تجهیـزات بـه ارت و ایجـاد یـک مسـیر جریـانی مناسـب بـین بدنـه دسـتگاهه

  ایجاد می گردد. ایمنی

ــ نویزهــا  وگیري از ایجــاد نویزهــاي الکتریکــی و کــاهش آنهــا مــی باشــد کــه ایــندومــین هــدف از ارت کــردن جل

الا و فرکـانس بـ مخصوصـاً درایوهـا کـه بـه خاطرانتشـار امـواج باعث اختلال در کـار تجهیـزات الکتریکـی مـی شـود.

ــا نصــب صــحیح  انبی و جــو تجهیــزات آنهــا الکترومغناطیســی مــی تواننــد منشــا نویزهــاي الکتریکــی باشــند کــه ب

  بل کشیهاي استاندارد این نویزها کاهش چشمگیري می یابند.کا

باشــد.  زمــین کــردن تجهیــزات بــه معنــی اتصــال بدنــه فلــزي تجهیــزات الکتریکــی بــه پتانســیل ارت یکســان مــی

  صل شوند.وجداگانه به ارت  یبراي این منظور باید تمام قطعات فلزي به صورت مستقل و با کابلهاي مس

   یودرا PEاتصال ترمینال   1,9,1

باشـد و  وصـل شـود. ارت اسـتفاده شـده بایـد مناسـب (ground)درایـو حتمـا بایـد بـه سیسـتم ارت  PEترمینال 

سـب مقطـع منا کابلهـاي اسـتفاده شـده بـراي ارت بایـد بـا سـطح مطابق با اسـتانداردهاي ملـی ایجـاد شـده باشـد.

بایـد تصـال ارت نمـی شـوند. بـراي ا انتخـابباشند. کابلهاي ارت متناسـب بـا تـوان درایـو و کابلهـاي قـدرت اصـلی 

  شند.از سوکتهایی که امکان قطع شدن دارند استفاده نمود و باید اتصالات ارت محکم و مطمئن با
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  اتصال ارت موتور  1,9,2

درایـو متصـل شـود. همچنـین بدنـه موتـور بایـد در محـل نصـب  PEبدنه موتور باید با کابـل جداگانـه بـه ترمینـال 

  آن بصورت جداگانه به ارت متصل شود.

  

  

  

  

 

 

 

 

 

 

 

   RFIارت فیلتر 

جریـان نشـتی  در ورودي یـا خروجـی درایـو اسـتفاده مـی شـود. بـه دلیـل اینکـه ایـن نـوع فیلترهـا RFIاگر فیلتـر 

ب ایـن ینصـورت نصـادنـه آنهـا بـه ارت وصـل شـود. در غیـر نسبتاً بـالایی ایجـاد مـی کننـد، بنـابراین حتمـاً بایـد ب

  فیلترها اثري نخواهد داشت.

  ارت راکتورهاي ورودي و خروجی

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

  ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز

 ســتقل و بــاشــده باشــد ، بایــد ایــن تجهیــزات نیــز بصــورت م درصــورتیکه یونیــت ترمــز و مقاومــت ترمــز اســتفاده

  کابل جداگانه اي به ارت متصل شوند.

  ارت شیلد کابلهاي قدرت و کنترل

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

رلــی وصــل کنت PEت یعنــی ترمینــال در کابلهــاي کنترلــی شــیلددار بایــد شــیلد کابــل فقــط از طــرف درایــو بــه ار

  شود.

: وقتـی جهـت کـاهش نویزهـاي الکتریکـی از کابلهـاي شـیلددار اسـتفاده مـی شـود و نیـز از انـواع راکتورهـا  توجه

ــورت  ــزات بص ــن تجهی ــورتیکه ای ــود. در ص ــی ش ــتفاده م ــو اس ــی درای ــف در ورودي و خروج ــاي مختل و فیلتره
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ــدان ــاثیر چن ــتاندارد ، ارت نشــوند ت ــل از مناســب و اس ــابراین قب ــد داشــت. بن ــی نخواهن ــویز الکتریک ــاهش ن ی در ک

  ست اجرا کردن سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بود.تجهیزات اضافه اي باید نسبت به دراستفاده از هر 

   EMCملاحضات مربوط به   10, 1

EMC  ــف ــه  Electromagnetic Compatibilityمخف ــیب ــی باشــد معن ــی م . و ســازگاري الکترومغناطیس

رمـال نمنظور این مـی باشـد کـه یـک دسـتگاه یـا یـک سیسـتم بتوانـد در یـک محـیط الکترومغناطیسـی بصـورت 

ــد. ــد ننمای ــزات تولی ــراي ســایر تجهی ــزاحم ب ــواج الکترومغناطیســی م ــد و ام ناطیســی در تطــابق الکترومغ کــار کن

 مورد یک دستگاه دو وجه دارد: 

 ــد ســطحی دســتگاه ــر ســرویساز خــود ســاطاز اخــتلالات الکترومغناطیســی  نبای هاي ع کنــد کــه ب

 ها تأثیر بگذارد.دستگاه سایر رادیویی و

  د تـا تـاثیر محـیط، ایمنـی کـافی داشـته باشـ ایـن دسـتگاه بایـد در برابـر اخـتلالات الکترومغناطیسـی

قـرار گیرنـد  EMCتجهیـزات الکترونیکـی تحـت تسـت هـاي  نـامطلوب نپـذیرد. بنـابراین بایـد تمـامی

ه دو بــالکترومغناطیسـی  اغتشاشــاتبــه رفـع آنهــا پرداخـت.  جــود مشـکلات احتمــالی،تـا در صـورت و

، بـراي هـر سیسـتم تابشـی. اغتشاشـاتهـدایت شـونده و  اغتشاشـات: دنشـو مـی تقسـیم کلـی 	بخـش

ت را مشخصـات تسـ وجـود دارد کـه بایـد بـا توجـه بـه آن، EMCهاي اسـتاندارد خاصـی جهـت تسـت

   . تعیین کرد

هـر هـادي  هدایتی آنهـایی هسـتند کـه از طریـق انتقـال توسـط هـادي هـا صـورت مـی گیـرد. بنـابرایناغتشاشات 

  اشد.بمغناطیسی مانند خطوط انتقال، کابلها، خازنها و القاگرها می تواند کانال انتفال اغتشاشات الکترو

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

 و گیرنــده الهــاي انتقــالعامــل اصــلی و ضــروري در اغتشاشــات الکترومغناطیســی شــامل: منــابع اغتشــاش، کانســه 

ــه مشــکلات هــاي حســاس مــی باشــند.  ــوط ب ــو راه حلهــاي مرب ــراي مشــتریان درای ــه کانال EMCب ــوط ب هــاي مرب

 در باشــد. نمـیانتقـال مـی باشـد زیــرا خصوصـیات مربـوط بــه منـابع اغتشـاش دســتگاه و گیرنـده هـا قابــل تغییـر 

ل نشـود. تـا دسـتگاه در حـین تسـت دچـار مشـکدر نظـر گرفتـه شـوند  EMCطراحی درایو باید نکـات مربـوط بـه 

توجـه شـود ، بـا  EMCو طراحـی مـدارات الکترونیکـی) بـه مسـأله  در صورتی کـه در فـاز اولیـه طراحـی (انتخـاب

 ر فـاز طراحـی توجـه بـه مسـائلکـرد. دا ها دسـت پیـدسـطوح قابـل اطمینـان در تسـت توان بههزینه کمتري می

 :مهم است زیر بسیار

  طراحی مدار و انتخاب قطعات دیجیتال و آنالوگ -1

 کانکتورها ها و کابل  -2

 فیلترها  -3

 هاشیلد  -4

 PCB طراحی  -5
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ال و انتق ولید،ت لحاظ ازکه سیستم  هاییتداخل امواج الکترومغناطیسی هر سیستم الکتریکی یکی از نقش مسئلهدر 

 :دریافت آن را ایفا می کند که عبارتند از

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

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

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

 

ترومغناطیسـی کـدام یـک ازنقشـهاي فـوق را درمسـألۀ تـداخل امـواج الک با توجه به اینکـه یـک سیسـتم الکتریکـی

کترومغناطیسـی چـاره اي بـراي برطـرف کـردن ایـن مسـأله پیـدا نمـود و تـداخل امـواج ال مـی تـوان باشد، دارا می

  .ن بردبی از را آن حتی و داده کاهش ممکن حد تا را است مطلوبیپدیدة نا که

  اینورتر EMCمشخصات  1,10,1

ــا مغناطیســی اســت. م منبــع تولیــد امــواج نــابع مهــم الکترومغناطیســی، تغییــرات ســریع میــدانهاي الکتریکــی ی

 را الکتریکـی نجریـا زیـاد سـرعت بـا کـه هاییرلـه هـا و کلیـد، تـداخل امـواج الکترومغناطیسـی، موتورهـاي  تولید

مهـم بوجـود  نیـز بـدلیل عملکـرد کلیـدزنی آنهـا، یکـی از منـابع اینورترهـاکننـد، مـی باشـند.  مـی وصـل و قطـع

ــوند. در  ــی ش ــوب م ــی محس ــواج الکترومغناطیس ــداخل ام ــدة ت ــا  آورن ــاینورتره ــواج الکترومغناطیس ــر ام ــر اث ی ب

زمـان  در جریـان ایجـاد مـی شـود. همچنـین تلفـات کلیـد زنـی کلیدزنی سریع ترانزیسـتور و قطـع و وصـل سـریع

ی اسـت، کـه در ترانزیسـتور هـا نیـز یکـی از دلایـل ایجـاد امـواج الکترومغناطیسـ روشن کردن و یا خـاموش کـردن

 امــواج بعنــوان هســتند، بــالایی فرکــانس بــا هــايشــده و از آنجــایی کــه داراي هارمونیک هــوا منتشــر

  گذارند میالکترومغناطیسی مخرب عمل می کنند و روي سیستمهاي مخابراتی اثرات نامطلوب 

ــی  ــزات الکترونیک ــیاري از تجهی ــد بس ــات الکترومانن ــاد اغتشاش ــابع ایج ــا من ــه تنه ــا ن ــ، اینورتره ــی م ی مغناطیس

اننـد نهـا مـی توباشند بلکه گیرنده هاي اغتشاشات نیز مـی باشـند. اصـول کـار اینورترهـا مشـخص مـی نمایـد کـه آ

  نویزهاي الکترومغناطیسی خاصی تولید نمایند.

شـته یطـی را داها بایـد طـوري طراحـی گردنـد کـه قابلیـت مقابلـه بـه امـواج الکترومغناطیسـی محهمچنین اینورتر

  د:اینورتر مربوط می شو EMCموارد ذیل به  باشند و بصورت ایمن و قابل اطمینان کار نمایند.

ینورترهــا بــه خــاطر وجــود پــل دیــود بــه صــورت سینوســی و متقــارن نمــی باشــد و باعــث مــی اجریــان ورودي -1

 ومغناطیســیشــود جریــان ورودي داراي هارمونیــک هــاي جریــانی بــالایی باشــد کــه باعــث ایجــاد اغتشاشــات الکتر

     ، کاهش ضریب توان و افزایش تلفات می شود.

دمـاي موتـور و  فرکـانس بـالا مـی باشـد. کـه باعـث افـزایش PWMولتاژ خروجی اینـورتر بصـورت شـکل مـوج  -2

ود شـافـزایش جریـان نشـتی و هـدایت آن بـه تجهیـزات حفـاظتی مـی  همچنـین باعـث کاهش عمر آن مـی شـود.

مـی  لال ایجـادو ایجاد امواج الکترومغناطیسـی قـوي و مضـر مـی کنـد. کـه در کـار سـایر تجهیـزات الکتریکـی اخـت

  نماید.

وانـد تینورتر یـک گیرنـده قـوي امـواج الکترومغناطیسـی مـی باشـد بنـابرابن ایـن امـواج قـوي مـی اهمانگونه که -3

  اینورتر آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از آن شود. به

ــاهم وجــود دار EMIو  EMSدر یــک سیســتم ،  -4 ــد و هــر کاهشــی در اینــورتر ب ــزایش  EMIن اینــورتر باعــث اف

 خواهد شد. EMSقابلیت 
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 EMCدستورالعمل نصب  1,10,2

ت بــراي اطمینــان از عملکــرد درســت تمــام تجهیــزات اکتریکــی داخــل یــک سیســتم یکســان بــر اســاس مشخصــا

EMC  اینورترهــا در ایــن بخــش اصــول نصــبEMC بــر اســاس جنــدین مــورد کــاربردي معرفــی مــی شــود. ایــن 

ع ابرهـاي منـموارد شـامل کنتـرل نـویز، کابـل کشـی صـحیح ، ارت کـردن اسـتاندارد، کنتـرل جریـان نشـتی و فیلت

  بستگی به اجراي درست این موارد می باشد. EMCتاثیر خوب بر  تغذیه می باشد.

  کنترل نویز    -1 

و شــیلد  تمــام اتصــالات ترمینالهــاي کنترلــی بایــد توســط کابلهــاي شــیلددار انجــام گیــرد. 

بــل بایــد اتصــال زمــین شــیلد کا کابـل بایــد در قســمت ورودي ترمینالهــاي درایــو بــه ارت وصـل گــردد.

  درجه برقرار شود. 360بصورت حلقوي و 

ایـد ایـن ابیـده هسـتند و شـیلد جداگانـه دارنـد نبهـم تاگر رشته هاي سـیم داخـل کابـل  بصـورت بـه 

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

از  ت درایـو وشـیلد کابـل بایـد هـم از یـک طـرف بـه ار براي موتور باید کابل شـیلددار اسـتفاده شـود و

ر محـل طرف دیگر به  بدنـه موتـور متصـل شـود. خـود بدنـه موتـور هـم بهتـر اسـت بـا کابـل جـدا و د

نیـــز تـــاثیر زیـــادي در کـــاهش نویزهـــاي  EMCاســـتفاده از فیلترهـــاي  موتـــور ارت شـــود.

  الکترومغناطیسی دارند.

  سایت سیم کشی -2 

ــه عنــوان مقدمــه  ــتن عمــل میهادي بایــد گفــت کــه تمــامی ب کننــد و هــا مثــل یــک آن

هـاي وسـیع توانـد بـه محیطکننـد کـه میالکترومغناطیسـی تبـدیل می الکتریسته جـاري را بـه میـدان

هاي الکترومغناطیسـی محلـی را کـه در آن واقـع دیگـر همـه هـادي هـا میـدان تر نشت کنـد. از طـرف

 ین هـادي هـا هـم در معـرض تـابش بـودهکننـد. بنـابرایل میهاي الکتریکـی تبـدسـیگنال شده اند، بـه

ــد. ــابش دارن ــود ت ــم خ ــی و ه ــان می هابررس ــل در فرکانسنش ــتفاده از کاب ــه اس ــد ک ــالا، ده ــاي ب ه

ها را بــه درســتی انتقــال داده، از تــوان انتظــار داشــت کــه ســیگنالنمی کنــد ومشــکلات را زیــادتر می

 نپذیرند. محیط بیرون تأثیر

  

رفتــه گتغذیــه اصــلی ســه فــاز درایــو بایــد از یــک ترانســفورماتور مســتقل تغذیــه اصــلی :کابــل کشــی 

سـه فـاز  رشـته انجـام مـی گیـرد. کـه سـه رشـته مربـوط بـه ولتـاژ 5شود. معمولا تغذیه اصلی بصـورت 

ول می باشد و یک رشته سـیم نـول و یـک رشـته سـیم زمـین. اسـتفاده از یـک سـیم مشـترك بـراي نـ

  .و زمین ممنئع می باشد

ــل  ــود دارد. از قبی ــی وج ــزات مختلف ــرل تجهی ــابلو کنت ــک ت ــولا در ی ــزات: معم ــدي تجهی ــیم بن تقس

و وســایل انــدازه گیــري. کــه هــر کــدام قابلیتهــاي متفــاوتی در پخــش و دریافــت  PLCاینــورتر، فیلتــر، 

نویزهــاي الکترومغناطیســی دارنــد. بنــابراین لازم اســت ایــن تجهیــزات بــه تجهیــزات مقــاوم بــه نــویز و 
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هیــزات حســاس بــه نــویز تقســیم بنــدي گردنــد. هــر کــدام از تجهیــزات مشــابه بایــد در یــک محــل تح

  باشد. 20cmقرار گیرند. و فاصله دستگاههاي مختلف هر گروه از هم باید حداقل 

اي داخـل یـک تـابلو کنتـرل معمـولا سـیم هـاي کنترلـی و سـیم هـ سیم کشـی داخـل تـابلو کنتـرل: 

ــد. ــود دارن ــدرت وج ــراي اینورت ق ــب ــاي ورودي و کابله ــش کابله ــه دو بخ ــدرت ب ــاي ق ــا کابله اي ره

ه و کابلهــاي کنتــرل بــه ســادگی تحــت تــاثیر کابلهــاي قــدرت قــرار گرفتــ خروجــی تقســیم مــی شــوند.

کشـی بایـد  بنـابراین هنگـاه سـیماخـتلال در کـارکرد تجهیـزات آنهـا مـی شـود. نویز ایجاد شده باعـث 

دن عبــور دا از جداگانــه و بــا فاصــله عبــور داده شــوند. کابلهــاي کنتــرل و کابلهــاي قــدرت از مســیرهاي

اکتهــاي دکابلهــاي کنتــرل و قــدرت بــه مــوازات هــم و در کنــار هــم خــودداري شــود. و ایــن کابلهــا در 

روي هــم  از هــم قرارگیرنــد. اگــر کابــل قــدرت و کنتــرل بایــد از 20cmجداگانــه و بــا فاصــله حــداقل 

  درجه عبور داده شوند. 90عبور نمایند باید با زاویه 

ــور نما ــم عب ــار ه ــان و کن ــیر یکس ــد از مس ــم نبای ــورتر ه ــی این ــدرت ورودي و خروج ــاي ق ــد. کابله ین

لهــا بــر زنی کاباســتفاده مــی گــردد. در غیــر اینصــورت انتشــار اثــر خــا EMCمخصوصــا زمانیکــه فیلتــر 

  خواهد شد. EMCروي هم باعث کاهش تاثیر فیلتر 

  

   Groundسیستم ارت  -3 

اینــورتر بایــد بصــورت مطمــئن و ایمــن ارت شــود. زمــین کــردن صــحیح سیســتم بــر تمــام  

ه تـرین و تقدم دارد زیرا نـه تنهـا باعـث ایمنـی تجهیـزات و افـراد مـی شـود بلکـه سـاد EMCروشهاي 

  می باشد. EMCکم هزینه ترین و در عین حال پراثر ترین روش در مشکلات مربوط به  

درســت  اســتفاده شــود ولــی سیســتم ارت EMCبطوریکــه اگــر بهتــرین فیلترهــا و تجهیــزات مقابلــه بــا 

  شت.نباشد فایده اي نخواهد دا

   Leakage currentجریان نشتی  - 4  

مقدار جریان نشـتی  جریان نشتی شامل جریان خط به خط و جریان نشتی به زمین می باشد.   

ریـق سـیم بستگی به ظرفیت خازنی توزیع شده و فرکانس کریر درایو دارد. جریان نشتی به زمین که از ط

  خواهد شد. هاي مشترك زمین عبور می کند نه تنها داخل درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز

 

ل ایجـاد مـی کـار آنهـا اخـتلا دستگاهها شده و درکه باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها ، رله ها و سایر 

شـده  نماید. مقدار جریان نشتی خط به خط به معنی جریان نشتی عبوري از طریق ظرفیت خازنی توزیـع

 تگی دارد.بین کابلهاي ورودي و خروجی می باشد. که به فرکانس کریر اینورتر و طول کابلهـاي موتـور بسـ

  شد. ول کابل موتور باعث افزایش جریان نشتی خط به خط خواهدبالا بودن فرکانس کریر و افزایش ط

ر کــاهش فرکــانس کریــر باعــث کــاهش مــوثر جریــان نشــتی مــی شــود. در مــواردي کــه کابلهــاي موتــو

رایـو یـا فیلتـر سینوسـی در خروجـی د ACمتـر باشـد ، توصـیه مـی شـود حتمـا راکتـور   50بـیش از 

  ب گردد.نص ACبهتر است در هر ناحیه یک راکتور استفاده شود. و اگر کابلها بلندتر می باشد 
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   EMCفیلتر - 5  

ــر    ــی دارد. EMCفیلت ــاي الکترومغناطیس ــوثري در نویزه ــاهش م ــی  ک ــیه م ــابراین توص بن

   شود براي اینورتر استفاده شود.

  منظور به دو صورت عمل می شود:براي این 

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

ــراي ســایر دســتگاهها اســتفاده نمــود. ماننــد تراســفور-2 ــه ب ــوان از تجهیــزات ایزول ــمــی ت ــه ی ا مر ایزول

 سایر فیلترها در ورودي دستگاهها.

  

  

 

  

  

  

  

    

    ACراکتور

  اینورتر  
فیلتر 

EMC 

  در خروجی درایو EMCنصب فیلتر 

تغذیه اصلی 

 سه فاز

   ACراکتور 

فیلتر 

EMC 
  اینورتر

  کنترل تجهیزات

  در ورودي درایو EMCنصب فیلتر 
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   E M  C  استانداردهاي نصب 1,10,3

ثناء مـی شـوند. بـه اسـت مطـرحاستانداردهاي خاصـی درنظـر گرفتـه شـده اسـت کـه بصـورت عمـومی  EMCبراي 

ی مــکــه معمــولا مطــرح  عمــومی اســتانداردهاي خــاص دســتگاههاي خاصــی کــه اســتانداردهاي مخصــوص دارنــد.

  باشند:

 استاندارد  EN61000-6   صونیتمربوط به ایمنی و م 2و  1قسمتهاي 

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

 

ــتاندارد ــور  اس ــاي دور موت ــده ه ــرل کنن ــوص کنت ــمت   EN61800-3مخص ــد.  3قس ــی باش ــتاندارد  م -ENاس

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

  

 First environment  ــاي ــوع: محیطه ــک  ن ــانگی از ی ــاربران خ ــا ک ــترك ب ــورت مش ــه بص اول. ک

 شبکه ولتاژ پایین عمومی تغذیه می شوند.

 Second environment  : ــاي ــوع  محیطه ــالاي  دوم .ن ــاژ  ب ــه ولت ــند و  1000Vک ــی باش م

 جدا از کاربران خانگی هستند.

 

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

  

 Category C1  :ــه ــوط ب ــو در  مرب ــاي نصــب درای ــوعمحیطه ــر از ن ــاژ کمت ــه ولت ــی باشــد ک  اول م

1000V .است و معمولا از شبکه برق عمومی تغذیه می شود 

 

 Category C2 :  ــه نصــب درایــو در محیطهــاي  اول مــی باشــد کــه ولتــاژ کمتــر از نــوعمربــوط ب

1000V و درایــو بایــد توســط یــک فــرد حرفــه اي نصــب و راه انــدازي گــردد کــه ملاخظــات  اســت 

 را رعایت نماید. EMCمربوط به 

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  - 

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

 درایو باید دقیقا با دستورالعملهاي گفته شده نصب گردد - 

 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  - 

 

 Category C3  ــاي ــو در محیطه ــه نصــب درای ــوط ب ــوع: مرب ــر از ن ــاژ کمت ــی باشــد کــه ولت  دوم م

1000V ست.می باشد. و براي نصب در محیطهاي اول در نظر گرفته نشده ا 

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  - 

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

 درایو باید دقیقا با دستورالعملهاي گفته شده نصب گردد - 

 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  - 
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انگی بـراي نصـب در محیطهـاي بـا تغذیـه از شـبکه عمـومی و کـاربران خـ C3درایو مربوط بـه  - 

 در نظر گرفته نشده است.

 

 Category C4 ــو در ــب درای ــه نص ــوط ب ــب در : مرب ــتمهاي مرک ــی  سیس ــوع دوم م ــاي ن محیطه

 می باشد.   400Aو جریان بالاتر از  1000Vباشد که ولتاژ برابر یا بالاتر از 

 یز گرددتجه EMCدرایو باید با فیلتر  - 

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

 درایو باید دقیقا با دستورالعملهاي گفته شده نصب گردد - 
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  آرایش ترمینالهاي کنترل دستگاه ها  11, 1

 

S1 S2 S3 S4 S5 HDI1  GND AI1 AI2  +10V   RO1A RO1B RO1C 

+24 PW COM Y1 CME  COM HDO AO1 GND PE   RO2A RO2B  RO2C 

(4 - 315KW, 3 AC 380V)  

 توضیحات مختصر جهت ترمینالهاي کنترلی نام ترمینال

S1~S5 

 ON/OFFجهت فرمان هاي    S1, S2 ,S3, S4,S5ورودي دیجیتال  پنج

  30V~9 محدوده ولتاژ ورودي: 

  3.3kΩ امپدانس ورودي: 

HDI1(HDI2) 

 یا سیگنال ورودي دیجیتال معمولی سرعت بالا  ورودي پالس

        30V~9 محدوده ولتاژ ورودي:  

  1.1kΩ امپدانس ورودي:  

 50KHz-0محدوده فرکانس پالس ورودي: 

PW 
ه خارجی ولت خارجی جهت سیگنالهاي دیجیتال میباشد. در صورتیکه از منبع تغذی 24ورودي منبع تغذیه 

  متصل نمائید 24V+استفاده نمی کنید به ترمینال 

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

AI1(AI3,AI4) 
    10V~0  :   )3و2(1ورودي آنالوگ شماره 

          10kΩامپدانس ورودي: 

AI2 
   10V/ 0~20mA~0 :              تعیین کننده نوع ولتاژ یا جریان است. )   J18(جامپر  2ورودي آنالوگ 

  (ورودي جریان)  / 250Ω (ورودي ولتاژ)  10kΩامپدانس ورودي:

GND   زمین آنالوگ :همواره زمین آنالوگGND  را از زمین دیجیتالCOM  جدا نگه دارید  

Y1 (Y2)   خروجی هاي دیجیتال ترانزیستوريOpen-Collector  

CME  ترمینال مشترك جهت خروجی هاي ترانزیستوريOpen-Collector 

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

HDO 
             COMخروجی پالس دیجیتال با ترمینال زمین 

 kHz 50~0 محدوده فرکانس خروجی:   

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

AO1 (AO2) 
  تعیین کننده  نوع خروجی بصورت ولتاژ یا جریان میباشد)  J19خروجی آنالوگ (جامپر 

     10V/ 0~20mA~0محدوده خروجی آنالوگ: 

PE ترمینال زمین  

RO1A、RO1B、RO1C 
 RO1A--common; RO1B--NC, RO1C—NO.          AC 250V/3A, DC خروجی رله بصورت : 

30V/1A 

RO2A、RO2B、RO2C 
 RO2A--common; RO2B--NC, RO2C—NO.        AC 250V/3A, DC خروجی رله بصورت : 

30V/1A 
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  ورودي و خروجی آنالوگ J19  و  J18ترمینالهاي کنترلی و تنظیم جامپرهاي 

  

  

   

 وضعیت جامپرهاي روي برد کنترل نام سوکت 

J2, J4,J5   جامپرهايJ2 , J4 ,J5  را مجاز به استفاده نیستید  

J13, J14 
ر دچایال اط سرتغییري در این جامپر ها ندهید و تنظیمات کارخانه میباشد. در غیر اینصورت ارتب

  اشکال میشود.

J18 
J18   10~0  تعیین کننده ورودي آنالوگ بصورتV  با مارکاژV  20~0روي برد ویاmA  ارکاژ مبا

I .روي برد میباشد  )AI2(  

J19 
J19   10~0  تعیین کننده خروجی آنالوگ بصورتV  با مارکاژV  20~0روي برد ویاmA  با

  )AO1روي برد میباشد. ( Iمارکاژ 

S1   S2    S3    S4    S5    HDI1 GND  AI1   AI2   +10V  

+24V PW  COM Y1   CME  COM HDO  AO1  GND  PE    

RO1A RO1B RO1C 

RO2A RO2B RO2C 

J18 

V  

I  

J19 

V  

I  

V = Voltage 

I = current  

 vxترمینالهاي کنترلی سري 
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    VXشماتیک دیاگرام کنترل دور سري  12, 1

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

  

/Y1 

R 

S 

T 

  V 380سھ فاز 

±15%  

50/60 Hz 

U 

V 

W 

PE 

M 

PB (+) (-) 

 مقاومت ترمز

+10 V 

AI1 

AI2 

GND 

PE 

S1  

S2 

S3 

S4 

S5 

HDI1 

COM 

PE 

PW 

+24 V 

HDO 

COM 

CME 

AO1  

GND 

 استارت راستگرد 

  سرعت جاگ 

  ورودی ریست

ولوم سرعت یا 

 PIDرفرنس 

 10V-0ورودی 

0/4-20mA 

  ورودی سرعت بالا

High Speed   

  J18   جامپرAI2   

  ورودی جریان یا ولتاژ

 

I    V 

 خروجی دیجیتال / فرکانس بالا

 V / 0-20mA 10-0آنالوگ خروجی 
  J19  

   AOجامپر 

  جریان یا ولتاژ خروجی

 

  I      V 

RO1A 

RO1B 

RO1C 

 

RO2A 

RO2B 

RO2C  

J17 کی پد  سوکت

 (RJ45) خارجی

 ١خروجی رلھ 

 قابل برنامھ ریزی

 ٢خروجی رلھ 

 قابل برنامھ ریزی

J12 کارت آپشن سوکت  

J6 کارت انکودر سوکت  

PG Card 

PE  

P1 

 DCچوک 
  مقاومت ترمز  یونیت ترمزخارجی
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  نصب کارت انکودر 13, 1

نکــودر اکــارت  بایــد اســتفاده نمــود. PG Cardاز کــارت انکــودر  closed loopجهــت راه انــدازي درایــو بصــورت 

ه گشـتاور در سیسـتمهایی کـه نیـاز بـ بر روي برد کنتـرل دسـتگاه و بـه سـوکت کـارت انکـودر متصـل مـی گـردد.

دریافـت  وت انکـودر بالا ودقت سرعت بالا مـی باشـد بایـد  بـر روي موتـور انکـودر نصـب نمـود و بـا اسـتفاده از کـار

  راه اندازي کرد.   closed loopسیگنالهاي انکودر ، درایو را بصورت 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  داراي مشخصات ذیل می باشد: VXکارت انکودر درایوهاي  

  توضیحات  عملکرد ترمینال  نام ترمینال

+12 V  12خروجیV جهت تغذیه انکودر استفاده می شود. ماکزیمم جریان   تغذیه انکودر

 V 0ترمینال زمین   COM1  می باشد. 300mAخروجی 

TERA+   ورودي کانالA+ ترمینالهاي ورودي کانالهاي انکودر   انکودر  

  می باشد. V 15 – 12دامنه ولتاژ بین 

  می باشد. KHz 80 – 0محدوده فرکانس 

TERA-   ورودي کانالA- انکودر  

TERB+   ورودي کانالB+ انکودر  

TERB-   ورودي کانالB- انکودر  

  12انکــودر اســتفاده شــده روي موتــور بایــد یــک انکــودر بــا تغذیــهV فرانســیلی و کانالهــاي خروجــی دی

یم بنــدي یـا کلکتــور بـاز و یــا پـوش پــول باشـد. کــه بـا توجــه بـه نــوع خروجـی کانالهــاي انکـودر ، ســ

  متناسب با آن انجام می گیرد.

  می شود.  نصبکارت انکودر بر روي برد کنترل 

  12تغذیهV د.باش روي کارت انکودر توسط یک پتانسیومتر کوچک بر روي آن قابل تنظیم می 

 .کابل انکودر باید از کابلهاي قدرت فاصله داشته باشد و از مسیر جدا کشیده شود 

 ده ودر اســتفاجهـت جلــوگیري از ایجــاد نــویز روي انکـودر بایــد از کابــل شــیلددار بـراي ســیگنالهاي انکــ

    نمود و شیلد آن را ارت کرد.
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  کارت انکودر

  محل نصب کارت انکودر

  نصب کارت انکودر بر روي دستگاه             

 
  تغذیه اصلی

380V/50Hz 

R 

S 

T 

 R 
S 
T 

 
U 
V 

W 

PE 

M 

~ 

 +TERA   کارت انکودر
TERA- 

TERB+ 

TERB- 

+12V 

COM 

 انکودر

 VXدرایو 

  انکودرکارت سیم کشی 
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  با توجه به نوع انکودر و خروجیهاي آن جهت سیم بندي انکودر از شکلهاي ذیل استفاده می شود.

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

   

TERA+ 

TERA- 

TERB+ 

TERB- 

+12V 

COM 

PE 

 کارت انکودر
vcc 

GND 

A+ 

A- 

B+ 

B- 

  انکودر

  دیفرانسیلیخروجی 

 کابل شیلددار

 سیم کشی انکودر با خروجی دیفرانسیلی

 Open collectorسیم کشی انکودر با خروجی کلکتور باز   

 کابل شیلددار
vcc 

GND 

  انکودر

  خروجی کلکتور باز

+12V 

COM 

PE 

 کارت انکودر

TERA+ 

TERA- 

TERB+ 

TERB- 

A 

0V 

B 

0V 

 Push-pullپول  -سیم کشی انکودر با خروجی پوش

 کابل شیلددار
vcc 

GND 

  انکودر

  پول-خروجی پوش
+12V 

COM 

PE 

 کارت انکودر

TERA+ 

TERA- 

TERB+ 

TERB- 

B 

0V 

Vcc 

0V 

Vcc 

A 
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  )LED( پانل دستگاه و عملکرد شاسی ها و همچنین وضعیت چراغ هاي کوچک 14, 1

   

FAULT  
LOC  

/REM  
R/L  

RUN 
/TUNE  

  

  وضعیت چراغ

  کنترل از طریق سریال  وضعیت فالت
وضعیت 

  چپگرد
  روشن  موتور استارت

  ندارد I/Oکنترل ازترمینال   ندارد
دروضعیت 

  چشمک زن  تیونینگ

  روي پانل کنترل از  وضعیت عادي
وضعیت 

  راستگرد
  خاموش  موتور استاپ

 شاسی قابل تعریف

نشاندھنده 

 وضعیت

نشاندھنده واحد 

 مقدار خوانده شده

نمایش دھنده 

 دیجیتال

شاسی وارد 

 کردن اطلاعات

 شاسی شیفت

شاسی استپ و 

 ریست خطا

 شاسی استارت

شاسی ھای بالا و پائین 

 تغییراتجھت 

  شاسی برنامھ ریزی
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  روشن بودن هر یک از چراغهاي کوچک نشان دهنده مقادیر ذیل می باشند:

  

  نوع مقدار نشان داده شده  چراغ نمایش دهنده

Hz 
  مقدارفرکانس رفرنس یا فرکانس خروجی

A مقدارجریان خروجی موتور  

V  مقدار ولتاژDC یا ولتاژ موتور  

RPM مقدار سرعت موتور  

  مقدار درصد گشتاور یا توان مصرفی  %
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 توضیح کلیدهاي روي پانل کنترل 1,14,1

 توضیح عملکرد شاسی نام شاسی شاسی

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

شاسی وارد کردن  

 اطلاعات
  رود به پارامتر بعدي در منو می است در ضمن تائید اطلاعات وارد شده

 

شاسی افزایش یا 

 حرکت بالا

 نظیممیتواند بعنوان شاسی افزایش سرعت روي پانل  تعریف گردد (پیش ت

ر در ضمن در مد برنامه، حرکت روي منوها و افزایش مقدا .کارخانه)

 پارامترها را انجام میدهد.

 

 

شاسی کاهش یا 

 حرکت پائین

یم میتواند بعنوان شاسی کاهش سرعت روي پانل  تعریف گردد.(پیش تنظ

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

 را انجام میدهد.

 

  
 ترکیب دو شاسی

همزمان فشار دادن هر دو شاسی در هنگام استپ بودن دستگاه، نقش 

شیفت چپ را  بازي میکند و به هنگام استارت بایستی ابتدا شاسی 

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

 را بازي کند

  

  
 کلید شیفت

درمد برنامه ریزي شیفت به راست جهت حرکت روي سگمنت هاي 

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

 در  نشاندهنده جهت مقادیر اندازه گیري شده دیگري  با چراغک مربوطه

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

 
 

استارت  شاسی

 موتور
 در مد استارت از پانل، موتور را استارت میکند

شاسی استپ یا  

 ریست خطا

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

 در وضعیت فالت بدون محدودیتی ریست میکند

شاسی باقابلیت   

 تعاریف  مختلف

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

  : وضعیت جاگ0 

  : شاسی چپ گرد یا راست گرد 1

  UP /DOWNپاك کردن حافظه سرعت ذخیره شده توسط شاسی هاي :2
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  ترکیب دو شاسی

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

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

 موتور بلافاصله رها می شود و با اینرسی بار میایستد.
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  پارامترهاي دستگاه  اتتنظیمراهنماي   2  فصل

  نحوه تنظیم پارامتر هاي دستگاه 1, 2

  

 

 

50.0

یک بار فشار دهید تا 

 وارد پارامترها شوید

P0 

بالا و پائین  کلیدهايبا 

گروه پارامترھا را 

  انتخاب نمائید

P1 

P1.0

 فشار دھید باریک 

تا گروه مورد 

  نظر انتخاب شود

با کلیدهاي بالا و 

پائین پارامتر مورد 

نظر را انتخاب 

P1.0

 یک بار فشار دهید   

00.0

مقدار  کلیدهابا این 

  پارامتر را تغییر دھید

02.4

P1.0

تا  دھید فشاریک بار 

مقدار مورد نظر 

  ذخیره شود

یک بار فشار دهید 

تا از پارامترها خارج  

 شوید

50.0
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 V  X  گروه هاي توابع نرم افزاري سري 2, 2

   .وپارامترهاي کاربردي توضیح داده شده است. پارامترهاي اساسیدر این بخش 

 

  VXگروه هاي توابع نرم افزاري سري 

  : توابع اصلیP0گروه 

  : کنترل استارت و استپ P1گروه 

  : پارامترهاي موتور P2گروه 

  : پارامترهاي کنترل برداري P3گروه 

   V/F: کنترل   P4گروه 

  : ترمینالهاي ورودي P5گروه 

  : ترمینالهاي خروجیP6گروه 

 نمایش دهندهپارامترهاي : P7گروه 

  : توابع خاص  P8گروه

   PID: کنترل  P9گروه 

  ساده PLC: کنترل چند سرعته و  PAگروه 

  : توابع حفاظتی PBگروه 

  : ارتباطات سریال PCگروه  

  تکمیلی :پارامترهاي PDگروه 

 : تنظیمات کارخانه ايPEگروه 

  ات مربوط به آنهاتوضیحپارامترها و   

 پارامترهاي اساسی: گروه    P0گروه

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

P0.00 
  مد کنترل سرعت

)0(  

  کنترل برداري بدون سنسور:  0

  کنترل برداري حلقه بسته با انکودر:  1

 V/Fکنترل :  2

  کنترل برداري بدون سنسور ::  0

ی اسـخ دینـامیکپکه نیاز به گشتاور بالا در سرعتهاي پائین ، دقت بالاي سرعت و   این مد بصورت وسیع در جاهائی 

 هاي کشـش سـیمتریفوژ و ماشیندر کاربردهائی نظیر ماشین افزار ، ماشینهاي تزریق، ماشینهاي سانمی باشد، سریع 

  ه می شود.داستفا

   :کنترل برداري حلقه بسته با انکودر:  1

بـراي  کنترل برداري حلقه بسته جهت کنترل سرعت و گشـتاور بـا دقـت بسـیار بـالا اسـتفاده مـی شـود. بنـابراین

 دجابجـائی مـوا کاربردهائی مناسب می باشد که سرعت و گشتاور بسیار دقیقی نیاز دارند مانند صنایع نساجی، کاغذ،

  و آسانسور. 

تـور نیـاز ک کارت انکودر و نصب انکـودر مناسـب بـر روي شـفت موجهت استفاده از کنترل حلقه بسته استفاده از ی

   است. 

  : V/Fکنترل :  2

مـپ و فـن این مد براي کاربردهاي عمومی و ساده که نیاز به کنترل دقیق سرعت و گشـتاور نمـی باشـد،  نظیـر پ 

  مناسب می باشد.
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  توجه:

  وقتی مقدار پارامترP0.00  ر وصـل شـود. تنظیم شود، تنها یک موتور می تواند به اینورت 1یا  0بر روي

ر وصـل تنظیم شود چندین موتور با هـم مـی تواننـد بـه اینـورت  2بر روي  P0.00مقدار پارامتر وقتی 

 شوند. 

  وقتی مقدار پارامترP0.00  ایـد بصـورتتنظیم می شود، اتوتیونینگ پارامترهاي موتور ب 1یا  0بر روي 

 .صحیح انجام شود

  وقتی مقدار پارامترP0.00  بهتـر  تنظیم می شود، براي دستیابی به مشخصـات کنترلـی 1یا  0بر روي

شرایط واقعی بصورت دقیق تنظـیم  ) با توجه به  P3.00-P3.05رگولاسیون سرعت  ( پارامترهاي باید

  شوند. 

  

  تعیین محل استارت و استپ درایو

P0.01 

 محلانتخاب 

 دریافت فرمان

RUN  

)0( 

ر ایـن مـد دپانل استارت و استپ روي  ی هاي فرمانشاس - استارت از پانل:  0

  انل خاموش است)پ يرو مربوطه LED( ندهستن  فعال

  

از ورودي  استارت و اسـتپ درایـوجهت  -ي ورود هاياستارت از ترمینال:  1

  چشمک زن است) لمربوطه روي پانLED(می شود ستفادها هاي دیجیتال

  

اس بـاستارت و استپ درایو از خـط سـریال مـد جهت  - باسخط سریال :  2

  پانل روشن است) يمربوطه روLED( استفاده می شود

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودي 

P0.02 

  تنظیم سرعت با

Up/ Down 

)0( 

 محتی بـه هنگـا Downو  Upذخیره سرعت تنظیمی شاسی هاي  - فعال:  0

  خاموش شدن دستگاه

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

  غیر فعال:  2

فر مـی به هنگام استاپ کردن حافظه سرعت پاك شده و سرعت صـ - فعال:  3

  شود

  سرعت رفرنس را تنظیم نماید. Up/Downکاربر می تواند با استفاده از شاسی هاي 

نجـام ااز ترمینالهـاي ورودي عـدد  2کی پد و یا  )∧  ,∨(می تواند با استفاده از شاسی هاي  Up/Down حالت 

 شود.
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  انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.03  

انتخاب منبع 

  A رفرنس سرعت

)0(  

  کی پد دستگاه :  0

1  :AI1  1(ورودي آنالوگ شماره(  

2  :AI3  3(ورودي آنالوگ شماره( 

3 : HDI1 (ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا)  

4  :PLC ساده 

 سرعت چند پله اي دیجیتال : 5

  PID: تعیین سرعت توسط کنترل  6

   : تعیین سرعت توسط باس سریال دستگاه 7

      کی پد دستگاه :  0

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

1  :AI1  1(ورودي آنالوگ شماره     (   

 .میشود انجام P5.15 ~ P5.19 توسط پارامترهاي 1کالیبره کردن ورودي هاي آنالوگ 

  می باشد. 10V ~ 0 بصورت  AI1ورودي

2  :AI3  3(ورودي آنالوگ شماره(       

 میشود.انجام  P5.25 ~ P5.29 توسط پارامترهاي 3کالیبره کردن ورودي هاي آنالوگ 

 می باشد.  10V ~ 10V-بصورت AI3ورودي  

3  :) HDI1  بالا)ورودي دیجیتال سرعت  

میشـود. دراینصـورت رفـرنس سـرعت بـا یـک  انجام P5.37 ~ P5.41کالیبره کردن این ورودي توسط پارامترهاي 

 ~ 0و فرکـانس  V 30 ~ 15: دامنه ولتاژ  high Speedمشخصات پالس  ورودي پالس سرعت بالا تعیین می شود.

50KHz و توسط ترمینال ورودي  می باشدHDI1 اگر از ورودي  .به دستگاه اعمال می شودHDI1  استفاده شود باید

 شوند. تنظیم P5.35=0و  P5.00=0پارامتر 

4  :PLC ساده   

ر پلـه ، و در هـ کـار پلـه اي ، زمـان و میتوان فرکانس رفـرنس استفاده می شوند PAدر این حالت پارامترهاي گروه 

 تعریف نمود. شتاب افزایشی و کاهشی براي پله هاي مختلف

   پله ايسرعت چند :  5

انتخـاب  دیجیتـال اسـتفاده مـی شـود. جهت تعیین شـانزده سـرعت مختلـف بـا سـه ورودي  PAگروه پارامترهاي 

  ورودیهاي دیجیتال انجام می شود. سرعتهاي مختلف توسط ترکیب باینري

  سرعتهاي پله اي بر سرعتهاي دیگـر اولویـت دارنـد. اگـر پـارامترP0.03  ود، تنظـیم نشـ 5یـا  4مقـدار

 قابل دسترسی می باشند. 15تا  1سرعتهاي پله اي 

  اگر مقدار پارامترP0.03 = 5  قابل دسترسی می باشند. 15تا  0تنظیم شود ، سرعتهاي پله اي 

  سرعتJOG .بالاترین اولویت را دارد 

   PIDتعیین سرعت توسط کنترل :  6

 .شوداستفاده می PID پارامترهاي  تنظیم  جهت P9  گروه  
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  تعیین سرعت توسط باس سریال دستگاه:  7

ی تنظیمات اولیـه خـط ارتبـاط جهت PCتنظیم می شود. گروه پارامترهاي   RS485فرکانس رفرنس توسط ورودي 

 سریال میباشد.

P0.04  

انتخاب منبع 

  B  رفرنس سرعت

)0(  

  

0  :AI2 2(ورودي آنالوگ شماره( 

1  :AI4 4(ورودي آنالوگ شماره (  

2  :HDI2  2(ورودي دیجیتال پالسی سرعت بالا(  

  

P0.05 

رنج فرکانسی 

  Bمنبع رفرنس 

)0( 

 ماکزیمم فرکانس :  0

 Aفرکانس رفرنس  :  1

ن آفست به عنوان یک رفرنس فرکانس مستقل استفاده می شود. همچنین می تواند به عنوا Bرفرنس فرکانس 

  استفاده شود.   Aرفرنس 

0  :AI2 

  (فرکانس ماکزیمم)B  =AI2(%)  *P0.07باشد در اینصورت رفرنس فرکانس  P0.05=0اگر پارامتر

  A* رفرنس فرکانس  (%)B  =AI2باشد در اینصورت رفرنس فرکانس  P0.05=1اگر پارامتر 

  تعیین میشود   P5.20 ~ P5.24توسط پارامترهاي 2کالیبره کردن ورودي هاي آنالوگ 

1  :AI4 

  .تعاریف مانند حالت قبل می باشد

  تعیین میشود.   P5.30 ~ P5.34توسط پارامترهاي 4کالیبره کردن ورودي هاي آنالوگ 

  اشد.بمی  5V ~ 0تنظیم می شود، رنج ولتاژ متناسب  mA 20 ~ 0بر روي جریان  AI4یا  AI2وقتی ورودیهاي 

2  :  HDI2    

 تعاریف مانند حالت قبل می باشد

P0.06  

انتخاب منبع 

  فرکانس رفرنس

)0(  

  A منبع رفرنس :  0

 Bمنبع رفرنس:  1

2  :A+B  

 )Bیا   A ماکزیمم رفرنس (:  3

 تعیین محدوده فرکانس خروجی

P0.07 
  ماکزیمم فرکانس

)50Hz(  

10 ~ 400Hz  حداکثر فرکانس دستگاه  

 ) تعیین کننده زمان DEC )P0.12,P0.11و  ACC پارامترهاي زمانی شتاب

   این پارامتر استبا  سرعت صفر تا  سرعت تنظیمیرسیدن از 

P0.08 
  حد بالاي فرکانس

)50Hz(  

P0.09 ~ P0.07   این حد ماکزیمم سرعت است و بایستی کمتر از مقدار

  باشد P0.07پارامتر 
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P0.09 
  حد پائین فرکانس

)0.0Hz(  

0.00 ~ P0.08   محدود کردن سرعت حداقل که در بعضی کابردها مثل

فتار رباشد،  P0.09پمپ با اهمیت است  اگر فرکانس رفرنس کمتر از پارامتر 

  خواهد بود. P1.14اینورتر متناسب با وضعیت  پارامتر 

  میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.10  

رفرنس فرکانس 

  کی پد

)50.00Hz(  

0.00 ~ P0.08   بازه فرکانسی تنظیم سرعت از روي پانل یا کی پد

 P0.03=0میتواند جداگانه توسط این  پارامتر تعریف شود. زمانیکه پارامتر 

  باشد، این پارامتر فرکانس خروجی دستگاه را تعیین می کند.

 تعیین زمان شتاب افزایشی و کاهشی

P0.11 

زمان شتاب 

  )ACC0افزایشی(

)10.0s(  

0.0 ~ 3600.0s  زمان تعریف شده یعنی زمان شتابگیري موتور از سرعت 

  (فرکانس ماکزیمم) P0.07صفر تا سرعت تعریفی 

P0.12  

زمان شتاب 

  )DEC0کاهشی (

)10.0s(  

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

  تا سرعت صفر                              P0.07ازسرعت تعریفی 

  چهار گروه شتاب افزایشی و کاهشی وجود دارد:کلا 

  P0.11و   P0.12گروه اول: پارامترهاي 

  P8.00و   P8.01گروه دوم: پارامترهاي 

  P8.02و   P8.03گروه سوم: پارامترهاي 

  P8.04و   P8.05گروه چهارم: پارامترهاي 

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

  جهت چرخش موتورتعیین 

P0.13 

جهت چرخش 

  موتور

)0(  

  راست گرد  :  0

   چپ گرد:  1

   چپ گرد قفل میشود:  2

  .ستابه موتور تعیین کننده جهت مشابه یعنی راست گرد  U,V,Wتوجه کنید که ترتیب اتصال ترمینالهاي 

  اگر پارامترP0.13=2  انتخاب شود در اینصورت توسط کلیدQUICK/JOG ن جهت پانل نمی توا

 چرخش موتور را برعکس نمود.

 فرکانس کریر یا سوئیچبنگ

P0.14 

فرکانس 

  سوئیچینگ
 (بستگی به مدل دارد )

1.0 ~ 16.0 kHz  
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ا بـه زمـین هـفرکانس در ایجاد نویز هاي الکتر مغناطیسی  و نویز هاي تششعی و جریانهاي نشـتی کابـل تنظیم این 

د ولـی وتـور مـی شـومموثر است. مقادیر بالا براي این پارامتر باعث ایجاد ولتاز با شکل موج بهتر و نویز کمتـر بـراي 

فاده ارخانـه اسـتکادیر دیفالت . توصیه می شود مقتلفات سوئیچینگ را بالا برده و باعث گرمتر شدن اینورتر می گردد

 شود

P0.15 
  PWMمد 

)0( 

  فرکانس نویز موتور ثابت است - ثابت:  0

مکـن اسـت یر می باشد ولـی ایـن کـار مفرکانس نویز موتور متغ - تصادفی:  1

  باعث افزایش هارمونیک موتور شود

P0.16  

تغییرفرکانس 

Carrier  بر

  اساس گرما

)0(  

   فعالغیر :  0

. هرچـه دمـا فرکانس کریر متناسب با دماي اینورتر تغییر مـی کنـد - فعال:  1

  بیشتر شود فرکانس کریر کمتر می گردد.

  اتوتیونینگ موتور

P0.17 

اتوتیونینگ 

  پارامترهاي موتور

)0(  

  غیر فعال  :  0

ه موتور از بار جدا شـد ;) چرخشی یا دینامیک autotuningاتوتیونینگ (:  1

  است

 بـار از امکـان جـدا کـردن موتـور ;) استاتیک autotuningاتوتیونینگ (:  2

  نیست.

رت و به دو صـو : اتوتیونینگ جهت شناسائی پارامترهاي موتور و کنترل بهینه گشتاور موتور انجام می شود توضیحات

  می توان آنرا انجام داد.

  اتوتیونینگ چرخشی: : 1

 ارت ی بـاري اسـتبـجدا باشد و شفت آن آزاد باشد تا بتواند در حالت  در این حالت موتور باید کاملا از بار

 گردد.

  مشخصات پلاك موتور بصـورت دقیـق در پارامترهـاي موتـور(P2.01 ~ P2.05)   وارد شـوند. در غیـر

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

  پارامترهاي شتاب افزایشی و شـتاب کاهشـی(P0.11 , P0.12)   متناسـب بـا تـوان و اینرسـی موتـور 

 شد.تنظیم شوند. تا موتور هنگام افزایش یا کاهش دور اضافه جریان یا اضافه ولتاژ نداشته با

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

  پارامترP0.17 = 1  یسـپلی ک انتخاب شود. در ایـن حالـت بـر روي دتنظیم شود تا اتوتیونینگ دینامی

 نمایش داده می شود. -TUN–علامت 

  کلیدRUN  فشار داده شود. در این حالت اتوتیونینگ شروع می شود و پیغام–TUN0- مایش داده مـی ن

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

  پس از چند دقیقه اتوتیونینگ انجام شده و موتـور اسـتپ مـی شـود و پیغـام–END- عنـی اتمـام بـه م

 اتوتیونینگ نمایش داده می شود.

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

 ریعنی پارامت شود. اگر امکان جدا کردن موتور از بار وجود نداشته باشد باید اتوتیونینگ استاتیک انجام 

P0.17 = 2 .تنظیم شود 

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

  

می زه گیري ناندا وتور بصورت دقیقدر اتوتیونینگ استاتیک پارامترهاي اندوکتانس موتور و نیز جریان بی باري م

  شوند و ممکن است نیاز باشد این پارامترها بصورت تجربی تنظیم گردند.

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.18 
  بازیابی  پارامترها

)0(  

  غیر فعال :  0

رخانه بر می به مقادیر اولیه کا P2مقادیر تنظیمی پارامترها بغیر از گروه :  1

 ند.دگر

 پاك کردن رکوردهاي خطا ها :  2

   تنظیم پارامتر ها براي استفاده از کارت تزریق:  3

 : گروه پارامترهاي استارت و استپ P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 
  مدهاي استارت

)0(  

  بصورت مستقیم و نرمال   استارت:  0

  DCدرصد مقدار جریان   و بعد استارت نرمال  DCفعال کردن ترمز:  1

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

  .تنظیم میشود

 Speedپیدا کردن سرعت موتور در حال چرخش  و سپس استارت موتور( :  2

Tracking(  

 ناسباین حالت براي بارهاي با اینرسی بالا که در حال چرخش می باشند م

پس چرخش موتور را پیدا کرده و س می باشد. اینورتر ابتدا جهت و سرعت

  .رساند ب تنظیمی متناسب با آن سرعت موتور را به مقدار

P1.01  
  فرکانس استارت

)0Hz(  

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

ر این دن دفرکانس میتواند گشتاور استارت  مناسبی را ایجاد نماید. زمان مان

  ن میشود.یتعی  P1.02فرکانس با پارامتر 

P1.02 

زمان ماندن در 

  فرکانس استارت

)0s(  

0 ~ 50.0s   مدت زمانی که موتـور در لحظـه اسـتارت بـا فرکـانس پـارامتر

P1.01  .کار می کند  
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  اگر مقدار فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس استارت

  تا وقتی  ،باشد اینورتر در حالت آماده بکار می ماند 

  که فرکانس رفرنس بیشتر از فرکانس استارت شود 

  و موتور استارت گردد.

  حد فرکانس استارت می تواند کمتر از مقدار پارامتر

  باشد.  P0.09پائین فرکانس

  

 

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 

تزریق جریان  

DC   در لحظه

  استارت

)0%(  

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

  اید.در موتور نم DCهنگام استارت به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 

P1.04  

زمان تزریق 

  DCجریان 

)0s( 

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

  در موتور DCایجاد ترمز 

  DECو  ACCپارامترهاي شتاب 

P1.05 
  ACC/DECمد 

)0( 

  بصورت خطی :  0

  شکل Sبصورت منحنی :  1

  فرکانس خروجی با یک شتاب افزایشی و کاهشی ثابت ، تغییر می کند.:  0

می باشد که  شکل تغییر می نماید. این حالت براي کاربردهائی مناسب Sفرکانس خروجی بر طبق یک منحنی :  1

شکل از پارامترهاي  Sیک استارت و استپ نرمی نیاز دارند. مانند بالابرها یا نوار نقاله ها. براي تنظیم منحنی 

P1.06  وP1.07 .استفاده می شود  

P1.06 

 Sابتداي منحنی 

  شکل

)30.0%(  

0.0 ~ 40.0%    زمان شتابACC/DEC 

P1.07 

 Sانتهاي منحنی 

  شکل

)30.0%(  

0.0 ~ 40.0%    زمان شتابACC/DEC 

فرکانس استارت   

P1.01 

 فرکانس رفرنس          
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  شکل مطابق با شکل ذیل می باشد: Sبلوك دیاگرام منحنی 

  

  

  

  

  

 

 مدل استپ موتور

P1.08 
  مدهاي استپ

)0(  

    rampingاستپ با رمپ :  0

  )Coastپ فوري و رها کردن موتور(است:  1

ارامتر پسب با : وقتی فرمان استپ داده می شود اینورتر فرکانس خروجی را متنا استپ با شیب شتاب کاهشی:  0

P1.05  .و بر طبق شتاب انتخاب شده، کاهش می دهد تا موتور متوقف شود 

  

 استپ داده می . وقتی فرماندر این حالت موتور با اینرسی بار میایستد) Coastاستاپ با رها کردن موتور( :  1

توقف مبار خود  ینرسیشود اینورتر فرکانس خروجی را از روي موتور بر می دارد و موتور بصورت آزاد و با توجه به ا

 می شود. 

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.09  

فرکانس شروع 

در  DCتزریق 

  استپ

)0.0Hz(  

0.0 ~ 10.0Hz    فرکانسی که هنگام استپ موتور و در زمانDEC  تزریـق

  به موتور  شروع می شود.  DCجریان 

P1.10 

زمان انتظار قبل از 

شروع تزریق جریان 

DC  

)0s(  

0.0 ~ 50.0s    زمان انتظار قبل از شـروع تزریـق جریـانDC   بـه موتـور

  هنگام استپ موتور

P1.11 

 جریان تزریقمقدار 

DC    در لحظه

  استپ

)0%(  

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

  .در موتور نماید DCهنگام  استپ به موتور  تزریق می شود تا ایجاد ترمز 

P1.12 

زمان تزریق مدت 

  DCجریان 

)0s(  

0.0 ~ 50.0s    مدت زمان تزریق جریانDC   هنگـام اسـتپ موتـور جهـت

  در موتور DCایجاد ترمز 

 فرکانس خروجی

 زمان

P1.06 P1.07 P1.06 P1.07 



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

75 
 

 

 استارت و استپ در  DCمنحنی تزریق جریان 

  

 
 
 
 
 
 

  

  

  

  

 

P1.13 

زمان صفر ماندن 

فرکانس به هنگام 

  چپگرد/راستگرد

)0s(  

 0.0 ~ 3600.0s   
ر س صفمدت زمان انتظار که هنگام راستگرد و چپگرد شدن موتور و در فرکان

  می توان تعریف کرد.

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.14 

عملکرد دستگاه 

هنگامی که 

مقدارفرکانس 

خروجی موتور 

کمتر از حد پائین 

 (P0.09)فرکانس 

  است

)0s(  

 )P0.09ادامه کار موتور با فرکانس حد پائین ( پارامتر :  0

  توقف یا استاپ موتور:  1

 بـالاتر رود P0.09و منتظر ماندن تا رفرنس از حد  Stand-byدر وضعیت :  2

  استارت شود.و موتور دوباره  

P1.10   P1.12     

  فرکانس خروجی

  خروجی ولتاژ

 زمان

 P1.04 زمان

  راستگرد

  چپگرد 

  زمان انتظار

P1.11  

  فرکانس خروجی

  زمان
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 استارت مجدد موتور

P1.15 

استارت مجدد 

موتور پس از قطع و 

  وصل برق

)0(  

 غیر فعال    :  0

 ود.شاگر برق قطع و وصل شود موتور بصورت اتوماتیک دوباره استارت نمی 

  

         فعال:  1

 ودشو برق قطع و وصل   P0.01= 0اگر استارت موتور با کی پد باشد یعنی 

استارت  استارت می شود. اگر P1.16موتور پس از زمان تعریف شده با پارامتر 

ز ور پس اترمینال ورودي باشد و ترمینال فعال باشد با وصل برق موت موتور با

 دوباره استارت می شود. P1.16زمان 

 2 مقدار P1.00توصیه میشود در صورت فعال نمودن این پارامتر، پارامتر 

  تنظیم شود. 

P1.16 

زمان تاخیر در 

  استارت مجدد

)0.0s( 

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

  : گروه پارامترهاي موتور P2گروه 

P2.00 

انتخاب مدل 

)G/P(  

)0s(  

  مدل گشتاور ثابت   G  مدل :  0

  مدل گشتاور متغییر P  مدل :  1

مـی  اسـتفاده … وبراي موتورهاي با گشتاور ثابت یعنی موتورهاي با بار سنگین  مانند کمپرسور، نوار نقاله  Gمدل 

ر ی شود. موتـومبراي موتورهاي با گشتاور متغییر یعنی موتورهاي با بار سبک مانند پمپ و فن استفاده  Pشود. مدل

 Pبـه  Gاز  ر پارامترتاور متغییر انتخاب شوند. هنگام تغییهاي با گشتاور ثابت باید یک رنج پائین تر از موتورهاي گش

 مشخصات موتور دوباره وارد گردد. یا برعکس باید

  موتور مشخصات نامی پلاك

P2.01 
  فرکانس نامی موتور

)50.00Hz(  
0.01Hz ~ P0.07   

P2.02 
  سرعت نامی موتور

)1460rpm(  
0 ~ 36000rpm  

P2.03 
  ولتاژ نامی موتور

)380V(  
0 ~ 3000V  

P2.04 بستگی به توان موتور دارد  جریان نامی موتور. 

P2.05  بستگی به مدل اینورتر دارد   توان نامی موتور. 
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  اگر پارامتر توان نامی موتورP2.05  تغییر کند تمام پارامترهاي گروهP2 ن تغییر می کنند. متناسب با آ

 و اتوتیونینگ باید دوباره انجام گردد.

  کن ده شود مماستفا موتور باید متناسب با توان اینورتر باشد. اگر موتور با توان خیلی پائینتوان نامی

 است سیستم کنترل اینورتر عملکرد مطلوبی نداشته باشد.

  با انجام اتوتیونینگ پارامترهايP2.06 ~ P2.10 .بصورت اتوماتیک تنظیم می شوند 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 
استاتور مقاومت 

  موتور
0.001 ~ 65.535Ω  بستگی به توان موتور دارد پارامتر)P2.05( 

P2.07 
مقاومت روتور 

  موتور
0.001 ~ 65.535Ω  بستگی به توان موتور دارد پارامتر)P2.05( 

P2.08 بستگی به توان موتور دارد پارامتر   اندوکتانس موتورP2.05  

P2.09 
اندوکتانس متقابل 

  موتور
 P2.05بستگی به توان موتور دارد پارامتر 

P2.10 
جریان بی باري 

  موتور
 P2.05بستگی به توان موتور دارد پارامتر 

 : گروه پارامترهاي کنترل برداري P3گروه 

P3.00 

Kp1 یتناسببهره 

ASR  

)20( 

0 ~ 100 

P3.01 

Ki1  زمان انتگرال

ASR 

)0.50s( 

0.01 ~ 10.00s 

P3.02 

 1نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

)2.00Hz( 

0.00Hz ~ P3.05 

P3.03 

Kp2 یتناسببهره 

ASR  

)25( 

0 ~ 100  

P3.04  

Ki2  زمان انتگرال

ASR 

)1.00s( 

0.01 ~ 10.00s 

P3.05 

 2نقطه 

 ASRسوئیچینگ 

)10.00Hz( 

P3.02 ~ P3.07 
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بی اثر  V/Fل مد تنها براي حالت کنترل برداري و کنترل گشتاور اثر دارند و در کنتر P3.00 ~ P3.05پارامترهاي 

را براي  Kiل و زمان انتگرا Kp1کاربر می تواند بهره تناسبی  P3.00 ~ P3.05پارامترهاي می باشند. از طریق 

  تنظیم نماید. بطوریکه مشخصات پاسخ سرعت قابل تغییر باشد.(ASR) رگولاتورسرعت 

  در شکل ذیل نشان داده شده است. (ASR)ساختار رگولاتور سرعت 

  

  

  

  

  

  

  

  

د. پارامترهاي باش P3.02هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی کمتر از مقدار پارامتر P3.01و  P3.00پارامترهاي 

P3.03  وP3.04  هنگامی اثر دارند که فرکانس خروجی بیشتر از مقدار پارامترP3.05  .رکانس فوقتی  باشد

ند. می باش P3.05و  P3.02متناسب با بایاس بین  Kiو  Kpباشد، ضرایب  P3.05و  P3.02خروجی بین مقدار

  براي جزئیات بیشتر به شکل ذیل توجه نمائید.

  

  

  

  

  

  

  

خیلی زیاد شود  Kpاگر مقدار  .دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شد افزایش داده شود پاسخ Kpاگر مقدار پارامتر 

  سیستم به نوسان می افتد. 

لی کم شود خی Kiکاهش داده شود پاسخ دینامیکی سیستم سریعتر خواهد شد. اگر مقدار  Kiاگر مقدار پارامتر 

  سیستم  اوورشوت پیدا می کند و به نوسان می افتد. 

P3.00  وP3.01  مقادیرKp  وKi  را در فرکانسهاي پائین تغییر می دهند وP3.03  وP3.04  مقادیرKp  وKi  را

رت مات به صو. تنظیاین مقادیر متناسب با شرایط واقعی بار باید تنظیم شونددر فرکانسهاي بالا تغییر می دهند. 

  ذیل انجام شود:

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

  زمان انتگرال گیريKi شود. اي ممکن کاهش داده شود بدون اینکه در سیستم نوسان ایجادتا ج  

 سرعت رفرنس

 واقعیسرعت 

+ 
_ 

 بایاس
Kp 

Ki 

 جریان گشتاور داده شده

گشتاور محدود شده 

   P3.14پارامتر 

 Kiو  KPپارامترھای 

 فرکانس خروجی

P3.00 , P3.01)( 

P3.03 , P3.04)( 

P3.02 P3.05 
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P3.06 

 بهره تناسبی

ACR  ضریبP 

)500( 

0 ~ 65535 

P3.07  

بهره انتگرال 

ACR  ضریبI  

)500( 

0 ~ 65535 

  اد شود. زیاد باشد ، پاسخ سیستم سریعتر خواهد بود ولی ممکن است نوسان ایج Pاگر بهره تناسبی ضریب 

P3.08 

 فیلتر زمانی ثابت

  در خواندن سرعت

)0.00s( 

0.00 ~ 5.00s  

مـانی بزرگتـر حذف شود.  ثابت ز P3.08نویز آنالوگ در خواندن سیگنال سرعت می تواند توسط فیلتر با ثابت زمانی 

  لتر بهتري دارد ولی باعث کند شدن پاسخ سیستم می شود.یقابلیت ف

P3.09 

میزان جبران 

سازي لغزش در 

  برداريکنترل 

)100%( 

50.0 ~ 200.0%  

 د.ح می نمایاین پارامتر براي تنظیم لغزش فرکانس در کنترل برداري استفاده می شود و دقت کنترل سرعت را اصلا

P3.10  
 تعداد پالس انکودر

)1000( 
1 ~ 65535 

یعنـی حلقـه  1بر روي  P0.00تعداد پالسهاي انکودر در یک دور را مشخص می نماید. وقتی پارامتر  P3.10پارامتر 

نصـورت موتـور متناسب با انکودر استفاده شده باید تنظـیم شـود. در غیـر ای P3.10بسته تنظیم شود، مقدار پارامتر 

بـرعکس  موتور هنوز درست کار نکند ممکن است جهـت انکـودر P3.10درست کار نخواهد کرد. اگر با تنظیم مقدار 

  می توان جهت انکودر را تغییر داد. P3.11باشد که با پارامتر 

P3.11  

 تانتخاب جه

 چرخش انکودر

(0)  

  راستگرد:  0

  چپگرد:  1

P3.12 

منبع تنظیم 

  گشتاور

(0)  

  غیر فعال:  0

  کی پد:  1

 AI1ورودي آنالوگ :  2

 AI2ورودي آنالوگ :  3

  AI3ورودي آنالوگ :  4

 AI4ورودي آنالوگ :  5

 HDI1ورودي پالس سرعت بالا :  6

  HDI2ورودي پالس سرعت بالا :  7

 ارتباط سریال:  8
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P3.13 

مقدار گشتاور 

  تنظیمی کی پد

(50.0%) 

-100.0 ~ 100.0% 

P3.14 
  حد گشتاور

(150.0%) 
0.0 ~ 200.0%  

اند تر نمی تواینور گشتاور خروجیو اینورتر در مد کنترل سرعت کار می کند.  : کنترل گشتاور غیر فعال می باشد 0

شتاور خروجی گبیشتر شود،  P3.14اگر گشتاور بار از حد گشتاور ) بیشتر باشد.  P3.14از حد گشتاور (پارامتر 

  اینورتر در حد گشتاور ثابت می ماند و فرکانس خروجی بصورت اتوماتیک کاهش داده می شود. 

  تنظیم شود ، مد کنترل گشتاور فعال می شود.  0مقداري غیر از  P3.13: اگر پارامتر  8 ~ 1

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

رکانس ا حد فاگر گشتاور تنظیمی بیشتر از گشتاور بار باشد ، فرکانس خروجی بصورت اتوماتیک ت -

 بالا افزایش می یابد.

کانس حد فر اگر گشتاور تنظیمی کمتر از گشتاور بار باشد ، فرکانس خروجی بصورت اتوماتیک تا -

 می یابد. پائین کاهش

ین ، و پائ اگر گشتاور تنظیمی با گشتاور بار یکی باشد ، فرکانس خروجی بین فرکانس حد بالا -

 ثابت می ماند.

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

 وي وروديبراي مثال اگر منبع گشتاور بر رسوئیچ توسط ترمینالهاي کنترلی انجام می شود.   -

د کنترل (غیر فعال کردن م 31بر روي  S5تنظیم باشد. و مقدار ترمینال کنترل  AI1 1آنالوگ

ه سرعت اور بفعال شود، مد کنترل از گشت S5گشتاور) تنظیم شود، در اینصورت وقتی ترمینال 

 غیر فعال شود دوباره مد کنترل گشتاور فعال می شود.  S5سوئیچ می شود. و اگر 

مد کنترل سرعت بصورت  STOP/RSTوقتی مد کنترل گشتاور فعال است، با فشار شاسی  -

 اتوماتیک فعال می شود.

 نفی میمی گشتاور تنظ بصورت راستگرد کار می کند و اگر اگر گشتاور تنظیمی مثبت باشد ، اینورتر

 باشد ، اینورتر بصورت چپگرد کار می کند.

  وقتی مد کنترل گشتاور فعال می باشد ، زمان شتاب مثبت (پارامترP0.11 عمل نمی کند (. 

 100حد گشتاور(پارامتر  %100یمی برابر است با درصد گشتاور تنظP3.14 منبع  ) براي مثال اگر

باشد، در  P3.14 = 90%و  P3.13 = 80%و  (P3.12=1) گشتاور تنظیمی بر روي کی پد باشد

  90%(P3.14)=72%*(P3.13)%80اینصورت گشتاور واقعی برابر است با 
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 V/F: گروه پارامترهاي کنترل  P4گروه 

P4.00 

انتخاب منحنی 

V/F  
(0) 

                              مدل خطی:  0

                مدل منحنی قابل تعریف:  1

  )          1.3X(  1,3منحنی درجه :  2

  )1.7X(  1,7منحنی درجه   :  3

                 )2X(    2 منحنی درجه:  4

  

  مدل خطی براي  کاربردهاي با بار گشتاور ثابت نرمال   مدل خطی:  0

  قابل تنظیم می باشد.  (P4.03 ~ P4.08)با پارامترهاي  V/Fمنحنی    مدل منحنی قابل تعریف:  1

  )1.3X(  1,3منحنی درجه :  2

   )1.7X(  1,7منحنی درجه   :  3

  )2X(  2 منحنی درجه:  4

  .جه گردد.می شود. به شکل ذیل تو هبراي بارهاي گشتاور متغیر نظیر پمپ و فن استفاد 4و  3،  2حالتهاي 

       
 

         
 
 
 

           

  

  

 V/Fمنحنی      

  

 

P4.01 

بوست گشتاور  

Vboost 
(0.0%)  

0.0 %   گشتاور اتوماتیک   تنظیم  

0.1 ~ 10.0%    افزایش گشتاور موتـور در زمـان راه انـدازي و  سـرعتهاي

  پائین 

P4.02  

فرکانس نقطه 

شکست شیب 

  بوست

(20.0%)  

0.0 ~ 50.0%   

  تنظیم میشود P4.01 ولتاژ بوست با پارامتر

 ولتاژ خروجی

 فرکانس خروجی

 منحنی خطی
  3/1منحنی درجه 
  7/1منحنی درجه 
  2 منحنی درجه
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جی در شتاور خروبود گرکانسهاي پائین را مشخص می نماید و باعث بهپارامتر فوق مقدار ولتاژ اعمالی به موتور در ف

  فرکانسهاي پائین می شود. 

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

موتور  ممکن است زیرا پارامتر فوق باید متناسب با نوع بار تنظیم گردد. مقدار این پارامتر نباید خیلی بالا باشد

  جریان زیادي کشیده و خطاي اضافه جریان دهد.

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

  

  

  

  

  

 
 

 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 

فرکانس نقطه 

  )f1(1شکست 

(5.00Hz)  

0.00Hz ~ P4.05   

 
 

پارامترهاي فوق فقط زمانی اثر می کنند که 

تنظیم شود.  در  P4.00 = 1مقدار پارامتر 

-P4.03اینصورت با استفاده از پارامترهاي 

P4.08  می توان منحنیV/F  .را تنظیم نمود

باید متناسب با مشخصات بار  V/Fمنحنی 

موتور تنظیم گردد. تا در فرکانسهاي مختلف، 

  ا ایجاد نماید.گشتاور متناسب با بار ر

  

P4.04 

ولتاژ نقطه 

  )V1( 1شکست

(10.0%)  

0.0 ~ 100.0%  

P4.05 

فرکانس نقطه 

  )f2( 2شکست

(30.00Hz)  

P4.03 ~ P4.07  

P4.06 

ولتاژ نقطه 

  )V2( 2شکست

(60.0%)  

0.0 ~ 100.0%  

P4.07 

فرکانس نقطه 

  )f3( 3شکست

(50.00Hz)  

P4.05 ~ P2.01  

P4.08 

ولتاژ نقطه 

  )V3( 3شکست

(100.0%)  

0.0 ~ 100.0%   

 ولتاژ خروجی

  فرکانس خروجی
 ولتاژ بوست

Vb 

Fcut-off Fb  

 ولتاژ 

  فرکانس
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 V/Fجبرانسازي لغزش 

P4.09 

جبرانسازي لغزش 

V/F  
(0.0Hz) 

0.00 ~ 10.00 Hz  

ینـورتر مـی افرکـانس خروجـی  لغزش موتور با گشتاور بار تغییر می نماید، که باعث تغییرات سرعت موتور می شود.

ی ان شده بسـتگمقدار لغزش جبرتواند بصورت اتوماتیک با پارامتر جبرانسازي لغزش برحسب گشتاور بار تنظیم شود. 

 :به لغزش نامی موتور دارد که بصورت ذیل محاسبه می شود

  

P4.09 = Fb-n*P/60   کـهFb  فرکـانس نـامی موتـور(P2.01)  ،n  وتـور مسـرعت نـامی(P2.02)  وP  تعـداد

 قطبهاي موتور می باشد.

   DCتنظیم سطح ولتاژ 

P4.10 

  AVRتابع 

سیستم 

  رگولاسیون ولتاژ

(0Hz)  

  غیر فعال  :  0

  فعال در هر شرایط  :  1

  در زمان کاهش سرعت غیر فعال شود :  2

رات سـطح (رگولاسیون اتوماتیک ولتاژ) باعث تثبیت ولتاژ خروجی اینورتر می شود صرف نظر از تغییـ AVRسیستم 

  اینورتر.  DCولتاژ 

 همـان مقـدار decelerationغیر فعال باشد ، زمـان  AVRاگر   (deceleration)بنابراین در زمان کاهش سرعت

 تنظیمی خواهد بود ولی ممکن است جریان موتور بالا رود.

  

  فت.تور بالا نخواهد رممکن است بیشتر شود ولی جریان مو decelerationهمیشه فعال باشد، زمان  AVRاگر 

P4.11  

مد اتوماتیک 

ذخیره سازي 

  انرژي

(0)  

  غیر فعال :  0

  فعال:  1

صـورت بخروجی تاژ این پارامتر اگر فعال باشد، وقتی یک بار سبک مانند پمپ یا فن استفاده شود اینورتر با کاهش ول

 انرژي می شود. مصرف اتوماتیک باعث صرفه جویی در
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  فعال و غیر فعال کردن چپگرد/راستگرد

P4.12 

فعال کردن 

چپگرد/راستگرد 

  موقع روشن شدن

(0)  

  غیر فعال:  0

  فعال:  1

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

  اگرP4.12 = 0  باشد هنگام روشن شدن، اینورتر استارت نخواهد شد حتی اگر ترمینالFWD/REV 

 این تارت شود.یکبار غیرفعال  و دوباره فعال شود تا اینورتر اس FWD/REVفعال باشد و باید ترمینال 

 حالت ایمنی بیشتري دارد.

  اگرP4.12 = 1  باشد هنگام روشن شدن اگر ترمینالFWD/REV نورتر بصورت فعال باشد ، ای

 اتوماتیک استارت می شود. 

 .تابع فوق ممکن است باعث استارت مجدد اینورتر بصورت اتوماتیک شود و باید دقت شود 

 : گروه پارامترهاي ترمینالهاي ورودي P5گروه 

P5.00 

ورودي انتخاب 

HDI  
(0) 

 

 (High speed pulse) بصورت ورودي سرعت بـالا HDI2و  HDI1ورودي :  0

  می باشند.

  بصورت سرعت بالا HDI2و  ON/OFFبصورت  HDI1ورودي :  1

  بصورت سرعت بالا HDI1و  ON/OFFبصورت  HDI2ورودي :  2

 ON/OFFبصورت ورودي  HDI2و  HDI1ورودي :  3

  

  رجوع شود. P0.03به توضیحات پارامتر  HDIبراي توضیحات ورودي 

P5.01 

انتخاب ورودي با 

  ارتباط سریال

(0) 

   ON/OFFاز طریق ترمینالهاي ورودي بصورت سیگنال    واقعی:  0

از طریق ارتبـاط سـریال بصـورت مجـازي  ON/OFFسیگنال    مجازي:  1

  تنظیم می شود.

 قابل پروگرام میباشند)  HDI2و   HDI1و   S1~S5رودیهاي وتنظیم ورودیهاي دیجیتال (

P5.02 

تابع ورودي 

  S1دیجیتال 

(1)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.03 

تابع ورودي 

  S2دیجیتال 

(4)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.04 

تابع ورودي 

  S3دیجیتال 

(7)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0
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P5.05 

تابع ورودي 

  S4دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.06 

تابع ورودي 

  S5دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.07 

تابع ورودي 

  HDI1دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.08 

تابع ورودي 

  HDI2 دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.09 

تابع ورودي 

  S6دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.10 

تابع ورودي 

  S7دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

P5.11 

تابع ورودي 

  S8دیجیتال 

(0)  

  : ترمینال ورودي قابل برنامه ریزي   55 ~ 0

 توجه : 

P5.07  تنها زمانی استفاده می شود که پارامترP5.00  تنظیم شده باشد . 3یا  1برابر با  

P5.08  تنها زمانی استفاده می شود که پارامترP5.00  تنظیم شده باشد . 3یا  2برابر با  

 ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است مقادیر تنظیمات

  ال می باشد.براي ترمینالهاي ورودي به معنی استفاده نشدن از آن ترمین 0قرار دادن مقدار   غیر فعال  0

  راستگرد  1
  تنظیم می شوند.  P5.13با توجه به مقدار پارامتر  راستگرد و چپگرد شدن موتور

  چپگرد 2

  سیمه 3کنترل  3
  سیم 3جهت کنترل استارت، استپ و چپگرد، راستگرد با استفاده از 

  تنظیم می شود.  P5.13با توجه به مقدار پارامتر 

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

  سرعت جاگ چپگرد 5
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6 
  استپ بدون رمپ

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

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

  عمل می کند. STOP/RSTمانند کلید 

  توقف موتور 8

وتور وقتی این ورودي فعال شود موتور بصورت رمپ استپ می کند ولی وضعیت زمان استارت م

غیـر  وقتـی ایـن ورودي دوبـاره PID ، فرکانس تراورز و شرایط PLCذخیره می شود. مانند مد 

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

9 
ورودي فالت 

  خارجی

فالـت  وقتی این ورودي فعال شود اینورتر استپ شده و آلارم می دهد که به معنـی ایجـاد یـک

  خارجی می باشد.

 UPفرمان  10

  تنظیم می شود. Downو  Upفرکانس رفرنس توسط ورودیهاي 

  

  

  

  

  

  

  

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

  کاهش دور

  رجوع شود. P0.02به توضیحات پارامتر 

 Downفرمان   11

12 
پاك کردن حافظه 

Up/Down 

13 
سوئیچ بین رفرنس 

A  وB 

  سوئیچ کرد. A+Bو  A  ،Bبا تعریف این ورودیها می توان بین رفرنسهاي 

  P0.06مانند تعریف پارامتر 
14 

سوئیچ بین رفرنس 

A  وA+B 

15 
سوئیچ بین رفرنس 

B  وA+B 

16 
سرعت  1ورودي 

  پله اي

  سرعت پله اي انتخاب نمود. 16ورودي دیجیتال می توان  4با استفاده از ترکیب  

  شود براي توضیحات بیشتر به جدول تنظیم سرعتهاي پله اي رجوع

  سرعت پله اي بیت بالا می باشد.  4سرعت پله اي  بیت پائین و ورودي 1ورودي 

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

17 
سرعت  2ورودي 

  پله اي

18 
سرعت  3ورودي 

  پله اي

19 
سرعت  4ورودي 

  پله اي
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20 
قفل سرعت پله اي 

  فعال

ی شدن این ورودي،  سرعت پله اي فعال قفل می شود و ورودیهـاي سـرعت پلـه نمـبا فعال 

  توانند سرعت را تغییر دهند.

21 

 
شتاب  1ورودي 

ACC/DEC 

 

 را انتخاب نمود. ACC/DECشتاب  4ورودي دیجیتال می توان  2با استفاده از ترکیب 

  

  شتاب 2ورودي   شتاب 1ورودي  ACC/DECشتاب 

  ACC/DEC0)0(شتاب 

)(P0.07-P0.08  
OFF OFF  

  ACC/DEC1)1(شتاب 

(P8.00-P8.01) 
ON OFF 

  ACC/DEC2)2(شتاب 

(P8.02-P8.03) 
OFF ON 

  ACC/DEC3)3(شتاب 

(P8.04-P8.05) 
ON ON 

  

22 
شتاب  2ورودي

ACC/DEC  

23 
  PLCریست مد 

  ساده هنگام استپ

 سـاده ماننـد   پلـه PLCساده، استپ شود با فعال شدن این ورودي وضـعیت  PLCوقتی مد 

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

  توقف سرعت پله اي 24

ال با فعال شدن این ورودي، اینورتر در فرکانس صـفر مـی مانـد و زمـان سـرعت پلـه اي فعـ

ز توقـف متوقف می شود، با غیر فعال شدن ورودي اینورتر استارت می شود و به شرایط قبل ا

  ی گردد.برم

 PIDتوقف  25
جـی را ثابت می ماند و اینورتر اخرین فرکانس خرو PIDبا فعال شدن این ورودي شرایط مد 

  ردد.بدون تغییر نگه می دارد. با غیر فعال شدن ورودي شرایط به مقادیر قبلی بر می گ

  توقف مد تراورز 26
روجی را خاینورتر اخرین فرکانس با فعال شدن این ورودي شرایط مد تراورز ثابت می ماند و 

  ردد.بدون تغییر نگه می دارد. با غیر فعال شدن ورودي شرایط به مقادیر قبلی بر می گ

  می کند. با فعال شدن این ورودي فرکانس رفرنس اینورتر به فرکانس مرکزي مد تراورز تغییر  ریست مد تراورز 27

  مقدار کانتر ریست می شود  ریست کانتر 28

  ) ریست می شود P8.20مقدار طول واقعی (پارامتر   ریست طول 29

30 
ورودي نگه داشتن 

  شتاب

تـی شتاب افزایشی و کاهشی صفر می شود و اینورتر در فرکانس خروجی ثابت مـی مانـد. وق

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

31 
غیر فعال کردن مد 

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

32-
52 

  رزرو

 
 
  

53  
ورودي سرعت 

JOG 

کـار  JOGبا فعال شدن این ورودي اینورتر اگر استارت باشد (چپگرد یا راستگرد) با سرعت 

  تعیین می شود. P8.06 توسط پارامتر JOGخواهد کرد. مقدارسرعت 

54-
55  

   رزرو
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P5.12 

زمان فیلتر 

ON/OFF 

ترمینالهاي ورودي 

  دیجیتال

(5)  

1 ~ 10    

  استفاده می شود.  (S1-S8, HDI1, HDI2)این پارامتر جهت تنظیم زمان فیلتر براي ورودیهاي دیجیتال 

P5.13 

مد کنترل 

  چپگرد/راستگرد

(FWD/REV) 
(0) 

 کنترل دو سیمه  1مد :  0

  کنترل دو سیمه 2مد :  1

  کنترل سه سیمه 1مد :  2

    کنترل سه سیمه  2مد :  3

   کنترل دو سیمه 1مد :  0

در جهت  RUNبعنوان فرمان کلید  REWورودي  در جهت راست گرد و RUNبعنوان فرمان کلید  FWDورودي 

  چپ گرد

  کنترل دو سیمه 2مد :  1

  بعنوان فرمان کلید راست گرد/ چپ گرد REWورودي  و RUNبعنوان فرمان کلید  FWDورودي 

   کنترل سه سیمه 1مد :  2

فشاري  بعنوان پوش باتون استپ (کنتاکت SIn) و NOبعنوان پوش باتون استارت (کنتاکت فشاري  FWDورودي 

NC و ورودي (REV  بعنوان  کلید راست گرد/چپ گرد. ترمینالSIn  یعنی یکی از ترمینالهايS1-S8  یاHDI1  یا

HDI2  سیمه ) تنظیم شود 3(کنترل  3باید بر روي مقدار  

 کنترل سه سیمه  2مد :  3

ستپ بعنوان پوش باتون ا SIn) و NOو راست گرد (کنتاکت فشاري  بعنوان پوش باتون استارت FWDورودي 

 SIn ال)  ترمینNOبعنوان پوش باتون استارت و چپ گرد (کنتاکت فشاري    REV) و وروديNC(کنتاکت فشاري 

  تنظیم شود )سیمه  3(کنترل  3مقدار   باید بر روي  HDI2یا  HDI1 یا  S1-S8یعنی یکی از ترمینالهاي 

 آمده است در تعاریف ورودیهاي دیجیتال  SInو  REVو     FWDتعاریف ورودیهاي بعنوان 

  2و  1مد  –دوسیمه 

  

  

  

  

  

  

 2و  1مد  –سه سیمه 
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 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.14 

مقدار تغییر 

فرکانس درهر 

ثانیه ( شاسی 

هاي 

Up/Down(  

(0.5Hz/s)  

0.01 ~ 50.00Hz/s  :  یعنی با فشار دادن روي  یکی از شاسی هاي فلش

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

 AI1تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.15  

حد پائین ورودي 

  AI1 آنالوگ  

(0.00V) 

0.00 ~ 10.00V   

P5.16  

حد پائین ورودي 

بر  AI1 آنالوگ  

  حسب درصد

(0.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.17  

حد بالاي ورودي 

  AI1 آنالوگ  

(10.00V) 

0.00 ~ 10.00V   

P5.18  

حد بالاي ورودي 

بر  AI1 آنالوگ  

  حسب درصد

(100.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.19  

فیلتر ورودي 

  AI1آنالوگ 

(0.10s)  

0.00 ~ 10.00s   

 AI2تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.20  

حد پائین ورودي 

  AI2 آنالوگ  

(0.00V) 

0.00 ~ 10.00V   

P5.21  

حد پائین ورودي 

بر  AI2 آنالوگ  

  حسب درصد

(0.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.22 

حد بالاي ورودي 

  AI2 آنالوگ  

(10.00V) 

0.00 ~ 10.00V   
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P5.23 

حد بالاي ورودي 

بر  AI2 آنالوگ  

  حسب درصد

(100.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.24 

فیلتر ورودي 

  AI2آنالوگ 

(0.10s) 

0.00 ~ 10.00s   

 AI3تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.25  

حد پائین ورودي 

  AI3 آنالوگ  

(0.00V) 

-10.00 ~ 10.00V   

P5.26  

حد پائین ورودي 

بر  AI3 آنالوگ  

  حسب درصد

(0.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.27 

حد بالاي ورودي 

  AI3 آنالوگ  

(10.00V) 

-10.00 ~ 10.00V   

P5.28 

حد بالاي ورودي 

بر  AI3 آنالوگ  

  حسب درصد

(100.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.29 

فیلتر ورودي 

  AI3آنالوگ 

(0.10s) 

0.00 ~ 10.00s   

 AI4تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.30  

حد پائین ورودي 

  AI4 آنالوگ  

(0.00V) 

0.00 ~ 10.00V   

P5.31  

حد پائین ورودي 

بر  AI4 آنالوگ  

  حسب درصد

(0.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.32 

حد بالاي ورودي 

  AI4 آنالوگ  

(10.00V) 

0.00 ~ 10.00V   
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P5.33 

حد بالاي ورودي 

بر  AI4 آنالوگ  

  حسب درصد

(100.00%)  

-100.00 ~ 100.00%   

P5.34 

فیلتر ورودي 

  AI4آنالوگ 

(0.1s) 

0.00 ~ 10.00s   

 HDIانتخاب ورودي 

P5.35  

انتخاب ورودي 

HDI1  
(0)  

 PIDیا فیدبک  PIDورودي رفرنس  مانند رفرنس سرعت ، رفرنس :  0

     High Speed   ورودي کانتر سرعت بالا:  1

  طولورودي :  2
P5.36  

انتخاب ورودي 

HDI2  
(0)  

  ثر خواهند داشت.ا P5.37-P5.46تنظیم شوند، پارامترهاي  0مقدار  P5.36و  P5.35وقتی پارامترهاي 

  HDI1تنظیم محدوده ورودي 

P5.37 

حد پائین ورودي 

HDI1  
(0.0kHz)  

0.0 ~ 50.0kHz  

P5.38 

حد پائین ورودي 

HDI1  بر حسب

  درصد

(0.00%)  

-100.00 ~ 100.00%  

P5.39 

حد بالاي ورودي 

HDI1  
(50.0kHz) 

0.0k ~ 50.0kHz  

P5.40 

حد بالاي ورودي 

HDI1  بر حسب

  درصد

(100.00%)  

-100.00 ~ 100.00%  

P5.41 

فیلتر ورودي 

HDI1  
(0.10s)  

0.00 ~ 10.00s  

 HDI2تنظیم محدوده ورودي 

P5.42 

حد پائین ورودي 

HDI2  
(0.0kHz)  

0.0 ~ 50.0kHz  
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P5.43 

حد پائین ورودي 

HDI2  بر حسب

  درصد

(0.00%)  

-100.00 ~ 100.00%  

P5.44 

حد بالاي ورودي 

HDI2  
(50.0kHz) 

0.0 ~ 50.0kHz  

P5.45 

حد بالاي ورودي 

HDI2  بر حسب

  درصد

(100.00%)  

-100.00 ~ 100.00%  

P5.46 

فیلتر ورودي 

HDI2  
(0.10s)  

0.00 ~ 10.00s  

 خروجی : گروه پارامترهاي ترمینالهاي P6گروه 

P6.00  
  HDOانتخاب 

(0)  

 
 خروجی پالس سرعت بالا :  0

  ON-OFFخروجی معمولی:  1

 

ارامتر می باشد. براي توضیحات بیشتر به پ KHz 50خروجی پالس سرعت بالا: ماکزیمم فرکانس خروجی :  0

P6.09 رجوع شود  

 .ی شود انجام م P6.03: تعیین وضعیت خروجی دیجیتال با پارامتر  ON-OFFخروجی دیجیتال :  1

 تنظیم خروجیهاي دیجیتال و رله

P6.01 

پروگرام خروجی 

Y1  
(1) 

  کلکتور بازخروجی دیجیتال   31 ~ 0

P6.02 

پروگرام خروجی 

Y2  
(0) 

  خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 ~ 0

P6.03 

پروگرام خروجی 

HDO  بصورت

ON/OFF 
(0)  

  خروجی دیجیتال کلکتور باز  31 ~ 0

P6.04 

پروگرام خروجی 

  (RO1)1رله

(3)  

  خروجی رله  31 ~ 0
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P6.05 

پروگرام خروجی 

  (RO2)2رله

(0)  

  خروجی رله  31 ~ 0

P6.06 

پروگرام خروجی 

  (RO3)3رله

(0)  

  خروجی رله  31 ~ 0

 تنظیمات ترمینالهاي خروجی  در جدول ذیل توضیح داده شده است

  

  ترمینال خروجی هیچ فانکشنی ندارد  غیر فعال  0

  : موتور بصورت راستگرد در حال کار می باشد ON  موتور راستگرد  1

  :  موتور بصورت  چپگرد  در حال کار می باشد ON  موتور چپگرد  2

  : اگر اینورتر فالت بدهد خروجی فعال می شود ON  خروجی فالت  3

  رجوع شود PB.04-PB.06به توضیحات پارامترهاي   موتور اضافه بار  4

  رجوع شود PB.04-PB.06به توضیحات پارامترهاي   اضافه بار اینورتر 5

6  
 ناحیه فرکانسی

FDT 

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

  تعیین می شود. P8.26و  P8.25می شود. این ناحیه توسط پارامتر هاي 

7  
رسیدن به 

  فرکانس مشخص
  تنظیم می شود. P8.27توسط پارامتر 

8 
کار در فرکانس 

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

9  

رسیدن شمارنده 

کانتر به مقدار 

  رفرنس کانتر

وجی ) برسد خر P8.22اگر شمارنده کانتر به مقدار رفرنس کانتر( پارامتر 

  فعال می شود.

10  

رسیدن شمارنده 

کانتر به مقدار 

  خاص

ی فعال ) برسد خروج P8.23اگر شمارنده کانتر به مقدار خاص کانتر( پارامتر 

  می شود.

11 
رسیدن به طول 

  مورد نظر

ON  : اگر مقدار طول واقعی (پارامترP8.20  به مقدار طول تنظیمی () 

  ) برسد خروجی فعال میشود. P8.19پارامتر 

12  
انجام یک سیکل 

PLC ساده  

فعال  ms 200ساده انجام شد خروجی به مدت  PLCوقتی یک سیکل مد 

  می شود

13  
رسیدن به زمان 

  کارکرد مشخص

ON  : اگر حافظه زمان کارکرد به مقدار تنظیمی پارامترP8.24 روجی برسد خ

  فعال می شود

14  
رسیدن به حد 

  فرکانسبالاي 

ON  : اگر فرکانس خروجی به حد بالاي فرکانس ( پارامترP0.08 برسد ( 

  خروجی فعال می شود
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15  
رسیدن به حد 

  پائین فرکانس

ON  اگر فرکانس خروجی به حد پائین فرکانس ( پارامتر :P0.09 برسد ( 

  خروجی فعال می شود

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

  باشد خروجی فعال می شود

17  
استارت پمپ 

  1کمکی 

ید که پمپ را کنترل نما 3در مد کنترل پمپ یک اینورتر می تواند حداکثر 

جی خرو یکی از پمپها مستقیما به اینورتر وصل است و دو پمپ دیگر توسط دو

  تارت می شوند.رله اس

  ارایه شده است.   P8.31و  P8.29  ،P8.30توضیحات در پارامترهاي 
18  

استارت پمپ 

  2کمکی 

19 
موتور در حالت 

  استارت
ON موتور در حال چرخش می باشد و اینورتر خروجی دارد :  

20 
خروجی پالس 

  توقف

 ثانیه زمانیکه فرکانس خروجی کمتر از 2سیگنال پالس خروجی به مدت 

0.1Hz .باشد، فعال می شود  

21-
33 

  رزرو  رزرو
  

 تنظیم خروجیهاي آنالوگ

P6.07 

تابع خروجی 

  )AO1(1آنالوگ

(0)  

 قابل برنامه ریزيآنالوگ خروجی  14 ~ 0    

P6.08 

تابع خروجی 

  )AO2(2آنالوگ

(0)  

 خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزي 14 ~ 0    

P6.09 

تابع خروجی 

HDO 
(0)  

  س سرعت بالا قابل برنامه ریزيلخروجی پا    14 ~ 0

  تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده است

  از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 ~ 0  فرکانس خروجی موتور 0

  از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 ~ 0  فرکانس رفرنس 1

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

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

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

  *2 ~ 0)توان نامی(  توان خروجی 5

 * 2 ~ 0)نامی (گشتاور  گشتاور خروجی 6

 AI1  0 ~ 10Vولتاژ ترمینال  7
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8 
ولتاژ یا جریان ترمینال 

AI2 

0 ~ 10V/0 ~ 20 mA 

  AI3 -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  9

  AI4 0 ~ 10Vولتاژ ترمینال  10

 HDI1 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودي  11

 HDI2 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودي  12

  ~ P8.19   0طول اولیه تنظیم شده   مقدار طول 13

  ~ P8.22   0شماره اولیه تنظیم شده   مقدار شمارنده کانتر 14
  

  (AO1) 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.10  

حد پائین خروجی 

 AO1  1آنالوگ

  بر حسب درصد

(0.0%) 

0.0 ~ 100.0%  

P6.11 

حد پائین خروجی 

  AO1  1آنالوگ

(0.00V)  

0.00 ~ 10.00V  

P6.12  

حد بالاي خروجی 

 AO1   1آنالوگ

  بر حسب درصد

(100.0%)  

0.0 ~ 100.0%  

P6.13  

حد بالاي خروجی 

  AO1   1آنالوگ

(10.00V)  

0.00 ~ 10.00V  

  (AO2) 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.14  

حد پائین خروجی 

 AO2  2آنالوگ

  بر حسب درصد

(0.0%) 

0.0 ~ 100.0%  

P6.15 

حد پائین خروجی 

  AO2  2آنالوگ

(0.00V)  

0.00 ~ 10.00V  

P6.16 

حد بالاي خروجی 

 AO2   2آنالوگ

  بر حسب درصد

(100.0%)  

0.0 ~ 100.0%  
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P6.17  

حد بالاي خروجی 

  AO2   2آنالوگ

(10.00V)  

0.00 ~ 10.00V  

شخص می را م پارامترهاي فوق رابطه بین خروجیهاي آنالوگ بر حسب ولتاژ یا جریان با مقادیر خروجی متناسب

مایش می نبالا را  ین یاکنند. وقتی مقدار خروجی آنالوگ از رنج حد بالا یا پائین تجاوز نماید، خروجی مقدار حد پائ

   دهد.

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

ل توجه ل ذیبه شک مختلف است و قابل تنظیم می باشد. رابطه بین مقدار خروجی آنالوگ و درصد خروجی آنالوگ

 شود.

 

  

  

  

  

  

  

  

 HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.18  

حد پائین خروجی 

HDO  بر حسب

  درصد

(0.0%) 

0.0 ~ 100.0%  

P6.19  

حد پائین خروجی 

HDO  
(0.0kHz)  

0.0 ~ 50.0kHz  

P6.20 

حد بالاي خروجی 

HDO  بر حسب

  درصد

(100.0%)  

0.0 ~ 100.0%  

P6.21  

حد بالاي خروجی 

HDO  
(50.0kHz) 

0.0 ~ 50.0kHz  

AO  

10V (20mA) 

0.0% 100.0% 
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  می باشد. AOمانند پارامترهاي   HDOتوضیحات پارامترهاي خروجی 

  

  

  

  

  

  

  

  

  : گروه پارامترهاي تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00  

تعریف رمز 

  (پسورد)

(0)  

0 ~ 65535  

ا نمی رارامترها اشد پاگر به پارامترفوق مقداري غیر از صفر داده شود پسورد فعال می شود. زمانی که پسورد فعال ب

مانیکه ود. زبتوان تغییر داد مگر اینکه پسورد صحیح وارد شود در اینصورت پارامترها قابل دسترسی خواهند 

سورد قبلی از شود پسورد غیر فعال می شود و پ  P7.00=00000پارامترها قابل دسترسی باشد اگر مقدار پارامتر 

 حافظه پاك می شود و می توان دوباره پسورد جدید وارد نمود.

P7.01 انتخاب زبانLCD موجود نیست 

P7.02 
کپی کردن 

 پارامترها

  غیر فعال:  0

   LCDآپلود کردن پارامترها در :  1

  LCDدانلود کردن پارامترها در :  2

 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 

تعریف کلید 

QUICK/JOG 
(0) 

  مد دیباگ کردن سریع :  0

  شاسی چپ گرد و راست گرد کردن موتور :  1

 Jogسرعت :  2

  DOWNو  UPصفر کردن رفرنس سرعت تنظیمی با شاسی هاي :  3

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

  مد دیباگ کردن سریع:  0

 در اینصورت با فشار شاسی فوق موتور چپگرد و راستگرد می شود.:  1

  موتور با سرعت جاگ شروع به حرکت می کند. QUICK/JOGدر اینصورت با فشار شاسی :  2

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

HDO 

50.0 KHz 

0.0% 100.0% 
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 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

  تعریف شاسی

STOP/RESET 
(0) 

  است )مد کنترل پانل( P0.01=0  وقتی   فعال:  0

مـد (  P0.01=1یـا   )مـد کنتـرل پانـل(  P0.01=0 وقتـی    فعـال:  1

  است)ترمینال کنترل

مــد ( P0.01=2یــا   )مــد کنتــرل پانــل(  P0.01=0وقتــی    فعــال:  2

 است )کنترل سریال

  همیشه فعال:  3

P7.05 

انتخاب پانل 

  نمایش دهنده

(0)  

 اســت ، وقتــی پانــل خــارجی وصــل اســت پانــلاولویــت بــا پانــل خــارجی :  0

  محلی غیر فعال می شود.

ــود دارد:  1 ــل وج ــر دو پان ــد ه ــی دهن ــایش م ــی و نم ــدهاي ول ــل  کلی پان

  .دنخارجی فعال میباش

ــود دارد :  2 ــل وج ــر دو پان ــد ه ــی دهن ــایش م ــیو نم ــدهاي ول ــل  کلی پان

  .دنمحلی فعال میباش

  .هر دو پانل وجود دارد و فعال میباشند:  3

P7.06 

 مقادیر انتخاب 

جهت نمایش به 

  RUNهنگام 

(0x00FF) 

0 ~ 0xFFFF  

ند. بطور مثال کنمایش داده شوند، تعریف می  RUNپارامتر فوق مقادیري را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 

روجی، بعد خ، ابتدا سرعت موتور، بعد توان  (SHIFT) با تعریف پیش تنظیم با هر بار فشار دادن شاسی شیفت

  و ... نمایش داده می شوند. PIDگشتاور خروجی، بعد رفرنس 

د نمایش ر باشارامتر فوق هر مقداري که بیت آن یک باشد نمایش داده می شود و هر مقداري که بیت آن صفدر پ

  داده نخواهد شد.

 جدول ذیل مقادیر قابل نمایش را نشان می دهد.

  

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

سرعت 

  موتور

توان 

  خروجی

گشتاور 

  خروجی

رفرنس 

PID 

فیدبک 

PID 

وضعیت 

ترمینالهاي 

  ورودي

وضعیت 

ترمینالهاي 

  خروجی

ورودي 

AI1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودي 

AI2 

ورودي 

AI3 

ورودي 

AI4 

فرکانس 

HDI1 

فرکانس 

HDI2 

شماره پله 

PLC 

مقدار 

  طول

مقدار 

  شمارنده 
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نمایش  AI1دي و مقدار ورو PIDبراي مثال اگر کاربر بخواهد سرعت موتور، توان خروجی، گشتاور خروجی، رفرنس 

  ی شود.متنظیم  P7.06 = 008Fhداده شود، مقدار هر بیت باید بصورت ذیل تنظیم شود. یعنی مقدار پارامتر 

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

1  1  1  1 0 0  0  1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

0 0 0 0 0 0 0  0  
 

P7.07  

انتخاب  مقادیر 

جهت نمایش به 

 Stopهنگام 

(0x00FF) 

0 ~ 0xFFFF  

کند. تنظیمات  نمایش داده شوند، تعریف می Stopپارامتر فوق مقادیري را که می توانند توسط دیسپلی در حالت 

 می باشد. P7.06مشابه پارامتر 

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

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

  رفرنس

ولتاژ 

باس 

DC 

وضعیت 

ترمینالهاي 

  ورودي

وضعیت 

ترمینالهاي 

 خروجی

رفرنس 

PID 

فیدبک 

PID 

ورودي 

AI1  

ورودي 

AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودي 

AI3 

ورودي 

AI4 

فرکانس 

HDI1 

فرکانس 

HDI2 

شماره 

 PLCپله 

مقدار 

  طول

مقدار 

  شمارنده

  

  رزرو

  

 دماي دستگاه

P7.08 
دماي ماجول 

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

P7.09 
دماي ماجول 

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

 ورژن نرم افزار

P7.10 
ورژن سافت ور 

MCU 
 (این پارامتر فقط خواندنی است )

P7.11 
ورژن سافت ور 

DSP 
 (این پارامتر فقط خواندنی است )

 زمان کارکرد دستگاه

P7.12  زمان کارکرد  
0~65535h  

  (بر حسب ساعت) // (این پارامتر فقط خواندنی است )
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 فالتهاي ذخیره شده در حافظه

P7.13 
نوع فالت سومی از 

دد و عرا نمایش میدهد که توصیف فالت متناظر بااین  30عددي بین صفر تا  آخر

 نترلهمچنین متناظربا کد نمایشی روي دیسپلی در جدول ردیابی خطا هاي ک

  دور آمده است. 

  

 (این پارامتر فقط خواندنی است )

P7.14 
نوع فالت دومی از 

 آخر

P7.15 نوع فالت اخیر 

 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.16 

فرکانس 

خروجی در 

  آخرین فالت

 مقدار فرکانس خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.17 

جریان 

خروجی در 

  آخرین فالت

 مقدار جریان خروجی اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است

P7.18 

 DCولتاژ باس 

در آخرین 

  فالت

 اینورتر زمانیکه آخرین فالت اتفاق افتاده است DCمقدار  ولتاژ باس 

P7.19 

وضعیت 

ترمینالهاي 

ورودي در 

  آخرین فالت

شان زمان آخرین فالت نرا در  ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالهاي ورودي 

  می دهد. معنی هر بیت به شکل ذیل می باشد:
0 1  2  3  4  5  6  7  8  9  

S1  S2  S3  S4  S5  HDI1  HDI2  S6  S7  S8  

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

  داده می شود. توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشان

P7.20 

وضعیت 

ترمینالهاي 

خروجی در 

  آخرین فالت

شان را در زمان آخرین فالت ن ON/OFFاین پارامتر وضعیت ترمینالهاي خروجی 

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

BIT0 BIT1  BIT2  BIT3  BIT4  BIT5  

Y1  Y2  HDO  RO1  RO2  RO3  

  بودن ترمینال می باشد. OFFنشاندهنده  0بودن و  ONنشاندهنده  1

 توجه: این مقدار بصورت دسیمال نشانداده می شود.
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  : گروه پارامترهاي کاربردي خاص P8گروه 

 تنظیم شتابهاي افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00 

شتاب  زمان

  )ACC1(1افزایشی

(20.0)  

0.0 ~ 3600.0s   ز زمان تعریف شده یعنی زمان شتاب افزاینده موتور ا

 P0.07سرعت صفر تا سرعت تعریفی 

P8.01 

زمان شتاب 

  )DEC1( 1کاهشی

(20.0)  

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

 تا سرعت صفر  P0.07ازسرعت تعریفی 

P8.02 

شتاب  زمان

  )ACC2(2افزایشی

(20.0)  

0.0 ~ 3600.0s   ز زمان تعریف شده یعنی زمان شتاب افزاینده موتور ا

  P0.07سرعت صفر تا سرعت تعریفی

P8.03 

زمان شتاب 

  )DEC2( 2کاهشی

(20.0)  

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

 تا سرعت صفر  P0.07ازسرعت تعریفی 

P8.04 

شتاب  زمان

  )ACC3(3افزایشی

(20.0)  

0.0 ~ 3600.0s   ز زمان تعریف شده یعنی زمان شتاب افزاینده موتور ا

  P0.07سرعت صفر تا سرعت تعریفی

P8.05 

زمان شتاب 

  )DEC3( 3کاهشی

(20.0)  

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

 صفر  تا سرعت  P0.07ازسرعت تعریفی 

  Jogتنظیمات سرعت 

P8.06 

مقدار فرکانس 

Jog 
(5.00Hz)  

0.00 ~ P0.07 

P8.07 

زمان شتاب 

 Jogافزایشی 

(20.0s)  

0.0 ~ 3600.0s  

P8.08 

زمان شتاب 

 Jogکاهشی 

(20.0s)  

0.0 ~ 3600.0s  

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

مانند  P8.08و  P8.07داراي شتابهاي افزایشی و کاهشی مربوط به خود است و مفهوم پارامترهاي  Jogسرعت 

 Jog، سرعت  P1.08و  P1.00می باشد. صرفنظر از مقادیر پارامترهاي  P0.12و  P0.11پارامترهاي شتاب 

  همیشه بصورت رمپ استارت و بصورت رمپ ، استپ می شود.
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 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.09 
  1 فرکانس پرش

(0.00Hz) 
 0.00 ~ P0.07   

P8.10 
  2فرکانس پرش 

(0.00Hz) 
 0.00 ~ P0.07 

P8.11 

دامنه فرکانس 

  پرشی

(0.00Hz)  

 0.00 ~ P0.07   

 
ن باشد. با تعیی) بعنوان پرش ازفرکانس رزونانس مکانیکی قابل تعریف میSkipدر این دستگاهها دو فرکانس پرش (

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

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

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

 کانس تنظیم فرکانس خروجی در دامنه فرکانس پرشی غیر ممکن می باشد ولی زمان شتاب گیري فر

 خروجی از دامنه فرکانس پرشی عبور می نماید.

شده  فرکانس رفرنس نسبت به فرکانس پرشی در شکل ذیل نشان دادهرابطه بین فرکانس خروجی و 

  است:

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

نده و پهناي و شتابهاي کاهنده و افزای Jitterتوابع تراورس :   تعریف فرکانس مرکزي تراورس و باند فرکانس پرشی 

 باند فرکانسی اصلی

P8.12 
  دامنه تابع تراورس

(0.0%)  
0.0 ~ 100%  

P8.13 
  Jitterفرکانس 

(0.0%) 
0.0 ~ 50.0%  

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس ٢فرکانس پرشی  ١فرکانس پرشی 

 پرشی فرکانس دامنھ 
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P8.14 

 زمان افزایش

  تراورس

(5.0s)  

0.1 ~ 3600.0s  

P8.15 

 زمان کاهش

  تراورس

(5.0s)  

0.1 ~ 3600.0s   

انسـی و بـا . در این حالت فرکانس خروجی در یـک دامنـه فرکمی باشدکاربرد تراورس در صنایع نساجی یا شیمیائی 

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

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

  فرکانس مرکزي همان فرکانس رفرنس می باشد.

  % P8.12 *دامنه تراورس = فرکانس مرکزي 

  % P8.13= دامنه تراورس *   Jitterفرکانس 

فرکـانس  مدت زمانی است که فرکانس از کمترین مقدار فرکانس تـراورس بـه بیشـترین مقـدارزمان افزایش تراورس 

  تراورس می رسد.

رکـانس زمان کاهش تراورس مدت زمانی است که فرکانس از بیشترین مقدار فرکانس تـراورس بـه کمتـرین مقـدار ف

  تراورس می رسد.

زمـان و با  )مرکزي) و (دامنه تراورس + فرکانس رکزيمفرکانس  –فرکانس خروجی درایو در محدوده (دامنه تراورس 

  تغییر می کند. هاي افزایش و کاهش تراورس

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

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

  

  پارامترهاي ریست اتوماتیک

P8.16  

 تعداد ریست

  اتوماتیک

(0)  

0 ~ 3     

 فرکانس

  فرکانس خروجی

ACC   شتاب   تراورس زمان افزایش  تراورس زمان کاھش

  DEC  شتاب کاھنده

 زمان  

  jitterفرکانس 
 دامنھ تراورس 
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P8.17 
  عملکرد رله فالت

(0)  

  غیر فعال:  0

  فعال :  1

P8.18 

 ریست زمان 

  اتوماتیک

(1.0s)  

0.1 ~ 100.0s  

  شخص) اتوماتیک فالت در فاصله زمانی مResetاتو ریست: تنظیم ماکزیمم سه بار  ریست(  پارامترهاي

  .رددناگهانی ماشین بایستی با تدابیر امنیتی مناسب استفاده گاین تابع به جهت به حر کت درآمدن 

تما نمی توانند بصورت اتوماتیک ریست شوند و ح OH2و  OUT1  ،OUT2  ،OUT3  ،OH1فالتهاي مهم مانند 

  باید ابتدا توسط اپراتور اشکال یابی و سپس ریست شوند.

  اید.را پاك می نم صورت اتوماتیک زمانهاي ریست قبلیدقیقه رخ ندهد، اینورتر ب 10اگر فالت پس از ریست به مدت 

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

 پارامترهاي مربوط به طول: توابع مربوط به اندازه گیري طول مشخص، طول محصول و فانکشن هاي مربوطه

P8.19 
  طول تنظیم شده

(1000)  
1 ~ 65535 m   

P8.20 
  طول واقعی

(0)  
0 ~ 65535 m   

P8.21 

تعداد پالسها در 

  هر سیکل

(100.0)  

0.1 ~ 6553.5  

السها در پعداد پارامترهاي فوق جهت اندازه گیري طول محصول استفاده می شود. این اندازه گیري توسط شمارش ت

  ورودي انجام می گیرد.

یا  (P5.35 = 2)استفاده شود.  HDI2و  HDI1اگر فرکانس پالس ورودي بالا می باشد بهتر است از ورودیهاي 

(P5.36 = 2)   
  برابر است با:  (P8.20)مقدار طول اندازه گیري شده  

  / تعداد پالسها در ورودي) = طول محاسبه شده (P8.21)(تعداد پالسها در هر سیکل  

یم باشد، تنظ 11بیشتر شود، اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي  P8.19از مقدار  P8.20هنگامیکه مقدار 

  ترمینال خروجی فعال می شود.

 پارامترهاي تابع شمارش: توابع مربوط به کانتر

P8.22  
  مقدار  اولیه  کانتر

(1000)  
1 ~ 65535  

P8.23 

مقدار  تعیین شده  

  کانتر

(1000)  

1 ~ 65535  
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 HDIا ورودي و یـ  S1-S5(<200Hz)ل ورودي شمارنده پالس یا کانتر می توانـد یکـی از ورودیهـاي دیجیتـال اکان

انتر کـقـدار اولیـه مکانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کـانتر بـه  اولیهباشداگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي مقدار 

P8.22 ك کرده و شمارش دوباره شروع می شود.برسد، خروجی فعال می شود. اینورتر مقدار کانتر را پا  

ده شـدار تعیـین اگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي مقدار شمارنده کانتر تنظیم باشد، وقتی مقدار کـانتر بـه مقـ

  ی شود.برسد، خروجی فعال می شود. اینورتر مقدار کانتر را پاك کرده و شمارش دوباره شروع م P8.23کانتر 

  بیشتر باشد. P8.22نباید از مقدار اولیه کانتر   P8.23مقدار تعیین شده کانتر 

 می توانند باشند. HDOو  RO1  ،RO2ترمینالهاي خروجی  

 مدت زمان استارت بودن موتور

P8.24 

تنظیم زمان 

Running  
(65535) 

0 ~ 65535h   

ل می جی فعاان سپري شود خروباشد و مدت این زماگر یکی از ترمینالهاي خروجی بر روي زمان استارت تنظیم 

 شود.

 FDTتوابع فرکانس 

P8.25 

سطح فرکانس 

FDT 
(50Hz) 

0.00 ~ P0.07  

P8.26 

تاخیر فرکانس 

FDT  
(5.0%) 

0.0 ~ 100.0% 

ن از این شدن خروجی دیجیتال به معناي بالاتر رفت انس خاصی وباند هیسترزیس آن فعالبا تعریف فرکمیتوانید 

) برسد ترمینال خروجی  P8.25(پارامتر  FDTوقتی که فرکانس خروجی به سطح فرکانس  فرکانس را داشته باشید.

سطح فرکانس  -  FDTتاخیر فرکانس تعریف شده فعال می شود. اگر فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از (

FDT .برسد ترمینال خروجی دوباره غیر فعال می شود ( 

 
 
 
  

  

  

  

  

  

  

  

 
 زمان

  فرکانس خروجی

 FDTترمینال خروجی 

  FDTتاخیر فرکانس 

 زمان

 FDTسطح فرکانس 
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  رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.27 

رسیدن به 

فرکانس مشخص 

  شده

(0.0%) 

      %100.0 ~ 0.0فرکانس ماکزیمم

 

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

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 
 

 تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور

P8.28 

کنترل افت 

  سرعت

(0.00Hz) 

0.00 ~ 10.00Hz  

 وتور ممکنهر م هنگامیکه چندین موتور یک بار را حرکت می دهند ، بخاطر اختلاف در سرعت نامی موتورها ، بار

ابع افت وسط تاست متفاوت باشد و بصورت مساوي بین موتورها تقسیم نشود. در اینصورت بار موتورهاي مختلف ت

. وقتی گیرد ت موتور در راستاي افزایش گشتاور آن انجام می. این کار بصورت کاهش سرعسرعت بالانس می شود

  خواهد بود. P8.28گشتاور نامی موتور در خروجی قرار گیرد افت فرکانس معادل پارامتر

 را می توان بدست آورد. P8.28هنگام تست و راه اندازي مقدار واقعی پارامتر 

 پمپ بصورت همزمان 3یا  2انتخاب موتور کمکی در کنترل 

P8.29 

انتخاب موتور 

  کمکی

(0)  

  غیر فعال:  0

 1موتور :  1

  2موتور :  2

 هر دو موتور:  3

  فرکانس خروجی

  فرکانس رفرنس
P8.27   شده فرکانس مشخص 

ترمینال 

  زمان

  زمان
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ک موتـور یـپارامتر فوق جهت کنترل ساده حداکثر سه موتور یا پمپ مورد استفاده قـرار مـی گیـرد. در ایـن حالـت 

رت مـی بصورت دائم به اینورتر وصل می باشد و سرعت آن تنظیم می شود. دو موتـور دیگـر بصـورت مسـتقیم اسـتا

  شوند. و استارت آنها توسط دو رله اینورتر انجام می گیرد. 

ی ینـورتر یعنـافاده از این مد باید یک فیدبک از فشار توسط یک سنسور فشار به یکی از ورودیهاي آنـالوگ جهت است

AI1  یاAI2  داده شود تا اینورتر بتواند فشار آب را بخواند. پارامترهاي کنتـرلPID ند و بـراي بایـد تنظـیم شـوPID 

نظـیم مـی شود. توسط این رفـرنس فشـار دلخـواه ت که می تواند از کی پد باشد در نظر گرفته PIDباید یک رفرنس 

ز را ایجـاد وقتی سیستم استارت می شود اینورتر سعی می نماید با تنظیم سرعت موتور خود فشـار مـورد نیـا گردد. 

 اي کمکـی رانماید. اگر سرعت موتور به حداکثر خود رسید ولی فشار دلخـواه تـامین نشـد، اینـورتر یکـی از موتورهـ

  ید و اگر فشار باز هم پائین بود موتور کمکی دوم هم استارت می شود.استارت می نما

دار خـارج مـمکی را از حال اگر فشار بالا بود اینورتر ابتدا سرعت موتور خود را کم می کند و اگر لازم بود موتورهاي ک

 می نماید.

 تنظیم تاخیر در کنترل پمپهاي کمکی

P8.30 

تاخیر در استارت 

  1و استپ موتور

(5.0s)  

0.0 ~ 3600.0s   

P8.31  

تاخیر در استارت 

  2و استپ موتور

(5.0s)  

0.0 ~ 3600.0s   

 در کنترل ترمز دینامیکی DCتعیین سطح ولتاژ 

P8.32  

تنظیم سطح ولتاژ 

  ترمز

(700.0V) 

320.0 ~ 750.0V   

ــاژ  ــزایش ولت ــوگیري از اف ــراي جل ــا DCب ــد ی ــه اســتپ ســریع دارن ــاز ب ــه نی ــائی ک ــور در  دســتگاه در کاربرده موت

ونیـت حالت ژنراتـوري قـرار مـی گیـرد بایـد یـک مقاومـت ترمـز مناسـب بـه دسـتگاه وصـل کـرد. روشـن شـدن ی

 P8.32کــه توســط پــارامتر  DCجهــت وارد کــردن مقاومــت ترمــز بــه مــدار بــا توجــه بــه ســطح ولتــاژ  DCترمــز 

 می گیرد. تنظیم می شود، انجام 

 بازدارنده نوسانپارامترهاي 

P8.33 

باز دارنده  پارامتر

در فرکانس  نوسان

  پائین

(1000)  

0 ~ 9999  

P8.34 

باز دارنده  پارامتر

در فرکانس  نوسان

 بالا

(1000)  

0 ~ 9999   
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 دیر کمتــرمقــاایــن توابــع جهــت بازدارنــدگی نوســان جریــان بــه هنگــام بــی بــار بــودن موتــور اســتفاده میشــود . 

  از نوسان دارند. جلوگیري اثر بیشتري در  P8.34و  P8.33پارامترهاي 

 رهــاي فــوقبیشــتر موتورهــا ممکــن اســت در بعضــی فرکانســها ، نوســان جریــان داشــته باشــند. در تنظــیم پارامت

  جهت کاهش نوسان جریان باید دقت شود. 

 PID: گروه پارامترهاي  P9گروه 

ــراي تنظــیم و تثبیــت مقــادیر PIDسیســتم کنتــرل  ي یــک روش معمــول در کنتــرل پروســه هــا مــی باشــد و ب

د و بــا یــک ســیگنال فیــدبک از پروســه گرفتــه مــی شــو PIDماننــد فشــار و دمــا اســتفاده مــی شــود. در سیســتم 

را نزدیـک  بایـد بـه گونـه اي باشـد کـه بتوانـد مقـدار فیـدبک PIDیک مقدار مرجع مقایسـه مـی گـردد. خروجـی 

  ی نماید.مبا تغییر سرعت موتور پروسه را کنترل  PIDار رفرنس نگه دارد.  در اینورتر خروجی به مقد

  

  

  

  

  

  

  

  

  تنظیم گردد.  P0.03 = 6 (PID)باید مقدار پارامتر   PIDبراي فعال شدن 

ــارامتر  ــرنس   P9.00پ ــ PIDمحــل تنظــیم رف ــر ب ــارامتر براب ــن پ ــدار ای ــر مق ــد. اگ ــی نمای ــین م ــود،  0ا را تعی ب

  مقدار رفرنس کی پد تعیین می شود. P9.01از کی پد خواهد بود و توسط پارامتر  PIDرفرنس 

 را تعیین می نماید.  PIDمحل ورودي فیدبک  P9.02پارامتر 

 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 

انتخاب محل 

  PIDرفرنس 

(0)  

  کی پد :  0

 AI1ورودي آنالوگ :  1

  AI2ورودي آنالوگ :  2

  AI3ورودي آنالوگ :  3

  AI4ورودي آنالوگ :  4

  HDI1ورودي :  5

  HDI2ورودي :  6

  ارتباط سریال:  7

8  :PLC   ساده   

P9.01 

میزان رفرنس کی 

  پد

(0.0%)  

-100.0 ~ 100.0%     

  فرکانس خروجی

 PID فیلتر
  PIDفیدبک مقدار

 PIDمقدار رفرنس 

  

  فرکانس کنترلر  PIDکنترلر   
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P9.02 

انتخاب محل 

  PIDفیدبک 

(0)  

   AI1ورودي آنالوگ :  0

  AI2ورودي آنالوگ :  1

   AI3ورودي آنالوگ :  2

 AI4ورودي آنالوگ :  3

   AI1-AI2ورودي آنالوگ :  4

   AI3-AI4ورودي آنالوگ :  5

  HDI1ورودي :  6

  HDI2ورودي :  7

 HDI1-HDI2ورودي :  8

  ارتباط سریال:  9

 .مقادیر رفرنس و فیدبک بر اساس درصد تعیین می شوند 

 100%  مقدار فیدبک  %100مقدار رفرنس متناسب می باشد باPID 

 .محل تنظیم رفرنس و فیدبک نباید یکسان باشد و از دو محل مختلف باید تنظیم شوند 

 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03 
  PIDخروجی 

(0)  

  مثبت :  0

  منفی:  1

گر ای یابد و مدر اینصورت اگر مقدار فیدبک از مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی افزایش    : مثبت 0

سان شود بک یکمقدار فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد، فرکانس خروجی کاهش می یابد. اگر مقدار رفرنس و فید

  فرکانس خروجی ثابت می ماند.

ر یابد و اگ مقدار رفرنس کمتر باشد، فرکانس خروجی کاهش میدر اینصورت اگر مقدار فیدبک از    : منفی 1

کسان شود ییدبک فمقدار فیدبک از مقدار رفرنس بیشتر شد،  فرکانس خروجی افزایش می یابد. اگر مقدار رفرنس و 

  فرکانس خروجی ثابت می ماند.

 PIDیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال ظتن

P9.04 
  Kpضریب گین 

(0.10) 
0.00 ~ 100.00   

P9.05 
  Tiزمان انتگرال 

(0.10s) 
0.01 ~ 10.00s  

P9.06 

زمان دیفرانسیل 

Td  
(0.00) 

0.00 ~ 10.00s  



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

110 
 

 

ــرل  ــرایب کنت ــین  PIDض ــریب گ ــامل ض ــرال  Kpش ــان انتگ ــیل  Ti، زم ــان دیفرانس ــورت Tdو زم ــه ص ــد ب ی بای

  . ار نمایدتنظیم شوند که پروسه تحت کنترل مانند سرعت، فشار و یا دما بدون نوسان و لرزش و ضربه ک

  ن شود.) باید تا حد ممکن افزایش یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسا Kp )P9.04پارامتر ضریب گین 

  سان شود.بدون اینکه سیستم دچار نو ) باید تا حد ممکن کاهش یابد Ti )P9.05پارامتر زمان انتگرال 

هنــد ولــی را صـفر قــرار مـی د Tdکـافی مــی باشــد و معمـولا ضــریب  Tiو  Kpدر اکثـر مــوارد تنظـیم دو ضــریب 

مکـن افـزایش منیـز تغییـر کنـد ، مقـدار آن بایـد تـا حـد  ) Td )P9.06اگر نیـاز باشـد مقـدار زمـان دیفرانسـیل 

  یابد بدون اینکه سیستم دچار نوسان شود.

P9.07 

سیکل نمونه 

  (T)برداري 

(0.50s) 

   0.01 ~ 100.00s 

P9.08 

 Biasحد بایاس 

limit  
(0.0%) 

0.0 ~ 100.0%  

نترل ي سیستم کزمان نمونه برداري از سیگنال پروسه را مشخص می نماید در هر بار نمونه بردار P9.07پارامتر 

PID  یکبار محاسباتPID  را انجام می دهد  

ري و باعث ناپایدا بر کنترل پروسه تاثیر دارد و زمانهاي خیلی سریع ممکن است PIDزمان نمونه برداري و محاسبات 

  . عیین نمودتب را نوسان سیستم گردد. بنابراین باید با توجه به نوع پروسه تحت کنترل زمان نمونه برداري مناس

را  PIDبک و مقدار فید PIDفاصله بین مقدار رفرنس حد بایاس را مشخص می کند، که حداکثر  P9.08پارامتر 

روجی درایو خو در نتیجه فرکانس  PIDدر این محدوده قرار گرفت خروجی  PIDتعیین می کند. اگر مقدار فیدبک 

با تغییرات  دوباره انجام می شود و PIDثابت می ماند. اگر مقدار فیدبک از این محدوده خارج شد، محاسبات 

 مقدار فیدبک دوباره به این محدوده برگردانده می شود. فرکانس خروجی 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 مقدار رفرنس

 مقدار فیدبک

 فرکانس خروجی 

 حد بایاس

 زمان

 زمان
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 PIDزمان فیلتر خروجی 

P9.09 

زمان فیلتر 

 PIDخروجی 

(0.00s) 

 0.00 ~ 10.00s 

 .می نماید ولی پاسخ سیستم کندتر خواهد شد و برعکسزمان فیلتر بیشتر، مصونیت بالاتري ایجاد 

 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.10  

محدوده قطعی 

  سیگنال فیدبک

(0.0%)  

0.0 ~ 100.0%  

P9.11 

زمان قطعی 

  سیگنال فیدبک

(1.0s)  

   0.0 ~ 3600.0s 

ین مقدار امقدار کاهش سیگنال فیدبک را بر حسب درصد نشان می دهد. اگر سیگنال فیدبک از  P9.10پارامتر 

  می دهد. (PIDE) نیز سپري شود درایو فالت قطعی سیگنال فیدبک P9.11کمتر شود و زمان پارامتر 

 می باشد. P9.01درصد  100برابر با  P9.10درصد  100

 ساده PLC: گروه پارامترهاي تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و  PAگروه 

دت زمان مپله می باشد که در هر پله می توان فرکانس مشخص، جهت چرخش و  16ساده شامل حداکثر  PLCتابع 

ر ین مد قرااا در چرخش را تعیین نمود. این پله ها بصورت اتوماتیک و پشت سر هم اجرا می شوند. اگر اینورتر ر

قدار متوجه به  امل بااز انجام یک سیکل کدهیم با استارت اینورتر با اجراي هر پله ، پله بعدي اجرا می شود و پس 

  تصمیم گیري انجام می شود. PA.00پارامتر 

اي قابل  سرعت پله 16در اینصورت  (P0.03 = 5)همچنین اینورتر را می توان در مد سرعت پله اي قرار داد 

  ترمینال ورودي دیجیتال قابل انتخاب می باشد. 4پله توسط  16دسترسی خواهد بود که این 

  سرعت پله اي قابل دسترسی می باشد. 15باشد حداکثر  5عددي بغیر از  P0.03گر مقدار پارامتر ا

ک و پس از ساده سرعتها بصورت اتوماتی PLCساده با مد سرعت پله اي در این است که در مد   PLCتفاوت مد 

  می شوند. تخابي دیجیتال انگذشت زمان هر پله تغییر می کنند ولی در مد سرعت پله اي ، سرعتها توسط ورودیها

 ساده PLCانتخاب مد 

PA.00  
  ساده PLCمد 

(0)  

 استپ پس از یک سیکل کاري:  0

  چرخش موتور با آخرین فرکانس پس از یک سیکل کاري:  1

  تکرار سیکل کاري بصورت پیوسته:  2
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ن از است فرماساده پس از اتمام یک سیکل کاري استپ می شود و براي استارت مجدد نی PLCدر این حالت مد :  0

  استارت دوباره صادر شود.

و پله هاي  ی دهد.مدر این حالت پس از اتمام یک سیکل کاري اینورتر با فرکانس آخرین پله به کارخود ادامه :  1

  سرعت دیگر تغییر نمی کنند.

که تا زمانی ین کارک سیکل کاري دوباره یک سیکل دیگر به همان شکل اجرا می شود و ادر این حالت با اتمام ی:  2

  فرمان استپ داده شود تکرار می گردد.

  ساده به شکل ذیل است: PLCبلوك دیاگرام کاري مد 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

  ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01 

ساده  PLCذخیره 

  پس از قطع برق

(0)  

  .غیر فعال ، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود:  0

  .فعال،  هنگام قطع برق ذخیره می شود:  1

  هنگام استپ ذخیره می شود، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود.:  2

 تنظیم مقدار سرعتهاي پله اي و مدت زمان کار هر کدام

PA.02  (%0.0) %100 ~ 100- 0سرعت پله اي  

PA.03 
مدت زمان کار با 

 0سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.04   (%0.0) %100 ~ 100-  1سرعت پله اي  

PA.05 
مدت زمان کار با 

 1سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.06  (%0.0) %100 ~ 100- 2سرعت پله اي  

PA.07 
مدت زمان کار با 

 2سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.08  (%0.0) %100 ~ 100- 3سرعت پله اي  

PA.09 
مدت زمان کار با 

 3سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

 پلھ) ٢زمان شتاب منفی (

 پلھ) ٢زمان شتاب مثبت (
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PA.10  (%0.0) %100 ~ 100- 4سرعت پله اي  

PA.11 
مدت زمان کار با 

 4سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.12  (%0.0) %100 ~ 100- 5سرعت پله اي  

PA.13 
مدت زمان کار با 

 5سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.14  (%0.0) %100 ~ 100- 6سرعت پله اي  

PA.15 
مدت زمان کار با 

 6سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.16  (%0.0) %100 ~ 100- 7سرعت پله اي  

PA.17 
مدت زمان کار با 

 7سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.18  (%0.0) %100 ~ 100- 8سرعت پله اي  

PA.19 
مدت زمان کار با 

 8سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.20  (%0.0) %100 ~ 100- 9سرعت پله اي  

PA.21 
مدت زمان کار با 

  9سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.22  (%0.0) %100 ~ 100- 10سرعت پله اي  

PA.23 
مدت زمان کار با 

 10سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.24  (%0.0) %100 ~ 100- 11سرعت پله اي  

PA.25 
مدت زمان کار با 

 11سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.26  (%0.0) %100 ~ 100- 12سرعت پله اي  

PA.27 
مدت زمان کار با 

 12سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.28  (%0.0) %100 ~ 100- 13سرعت پله اي  

PA.29 
مدت زمان کار با 

 13سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.30  (%0.0) %100 ~ 100- 14سرعت پله اي  

PA.31 
مدت زمان کار با 

 14سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

PA.32  (%0.0) %100 ~ 100- 15سرعت پله اي  
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PA.33  
مدت زمان کار با 

 15سرعت پله اي 
0 ~6553.5s (0.0s) 

 

  مقدار سرعتهاي پله اي بر اساس درصد فرکانس ماکزیمم( P0.07 ) .تعیین می شوند 

 .اگر مقدار سرعت پله اي منفی تنظیم شود موتور در جهت چپگرد می چرخد 

  می باشد که توسط پارامتر  هیا دقیقواحد زمان بر اساس ثانیهPA.36 .تعیین می شود 

  

 شکل  زیر انجام می شود. و مطابق با S1 – S4انتخاب سرعتهاي پله اي بر اساس ترکیبی از ورودیهاي دیجیتال 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  م می گیردبا استفاده از چهار ورودي دیجیتال بصورت جدول ذیل انجا 15-0نتخاب سرعتهاي پله اي ا

  

سرعت 4ورودي

  پله اي

سرعت 3ورودي

 پله اي

سرعت 2ورودي

 پله اي

سرعت 1ورودي

 پله اي

ترمینالهاي 

 ورودي

OFF OFF OFF  OFF  0سرعت پله اي 

OFF  OFF  OFF  ON   1سرعت پله اي  

OFF  OFF  ON  OFF   2سرعت پله اي 

OFF  OFF  ON  ON  3سرعت پله اي 

OFF  ON  OFF  OFF  4سرعت پله اي  

OFF  ON  OFF  ON  5سرعت پله اي  

OFF  ON  ON  OFF   6سرعت پله اي  

OFF  ON  ON  ON   7سرعت پله اي  

ON  OFF  OFF  OFF  8سرعت پله اي  

ON  OFF  OFF  ON   9سرعت پله اي  

ON  OFF  ON  OFF  
سرعت پله اي 

10  
 

 فرکانس خروجی

 ترمینالھای ورودی

 سرعتھای پلھ ای
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ON  OFF  ON  ON  
سرعت پله اي 

11  

ON  ON  OFF  OFF  
سرعت پله 

  12اي

ON  ON  OFF  ON  
سرعت پله اي 

13  

ON  ON  ON  OFF  
سرعت پله اي 

14  

ON  ON  ON  ON  
سرعت پله اي 

15    

 انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي سرعتهاي پله اي

PA.34 

 ACC/DECزمان 

 براي پله هاي

 0-7 
(0) 

0 ~ 0XFFFF 

PA.35 

 ACC/DECزمان 

 براي پله هاي

 8-15 
(0)  

0 ~ 0XFFFF 

اینــورتر  پارامترهـاي فــوق بــراي انتخـاب شــتاب افزایشــی و کاهشـی بــراي پلــه هـاي مختلــف اســتفاده مـی شــود.

ــد  ــی باش ــاوت م ــتاب متف ــار ش ــراي   ACC/DEC0,  ACC/DEC1, ACC/DEC2, ACC/DEC3داراي چه ب

و بـراي پلـه هـاي  PA.34از پـارامتر  7-0هر پله می تـوان یکـی از ایـن شـتابها را انتخـاب کـرد. بـراي پلـه هـاي 

  استفاده می شود. PA.35از پارامتر  8-15

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

  رقم باینري پارامتر
شماره 

 پله

ACC/DEC 
Time 0 

ACC/DEC 
Time 1 

ACC/DEC 
Time 2 

ACC/DEC 
Time 3 

PA.34 

BIT1 BIT0 0 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 1 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 2 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 3 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 4 00 01 10 11 

BIT11 BIT10 5 00 01 10 11 

BIT3 BIT12 6 00 01 10 11 

BIT15 BIT14 7 00 01 10 11 

PA.35 

BIT1 BIT0 8 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 9 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 10 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 11 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 12 00 01 10 11 

BIT11 BIT10 13 00 01 10 11 

BIT3 BIT12 14 00 01 10 11 

BIT15 BIT14 15 00 01 10 11 

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

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

ACC/DEC 
time 0 1 2 3 2 1 3 0 3 3 2 0 0 0 2 2 

  بصورت زیر خواهد بود: PA.35و  PA.34مقادیر بیتهاي پارامترهاي 

Low byte BIT 0 BIT 1 BIT 2 BIT 3 BIT 4 BIT 5 BIT 6 BIT 7 

PA.34 0 0 1 0 0 1 1 1 

PA.35 1 1 1 1 0 1 0 0 

High 
byte 

BIT 8 BIT 9 BIT 10 BIT 11 BIT 12 BIT 13 BIT 14 BIT 15 

PA.34 0 1 1 0 1 1 0 0 

PA.35 0 0 0 0 0 1 0 1 

 0XA02Fر با براب PA.35و مقدار پارامتر  0X36E4بصورت هگزادسیمال برابر با  PA.34بنابراین مقدار پارامتر 

 خواهد بود.
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 تنظیم واحد زمان سرعتهاي پله اي

PA.36 
  واحد زمان

(0)  

  ثانیه:  0

  دقیقه:  1

 ید.زمان کار هر پله تعیین می نمااین پارامتر واحد زمان را بر اساس ثانیه یا دقیقه براي مدت 

  : گروه توابع حفاظتی PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهاي ورودي و خروجی

PB.00 

فاز  یحفاظت قطع

  ورودي

(1) 

  غیر فعال:  0

  فعال  :  1

PB.01 

فاز  یحفاظت قطع

  خروجی

(1)  

  غیر فعال:  0

  فعال :  1

  داراي حفاظت قطعی فاز نمی باشند. Kw 7.5اینورترهاي زیر 

 موتور حفاظت اضافه بار

PB.02 

 بارحفاظت اضافه 

  موتور

(2)  

  غیر فعال :  0

  فعال با شرط موتور معمولی بدون فن اضافی  :  1

  ال و موتور فرکانسی با فن اضافی فع:  2

ستم خنک بخاطر اینکه دور موتور کاهش می یابد و سی 30Hzدر این مد کنترل دور در فرکانسهاي زیر   : 1

  ش میدهد.ا کاهرمجاز موتور  مقدار اضافه بارکنندگی موتور نمی تواند بصورت کامل موتور را خنک کند اینورتر 

ر شد و در هی می باموتور در هر دوري یکسان فرض میشود زیرا موتور داراي فن اضاف فه باردر این شرایط اضا  : 2

 دوري آنرا خنک می کند.

PB.03 

 جریان تنظیم

  موتور اضافه بار

(100%)  

20.0 ~ 120%  

  مقدار پارامتر فوق توسط فرمول زیر محاسبه می شود:

  ) PB.03موتور(اضافه بار جریان  ینورتر/جریان نامی موتور) = * ( جریان نامی ا 100%

 ور باشد.ی موتاین پارامتر معمولا زمانی تنظیم می شود که جریان نامی اینورتر بیشتر از جریان نام 

  افزایش  بارافه درصد جریان نامی می باشد. هر چه اض 200ثانیه براي  60موتور  بارزمان حفاظت اضافه

که ی باشد کمتر تنظیم شود به معنی این م PB.03یابد زمان کاهش خواهد یافت. اگر مقدار پارامتر 

ا زمان آنر و بار ی کند. شکل زیر رابطه اضافهکمتري بکشد و زودتر قطع م موتور اجازه دارد  اضافه بار

 نمایش می دهد.
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 موتور باراضافھ 

 زمان

 جریان

 ثانیھ ۶٠

 منحنی اضافھ بار و زمان

 

  

 جهت اخطار با تنظیم خروجی حفاظت اضافه بار 

PB.04 

اضافه مقدار حد 

  بار

(130.0%) 

20.0 ~ 150.0%  

PB.05 

 انتخاب معیار

جریان  مقایسه

  اضافه بار

(0) 

  مقایسه می شود موتوربا جریان نامی  همیشهاضافه بار:  0

سه می مقای موتور، با جریان نامی  سرعت ثابتهنگام کار با اضافه بار :  1

  شود

  مقایسه می شود اینورتربا جریان نامی  همیشهاضافه بار:  2

ی مایسه مق اینورتر، با جریان نامی  سرعت ثابتاضافه بار هنگام کار با :  3

  شود

PB.06 

زمان تاخیر در 

  فالت اضافه بار

(5.0s) 

0.0 ~ 30.0s  

ي برا شود. عال میفزمانیکه موتور اضافه بار پیدا می کند، یکی از ترمینالهاي خروجی با تنظیم پارامترهاي فوق 

  تنظیم شود. 5یا  4اینکار باید مقدار یکی از ترمینالها بر روي 

اضافه بار اینورتر  یا (OL1)معیار مقایسه جریان اضافه بار را مشخص می نماید که اضافه بار موتور  PB.05پارامتر 

(OL2) شد.می با  

  مقدار حد اضافه بار را مشخص می نماید، که بر اساس درصد جریان نامی می باشد. PB.04پارامتر 

سپري شود،  PB.06بیشتر شود و زمان تعریف شده در پارامتر  PB.04وقتی جریان خروجی اینورتر از مقدار پارامتر 

  اینورتر یک ترمینال خروجی را فعال می نماید.

 عملکرد اضافه بار دستگاه می باشد:شکل ذیل نشان دهنده 

 



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

119 
 

 

 
 
 
  

 پارامترهاي کنترل افت ولتاژ

PB.07 
  مقدار افت ولتاژ

(450.0V) 
230 ~ 600.0V  

PB.08  

مقدار کاهش 

فرکانس زمان افت 

  ولتاژ

(0.00Hz) 

0.00Hz ~ P0.07  

اهش می یابد. در کاینورتر  DCپارامترهاي فوق زمانی استفاده می شوند که مقدار ولتاژ افت می کند و سطح ولتاژ 

ه کار خود ادامه ببدون اینکه فالت دهد  DCاین حالت اینورتر می تواند با کنترل سیستم جبران سازي افت ولتاژ 

  دهد. براي همین منظور اینورتر ممکن است مقدار فرکانس خروجی را کاهش دهد 

ا حداکثر به اندازه رشود اینورتر مجاز خواهد بود فرکانس خروجی   PB.07کمتر از مقدار پارامتر  DCاگر سطح ولتاژ 

صفر تنظیم شود   PB.08کاهش دهد و بدون ایجاد فالت به کار خود ادامه دهد. اگر مقدار پارامتر  PB.08پارامتر 

  این مد غیر فعال می شود. 

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

 نترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دورک

PB.09 

حفاظت اضافه 

ولتاژ به هنگام 

  کاهش دور

(0) 

  غیر فعال:  0

  فعال:  1

  ترمینال خروجی

Y1, Y2, RO1, RO2,RO3 

 مقدار حد اضافھ بار

 جریان خروجی موتور

 زمان

 زمان تاخیر زمان تاخیر

 زمان
  شماتیک دیاگرام عملکرد اضافھ بار
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PB.10 

حد حفاظت اضافه 

  ولتاژ

(125%) 

110 ~ 150%  

ژ سطح ولتا رفتن هنگام کاهش دور موتور ممکن است بخاطر اینرسی بالاي بار، انرژي برگشتی از موتور باعث بالا

DC .اینورتر شود  

تور را ثابت نگه می بیشتر شد اینورتر سرعت مو PB.10در این حالت اگر سطح ولتاژ از مقدار تعریف شده در پارامتر 

ینورتر اجاره می شد ا PB.10کمتر از مقدار  DCدارد و اجازه نمی دهد دور موتور کاهش یابد. زمانیکه سطح ولتاژ 

ی شود و با بالا مصفر تنظیم شود این مد غیر فعال  PB.09ر مقدار پارامتر اگ دهد دور موتور دوباره کاهش یابد.

  ت اضافه ولتاژ داده و قطع می کند.اینورتر فال DCرفتن سطح ولتاژ 

  شکل ذیل نشان می دهد، چگونه مقدار اضافه ولتاژ هنکام کاهش دور موتور کنترل می شود:

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 پارامترهاي کنترل اضافه جریان موتور با محدود کردن سرعت 

PB.11  

محدود کردن 

  اتوماتیک جریان

(0)  

  فعال غیر:  0

  فعال :  1

PB.12 

حد حفاظت اضافه 

با تنظیم جریان 

  دور

(160.0%)  

  اینورترجریان نامی   200% ~ 50

PB.13 

حد کاهش 

  فرکانس جهت

محدود کردن 

  جریان

(1.00Hz/s)  

0.00 ~ 50.00Hz/s  

 DCولتاژ باس 

حفاظت اضافھ حد 

 PB.10  ولتاژ

 

 زمان  فرکانس خروجی

 زمان

 نمودار کنترل اضافھ ولتاژ ھنگام کاھش دور
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شــتر مجــاز بی هنگــام دور گــرفتن موتــور یــا زمــان دور ثابــت اگــر موتــور اضــافه جریــان داشــته باشــد و از مقــدار

  شود، اینورتر فالت داده و موتور را متوقف می نماید.

  ی کنند.مکم کردن سرعت موتور کنترل  ثابت نگه داشتن یا پارامترهاي فوق اضافه جریان موتور را با

  می کند. تعریف اینورتر بیشترین جریان مجاز براي موتور را بر حسب درصد جریان نامی PB.12پارامتر 

ــر درهــر ثانیــه فرکــانس مجــازمقــدار   PB.13پــارامتر  ــد ب اي کنتــرل را تعریــف مــی کنــد کــه اینــورتر مــی توان

  اضافه جریان ، آن را کاهش دهد.

ــارامتر  ــان پ ــور بیشــتر از جری ــان موت ــور، PB.12در صــورتیکه جری ــا کــاهش ســرعت موت ــورتر ب ــان  شــد این جری

ــاره موتــور را کــم مــی کنــد بــدون اینکــه خطــاي اضــافه جریــان دهــد و اگــر جریــان کــاهش یافــت اینــورتر د وب

  رعت موتور را به مقدار قبلی باز می گرداند.س

ه مــی ثابــت نگــ اگــر افــزایش جریــان در زمــان اســتارت و دور گــرفتن موتــور اتفــاق بیفتــد اینــورتر دور موتــور را

 موتـور ه مـی دهـددارد و اجازه نمی دهد موتـور بیشـتر دور بگیـرد. اگـر جریـان موتـور کـاهش یابـد اینـورتر اجـاز

  دور تنظیمی خود برسد. دور بگیرد تا به دوباره

و حالـت دکنتـرل اضـافه جریـان در هـر ، سیسـتم فـوق فعـال مـی شـود و باشـد یـک  PB.11اگر مقـدار پـارامتر 

  دور ثابت و زمان دور گرفتن موتور انجام می شود.

چ تغییـري باشـد، سیسـتم فـوق غیـر فعـال مـی شـود و هنگـام اضـافه جریـان هـی صـفر PB.11اگر مقدار پارامتر 

  داده نمی شود و اینورتر فالت اضافه جریان می دهد. در سرعت

  عمل میکند. V/F Controlفقط در مد  PB.11لازم به ذکر است پارامتر 

  با تنظیم سرعت موتور را نشان می دهد:شکل ذیل نحوه کنترل اضافه جریان 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 جریان خروجی

 حفاظت اضافھ جریانحد 

 فرکانس خروجی

 فرکانس رفرنس

زمان دور گرفتن موتور و 

ثابت نگھ داشتن سرعت ھنگام 

ھنگام اضافھ  زمان دور ثابت

جریان و کاھش 

 زمان

 زمان

  منحنی کنترل اضافھ جریان با تنظیم سرعت
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 : گروه پارامترهاي ارتباط سریال PCگروه 

  

  .ه شده استارای براي ارتباط سریال نیاز به کارت ارتباطی سریال می باشد و توضیحات مربوطه در راهنماي کارت

 

 : گروه پارامترهاي تکمیلی PDگروه 

  م پارامتر حد بالاي فرکانسانتخاب محل تنظی

PD.00 

محل تنظیم 

پارامتر حد بالاي 

  فرکانس

(0) 

  کی پد:  0

  AI1   1ورودي آنالوگ:  1

  AI2   2ورودي آنالوگ:  2

  AI3  3ورودي آنالوگ:  3

 AI4  4ورودي آنالوگ:  4

  HDI1  1ورودي سرعت بالا:  5

  HDI2  2ورودي سرعت بالا:  6

  ارتباط سریال:  7

رفتــه مــی گبــه عنــوان مقـدار حــد بــالاي فرکـانس در نظــر  P0.08در اینصــورت مقـدار پــارامتر    کـی پــد:  0

  شود.

ــو:  1-7 ــی ش ــین م ــوق تعی ــاي ف ــک از ورودیه ــر ی ــط ه ــانس توس ــالاي فرک ــد ب ــدار ح ــورت مق ــه د. در اینص ب

  رجوع شود. P0.03توضیحات پارامتر 

 Normaly Closeیا   Normaly Openتعیین فعال شدن ترمینالهاي  ورودیهاي دیجیتال بصورت 

PD.01 

انتخاب ورودیها 

 NO/NCبصورت 

(0) 

0 ~ 0x3FF  

 Normalyپارامتر فوق نحوه فعال شدن ترمینالهاي ورودي را تعیین می نماید. هر ترمینال می تواند بصورت 

Open  یاNormaly Close  .1براي هر ترمینال یک بیت در نظر گرفته شده است که اگر آن بیت تعریف شود 

  می باشد. Normaly Closeبود به معنی این است که ترمینال فوق بصورت 

ا در رد مربوطه ول عدبراي تنظیم ترمینالها با توجه به جد جدول ذیل ترمینالها و بیتهاي مربوطه را نشان می دهد.

 وارد می نمائیم. PD.01پارامتر 

  

BIT0 BIT1  BIT2  BIT3  BIT4  BIT5  BIT6  BIT7  BIT8  BIT9  

S1 S2  S3  S4  S5  HDI1  HDI2  S6  S7  S8  

  اشت.اثر خواهند د 6و  5تعریف شوند، تنظیم بیتهاي  ON/OFFبصورت ورودي  HDI2و  HDI1اگر ورودیهاي 

  کارخانه: تنظیمات  PEگروه 

  جهت تنظیمات کارخانه اي می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند.  PEگروه 
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  اشکال یابی کنترل دورها  3  فصل

  

وشن نمـی شـود و ردر بندهاي یک و دو اینورتر کلا   .عمولا در چهار حالت زیر اتفاق می افتداشکالات اینورتر م

ا ا  مطـابق بـردر بند سوم هیچگونه فالتی دیده نمی شود و در بند چهارم اینورتر روشـن میشـود و نشـاندهنده فـالتی 

  جدول ردیابی خطاها در ذیل توضیحات نشان میدهد.

 ورتر وصل میشود ولی نمایشگر چیزي نشان نمیدهد. در اینصورت:برق این )1

a.  دي پیدا ر ورودمنبع تغذیه اینورتر را چک کنید.  برق در ورودي اینورتر وجود ندارد و علت را

 کنید

b. ی ذیه ردیابرق تغبازه گیري کنید و علت را در دولتاژ برق در ورودي کافی نیست آنرا با ولتمتر ان

 کنید.

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

d. منبع تغذیه داخلی اینورتر آسیب دیده است 

 با زدن فیوز مینیاتوري سریعا قطع میشود )2

a. در اینورتراتصالی وجود دارد 

b. اتصالی در کابل ورودي به اینورتر ایجاد شده است 

c. فیوز مینیاتوري خراب شده است 

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

 نمی کند

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

b. فرمانهاي کنترلی به دستگاه را چک کنید 

c.  شفت موتور قفل شده است 

فالت داریم که  در حالت معمول و بدون اعمال فرمانییا  RUNاینورتر روشن میشود ولی با فرستادن فرمان  )4

  در اینصورت به جدول زیر مراجعه کنید.
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  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور 1, 3

  جدول ردیابی خطا هاي کنترل دور

  ردیابی و رفع خطا  علت خطا  خطا ها  نوع  کد خطا

OUT1 
خطاي فاز 

IGBT-U 
خیلـی کـم  Acc/Decشتاب :  1

 است

 

 IGBTخطاي مادول :  2

 

اشکال در تجهیـزات  خروجـی :  3

 درایو

 

 سیستم ارت درست نمی باشد:  4

 بــا را متناســب   Acc/Decشــتاب :  1

 زمان شتابگیري مناسب زیاد نمائید.

 

2  :IGBT معیوب شـده اسـت. بـه مرکـز 

 سرویس گزارش دهید.

 

 لات اتصال زمین یا اتصالی در فازاشکا:  3

 و یا موتـور قفـل داردکابل یا موتور وجود 

 کابلهاي خروجی و موتور چک شده است.

 شوند.

 

 اخـتلالات نـویز مغناطیسـی بـر روي:  4

 دستگاه توسط کابل خروجی ایجاد میشود.

 انکابل مناسب به یـک ارت قابـل اطمینـ

  متصل شود

OUT2 
خطاي فاز 

IGBT-V 

OUT3  
خطاي فاز 

IGBT-W  

OC1  

 اضافه جریان

 به هنگام شیب

  افزایش سرعت

اتصال کوتاه یا اتصال زمین در :  1

 خروجی اینورتر اتفاق افتاده است

 

بار موتور خیلـی سـنگین مـی :  2

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 کم است

 
ـــی :  3 ـــا  V/Fتنظـــیم منحن ی

مناسـب پارامترهاي کنترل برداري 

 نمی باشند با بار

 

ــور :  4 تغییــر ناگهــانی در بــار موت

  اتفاق می افتد

ند تا موتور و کابلهاي خروجی چک شو:  1

 اشته باشند.اتصالی و یا اشکال عایقی ند

 
افــزایش یابــد، بــار  Acc/Decشــتاب :  2

موتور کمتر شود ویا اینورتر تـوان بـالاتري 

 استفاده گردد.

 

ـــی :  3 ـــرل  V/Fمنحن ـــت کنت و در حال

 متناسب با نوع بار تنظیمبرداري پارامترها 

 دنگرد

 

لحظــه اي شــدید روي موتــور بارهــاي :  4

. بار موتور چـک شـود و یـا گذارده میشود

  اینورتر بزرگتري استفاده گردد.

OC2  

 اضافه جریان به

 هنگام شیب

 کاهش سرعت

OC3  

اضافه جریان به 

هنگام سرعت 

 ثابت
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OV1  

اضافه ولتاژ بـه 

ــیب  ــام ش هنگ

  افزایش سرعت
خیلـی کـم  Decزمان شـتاب :  1

می باشد و انرژي برگشـتی موتـور 

 زیاد می باشد.

 

ولتاژ ورودي اینـورتر بـالا مـی :  2

  باشد

  افزایش یابد. Decشتاب کاهنده یا :  1

و بار داراي انرژي برگشتی به شبکه است 

 میبایست مقاومت ترمز اضافه شود.

  

ولتاژ ورودي برق شـهر بالاسـت چـک :  2

 شود.

  

ورودي بــه  هارمونیــک روي شــبکه بــرق

. فیلتـر  جهت بارهـاي دیگـر وجـود دارد

  هارمونیک استفاده شود.

OV2  

اضــافه ولتــاژ بــه 

هنگـــام شـــیب 

 کاهش سرعت

OV3  

اضــافه ولتــاژ بــه 

ــرعت  ــام س هنگ

 ثابت

UV  
ــاژ  ــاي ولت خط

 کم شبکه

اینـورتر کـاهش  DCولتاژ لینک 

 یافته است

ــده :  1 ــع ش ــاي ورودي قط ــی از فازه یک

 است.

 

ولتـاژ شـبکه اتفـاق افتـاده  افت شدید:  2

 است.(چشمک برق شبکه)

 
ترمینال هـاي سـه فـاز ورودي کـاملا :  3

سفت نشده اند یا روکش سیم مـانع شـده 

 است

 

  نوسانات برق در شبکه وجود دارد:  4

OL1  
خطــاي اضــافه 

 بار موتور

موتور بار سنگینی با دور پائین :  1

 و زمان طولانی حرکت می دهد.

 

ــی :  2 ــی  V/Fمنحن ــب نم مناس

 باشد

 

پارامترهــاي اضــافه بــار موتــور :  3

PB.03 درست تنظیم نشده اند 

 

 تغییر ناگهانی بار موتور:  4

در دورهاي پـائین جریـان اضـافی بـه :  1

ــو کشــیده میشــود  مــدت طــولانی از درای

ــن  ــدون ف ــولی ب ــور معم ــه  از موت جائیک

 استفاده میکنیم.

 

 متناسب با نوع بار تنظیم V/Fمنحنی :  2

 گردد

 

هاي اضافه بار بصـورت مناسـب پارامتر:  3

 تنظیم گردند.

 
موتور چک شود.  شدید در بار اتتغییر:  4

  و عوامل مکانیکی چک شوند.
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OL2 
خطاي اضافه 

 اینورتربار 

بار موتور خیلـی سـنگین مـی :  1

خیلی  Acc/Decباشد و یا شتاب 

 کم است

ــی :  2 ــی  V/Fمنحن ــب نم مناس

 باشد.

ــورتر :  3 ــائین انتخــاب این ــوان پ ت

 شده است

افـزایش یابـد و بـار  Acc/Decشتاب :  1

 موتور چک شود.

 
ــار  V/Fمنحنــی :  2 ــا نــوع ب متناســب ب

 تنظیم گردد.

 

  اینورتر توان بالاتر استفاده گردد:  3

SPI 

  یخطاي قطع

فاز ورودي 

 دستگاه

 قطعی یک از فازهاي ورودي

قطعی در فاز ورودي یـا دو فـاز شـدن :  1

 چک شود برق شهر ورودي

ترمینال فازهاي ورودي درست سـفت :  2

 نشده اند

ــاي ورودي :  3 ــی از فازه ــانات در یک نوس

 وجود دارد

بالانس ولتـاژ در سـه فـاز ورودي بهـم :  4

  خورده است

SPO 

 یخطاي قطع

فاز خروجی به 

 موتور

 قطعی یک از فازهاي خروجی

یکـی از فازهـاي خروجـی قطـع شــده :  1

 چک شود. است

یکی از کلاف سیمهاي سه فـاز موتـور :  2

 قطع شده است

  U,V,Wاتصالات سه فاز در خروجـی :  3

  یا در سر موتور شل میباشد.

OH1 

درجه حرارت 

یکسو   بالاي

  ساز دیودي

 دماي محیط بالا می باشد.:  1

 

دستگاه نزدیک منبـع حرارتـی :  2

 نصب شده است

 
فن خنک کن دستگاه کار نمی :  3

 معیوب شده استکند و یا 

کانال تهویـه هـوا بسـته شـده :  4

 است

فرکانس کریر بالا تنظیم شـده :  5

 است

درجه حرارت محـیط اینـورتر بـیش از :  1

40°C سیســتم خنــک کــن نصــب اســت .

 گردد.

منبع حرارتـی نزدیـک اینـورتر نصـب :  2

 . منبع حرارتی منتقل شودشده است

فن هاي خنک کن اینورتر و یا کابینت :  3

 . چک شوند.ورتر معیوب شده انداین

ــورتر :  4 ــه این ــوا ب ــاري ورودي ه ــا مج ی

فیلترهـا ویـا  کابینت آن بسته شـده انـد (

آلودگی زیاد اطراف پره هاي هیت سـینک 

 اینورتر چک شود).

  کاهش یابد.اینورتر  Carrierفرکانس :  5

OH2 
درجه حرارت 

 IGBTبالاي
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EF 

دریافت خطاي 

خارجی از 

  کنترلترمینال 

ورودي دیجیتال فالت خارجی 

  فعال شده است.
  تجهیزات خروجی چک شوند.

CE 
خطاي خط 

  سریال

ارتباط سریال اینورتر قطع شده 

 است

مقـدار  Baud rateانتخاب ناصـحیح :  1

 آن تصحیح گردد

 Data، مقدار نادرست  Dataدریافت :  2

 چک شود.

قطع ارتباط سریال به مدت طولانی بـا :  3

  ارتباط سریال چک شود. دستگاه

ITE 

خطاي 

تشخیص 

 جریان

جریان خوانده شده توسط 

  اینورتر اشتباه می باشد

 اشکال در کانکتورهاي داخل دستگاه:  1

عیـوب سنسور اندازه گیـري جریـان  م:  2

 شده است

  اشکال در مدارات کنترلی بردها:  3

TE 
خطاي 

 اتوتیونینگ

اتوتیونینگ موتور درست انجام 

 نمی شود

اشـــکال در وارد کـــردن پارامترهـــاي :  1

 موتور و یا ناقص وارد کردن آن

ــت ا:  2 ــور جه ــت موت ــورتر درس ــن این ی

. موتور بسیار کوچـک و انتخاب نشده است

 یا بزرگ می باشد.

 کابل موتور درست متصل نشده است:  3

زمان زیادي بـراي اتوتیونینـگ صـرف :  4

  شده است (تماس با فروشنده)

PCE 
          انکودرخطاي 

 )Encoder (  

سیگنالهاي انکودر درست خوانده 

 نمی شوند

نال هاي  انکودربا دسـتگاه ارتباط سیگ:  1

 قطع شده است

 انکودر معیوب شده است:  2

کوپلینگ انکودر و موتور درست انجـام :  3

 نشده است

انکودر نوسـان دارد و یـا نـویز بـر روي :  4

  سیگنالهاي انکودر وجود دارد

PCDE 

خطاي برعکس 

بودن سیگنال 

  انکودر

  سیمهاي انکودر درست متصل شوند فازهاي انکودر برعکس می باشند
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OPSE خطاي سیستم  
خطاي روي بردهاي کنترلی 

 اینورتر

اشکال در کنترل برد ویا نویز شدید روي 

کنترل برد اتفاق افتاده است سیستم را 

ري ست کنید و با فروشنده تماس 

  بگیرید

EEP 
خطاي 

EEPROM 

پارامترهاي حافظه درست خوانده 

 نمی شوند

و  Stop/Resetریست درایو با شاسی 

  در صورت تکرار تماس با فروشنده

PIDE 
خطاي فیدبک 

PID 

درست  PIDمقدار فیدبک 

  خوانده نمی شود

 فیدبک یا ارتباط سنسور با درایو قطع:  1

 شده است

  قطع شده است PIDمنبع رفرنس :  2

BCE 
از واحد خطا 

 ترمز

اشکال در سیستم ترمز 

 دینامیکی

 ارتباط مقاومت ترمزبا درایو قطع شده:  1

 است یا سوخته و قطع شده است

مقاومت ترمز با اهم کم انتخاب شده :  2

  است

END  
زمان تنظیمی 

  کارخانه
  تماس با فروشنده بگیرید 

LCD-E  
قطع ارتباط با 

LCD 
 

با دستگاه چک شود و یا  LCDارتباط 

در صورت پانل معیوب شده است . 

 LCD د از وصل اشکال در ارتباط بع

  شاسی ریست را فشار دهید

TI-E 
خطاي تراشه 

  ساعت
 

) ساعت در برد Chipاشکال در تراشه ( 

  کنترل و با فروشنده تماس بگیرید
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  لیست کامل پارامترها   4  فصل

  توجه :

یکه ر صورتدپارامترها را قبل از تنظیم توسط کاربر نشان می دهد،  ، مقادیرپیش تنظیمستون  - 1

  ولیه برمی گردند.به مقادیر ا P2قرار داده شود تمام پارامترها بغیر از گروه  P0.18 = 1پارامتر 

 تغییر یابد. P2.05به مقادیر اولیه برگردند باید مقدار پارامتر  P2پارامترهاي گروه  اینکه براي - 2

تغییر  متر رادر ستون مد تنظیم نشان می دهند در چه زمانی می توان مقدار هر پاراعلایم ذیل  - 3

 داد:

   O    پ الت استحپارامتر در هر حالتی قابل تنظیم می باشد( هم در حالت استارت و هم در

  موتور)

  پارامتر فقط در حالتیکه موتور متوقف باشد، قابل تنظیم می باشد   ◙  

  پارامتر فقط خواندنی است و قابل تغییر نمی باشد     ®  
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 : گروه پارامترهاي اساسی P0گروه 

 تنظیمات توضیح پارامتر
مد 

 تنظیم
 آدرس پیش فرض

P0.00 مد کنترل سرعت 

 کنترل برداري بدون سنسور : 0

 کنترل برداري حلقه بسته با انکودر : 1

 V/F کنترل : 2

◙ 0 0 

 استپ درایو تعیین محل استارت و

P0.01 

انتخاب سیگنال دریافت 

 فرمان

RUN 

 استارت از پانل : 0

 استارت از ترمینالهاي ورودي : 1

 خط سریال باس : 2

◙ 0 1 

 Up/Downتنظیم سرعت با ورودي 

P0.02 
 تنظیم سرعت با

Up/ Down 

هنگام خاموش شدن  ذخیره سرعت حتی  فعال، : 0

 دستگاه

تنظیمی هنگام  صفر کردن سرعت  فعال، : 1

 خاموش شدن دستگاه

 غیر فعال : 2

حافظه سرعت پاك  فعال، هنگام استاپ کردن : 3

 می شود

 ◙ 0 2 

 انتخاب محل فرکانس تنظیمی

P0.03 
انتخاب منبع رفرنس 

 A سرعت

  کی پد دستگاه : 0

1 : AI1 - 1رودي آنالوگ شماره و  

2 : AI3 - 3رودي آنالوگ شماره و  

3  :HDI1 - رودي دیجیتال پالسی سرعت بالا و  

4 : PLC ساده  

  دیجیتال   چند پله اي سرعت : 5

  PID سرعت توسط کنترل تعیین : 6

 سرعت توسط باس سریال دستگاه تعیین : 7

 ◙ 0 3 

P0.04 
انتخاب منبع رفرنس 

 B سرعت

0  :AI2 - 2رودي آنالوگ شماره و  

1  :AI4 - 4رودي آنالوگ شماره و  

2  :HDI4 - 2رودي دیجیتال پالسی سرعت بالا و 

 ◙ 0 4 

P0.05 
رنج فرکانسی منبع 

 Bرفرنس 

 : ماکزیمم فرکانس 0

 A رفرنس : فرکانس 1
○ 0 5 
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P0.06 
انتخاب منبع فرکانس 

 رفرنس

 A  : منبع رفرنس 0

 B: منبع رفرنس 1

2  :A+B 

  ) Bیا  A(  : ماکزیمم رفرنس 3

○ 0 6 

 خروجیتعیین محدوده فرکانس 

P0.07 400 ~ 10 ماکزیمم فرکانسHz ◙ 50.00Hz 7 

P0.08 حد بالاي فرکانس P0.09 ~ P0.07 ○ 50.00Hz 8 

P0.09 0.00 حد پائین فرکانس ~ P0.08 ○ 0.00Hz 9 

 میزان فرکانس خروجی تنظیمی از کی پد

P0.10 0.00 رفرنس فرکانس کی پدHz ~ P0.08 ○ 50.00Hz 10 

 افزایشی و کاهشیتعیین زمان شتاب 

P0.11 
 زمان شتاب افزایشی

)ACC0( 
0.0 ~ 3600.0s ○ 20.0s 11 

P0.12 
زمان شتاب کاهشی 

)DEC0( 
0.0 ~ 3600.0s ○ 20.0s 12 

 تعیین جهت چرخش موتور

P0.13 جهت چرخش موتور 

 : راست گرد 0

 : چپ گرد 1

 چپ گرد قفل میشود:  2

◙ 0 13 

P0.14 16.0 ~ 1.0 فرکانس سوئیچینگ kHz ○ 
متناسب با 

 توان اینورتر
14 

P0.15  مدPWM 
 موتور ثابت است فرکانس نویز -  : ثابت 0

 موتور متغییر می باشد فرکانس نویز -: تصادفی  1
○ 0 15 

P0.16 
 Carrierتغییرفرکانس 

 بر اساس گرما

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
◙ 0 16 

 اتوتیونینگ موتور

P0.17 
پارامترهاي اتوتیونینگ 

 موتور

 : غیر فعال 0

چرخشی یا  (autotuning) : اتوتیونینگ 1

 دینامیک

 استاتیک (autotuning) : اتوتیونینگ 2

◙ 0 17 

 دیفالت مقادیر اولیه پارامترها

P0.18 بازیابی  پارامترها 

 : غیر فعال 0

برمی  به مقادیر اولیه P2 گروه : پارامترها بغیر از 1

 .گردند

 خطا ها : پاك کردن رکوردهاي 2

 ریقبراي استفاده از کارت تز : تنظیم پارامتر ها 3

◙ 0 18 
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 : گروه پارامترهاي استارت و استپ P1گروه 

 مدل استارت موتور

P1.00 مدهاي استارت 

 بصورت مستقیم و نرمال : استارت 0

 و بعد استارت نرمال  DC : فعال کردن ترمز 1

در حال چرخش و  : پیدا کردن سرعت موتور 2

 استارت موتور

◙ 0 19 

P1.01 10.00 ~ 0.00 فرکانس استارتHz ◙ 1.50Hz 20 

P1.02 
زمان ماندن در فرکانس 

 استارت
0 ~ 50.0 S ◙ 0.0s 21 

 در استارت DCتزریق جریان 

P1.03 
در   DCتزریق جریان  

 لحظه استارت
0.0 ~ 150 % ◙ 0.00% 22 

P1.04  زمان تزریق جریانDC 0.0 ~ 50.0 S ◙ 0.0s 23 

 DECو  ACCمد پارامترهاي شتاب 

P1.05  مدACC/DEC 
 : بصورت خطی 0

 شکل S : بصورت منحنی 1
◙ 0 24 

P1.06  ابتداي منحنیS زمان شتاب  % 40.0 ~ 0.0 شکل )ACC/DEC ( ◙ 30.00% 25 

P1.07  انتهاي منحنیS زمان شتاب  % 40.0 ~ 0.0 شکل )ACC/DEC ( ◙ 30.00% 26 

 مدل استپ موتور

P1.08 مدهاي استپ 
 ramping  استپ با رمپ:  0

  )Coast( موتور استپ فوري و رها کردن:  1
○ 0 27 

 در استپ DCتزریق جریان 

P1.09 
فرکانس شروع تزریق 

DC در استپ 
0.0 ~ 10.0Hz ○ 0.00Hz 28 

P1.10 
زمان انتظار قبل از 

 DCشروع تزریق جریان 
0.0 ~ 50.0s ○ 0.0s 29 

P1.11 
  DCمقدار جریان تزریق 

 در لحظه  استپ
0.0 ~ 150 % ○ 0.00% 30 

P1.12 
مدت زمان تزریق 

 DCجریان 
0.0 ~ 50.0s ○ 0.0s 31 

P1.13 

زمان صفر ماندن 

فرکانس به هنگام 

 چپگرد/راستگرد

0.0 ~ 3600.0s ○ 0.0s 32 
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 موتور Stand-byتنظیم حالت 

P1.14 

عملکرد دستگاه هنگامی 

که مقدارفرکانس 

خروجی موتور کمتر از 

حد پائین فرکانس 

)P0.09( است 

 فرکانس حد پائین پارامتر : ادامه کار موتور با 0

(P0.09)  
 : توقف یا استاپ موتور 1

 Stand-by : در وضعیت 2

◙ 0 33 

 استارت مجدد موتور

P1.15 
استارت مجدد موتور 

 پس از قطع و وصل برق

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 0 34 

P1.16 
زمان تاخیر در استارت 

 مجدد
0.0 ~ 3600.0s ○ 0.0s 35 

 : گروه پارامترهاي موتور P2گروه 

P2.00 ) انتخاب مدلG/P( 
 مدل گشتاور ثابت  G  مدل:  0

 مدل گشتاور متغییر  P   مدل:  1
◙ 0 36 

 نامی پلاك موتور مشخصات

P2.01 0.01 فرکانس نامی موتور Hz ~ P0.07 ◙ 50.00Hz 37 

P2.02 36000 ~ 0 سرعت نامی موتورrpm ◙ 
1440rp

m 
38 

P2.03 3000 ~ 0 ولتاژ نامی موتورV ◙ 
متناسب با 

 ولتاژ اینورتر
39 

P2.04 2000.0 ~ 0.1 جریان نامی موتور A ◙ 

متناسب با 

جریان 

 اینورتر

40 

P2.05 900.0 ~ 1.5 توان نامی موتور Kw ◙ 
متناسب با  

 توان اینورتر
41 

 مشخصات اتوتیونینگ موتور

P2.06 65.535 ~ 0.001 مقاومت استاتور موتور Ω ○ 
متناسب با  

 توان اینورتر
42 

P2.07 65.535 ~ 0.001 مقاومت روتور موتور Ω ○ 
متناسب با  

 توان اینورتر
43 

P2.08  6553.5 ~ 0.1 موتوراندوکتانس mH ○ 
متناسب با  

 توان اینورتر
44 

P2.09 6553.5 ~ 0.1 اندوکتانس متقابل موتور mH ○ 
متناسب با  

 توان اینورتر
45 

P2.10 655.35 ~ 0.01 جریان بی باري موتور A ○ 
متناسب با  

 توان اینورتر
46 

 : گروه پارامترهاي کنترل برداري P3گروه 

P3.00 
Kp1 

 ASRبهره تناسبی 
0  ~ 100 ○ 20 47 



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

134 
 

 

P3.01 
Ki1 

 ASRزمان انتگرال 
0.01 ~ 10.00 s ○ 0.50s 48 

P3.02 
  1نقطه 

 ASRسوئیچینگ 
0.00Hz ~ P3.05 ○ 5.00Hz 49 

P3.03 
Kp1 

 ASRبهره تناسبی 
0 ~ 100 ○ 25 50 

P3.04 
Ki2 

 ASRزمان انتگرال 
0.01 ~ 10.00 s ○ 1.00s 51 

P3.05 
  2نقطه 

 ASRسوئیچینگ 
P3.02 ~ P3.07 ○ 10.00Hz 52 

P3.06 
 ACRبهره تناسبی 

  Pضریب 
0 ~ 65535 ○ 500 53 

P3.07 
  ACRبهره انتگرال 

 Iضریب 
0 ~ 65535 ○ 500 54 

P3.08 
ثابت زمانی فیلتر در 

 خواندن سرعت
0.00 ~ 5.00S ○ 0.00s 55 

P3.09 
میزان جبران سازي 

 لغزش در کنترل برداري
50.0 ~ 200.0% ○ 100% 56 

P3.10 57 1000 ◙ 65535 ~ 1 تعداد پالس انکودر 

P3.11 
انتخاب جهت چرخش 

 انکودر

 : راستگرد 0

 : چپگرد 1
◙ 0 58 

P3.12 منبع تنظیم گشتاور 

 : غیر فعال 0

 : کی پد 1

 AI1 : ورودي آنالوگ 2

 AI2 : ورودي آنالوگ 3

 AI3 : ورودي آنالوگ 4

 AI4 : ورودي آنالوگ 5

 HDI1 : ورودي پالس سرعت بالا 6

 HDI2 : ورودي پالس سرعت بالا 7

 : ارتباط سریال 8

○ 0 59 

P3.13 
مقدار گشتاور تنظیمی 

 کی پد
-100.0 ~ 100.0% ○ 50.00% 60 

P3.14 61 %150.00 ○ %200.0 ~ 0.0 حد گشتاور 
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 V/F: گروه پارامترهاي کنترل  P4گروه 

P4.00  انتخاب منحنیV/F 

 : مدل خطی 0

 : مدل منحنی قابل تعریف 1

 1.3X( 1.3(: منحنی درجه  2

    1.7X(  1.7(: منحنی درجه 3

  2X(    2(: منحنی درجه 4

◙ 0 62 

P4.01 
بوست گشتاور  

Vboost 

 تنظیم گشتاور اتوماتیک:  0.0%

0.1 ~ 10.0% 
○ 1.00% 63 

P4.02 
فرکانس نقطه شکست 

 شیب بوست

0.0 ~ 50.0% 

 64 %20.00 ◙ تنظیم میشود P4.01ولتاژ بوست با پارامتر 

 V/Fتنظیم نقاط منحنی 

P4.03 
 1فرکانس نقطه شکست

)f1( 
0.00Hz ~ P4.05 ◙ 5.00Hz 65 

P4.04 
 1ولتاژ نقطه شکست

)V1( 
0.0 ~ 100.0% ◙ 10.00% 66 

P4.05 
 2فرکانس نقطه شکست

)f2( 
P4.03 ~ P4.07 ◙ 30.00Hz 67 

P4.06 
 2نقطه شکستولتاژ 

)V2( 
0.0 ~ 100.0% ◙ 60.00% 68 

P4.07 
 3فرکانس نقطه شکست

)f3( 
P4.05 ~ P2.01 ◙ 50.00Hz 69 

P4.08 
 3ولتاژ نقطه شکست

)V3( 
0.0 ~ 100.0% ◙ 

100.00
% 

70 

 V/Fجبرانسازي لغزش 

P4.09  جبرانسازي لغزشV/F 0.00 ~ 10.00 Hz ○ 0.0Hz 71 

 DCتنظیم سطح ولتاژ 

P4.10 
سیستم  ; AVRتابع 

 رگولاسیون ولتاژ

 : غیر فعال 0

 : فعال در هر شرایط 1

 فعال شود : در زمان کاهش سرعت غیر 2

○ 1 72 

P4.11 
مد اتوماتیک ذخیره 

 سازي انرژي

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 0 73 
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 فعال و غیر فعال کردن چپگرد/راستگرد

P4.12 

فعال کردن 

چپگرد/راستگرد موقع 

 روشن شدن

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 0 74 

 : گروه پارامترهاي ترمینالهاي ورودي P5گروه 

P5.00  انتخاب وروديHDI 

 بصورت سرعت بالا HDI2 و HDI1 : ورودي 0

 HDI2 و ON/OFF بصورت HDI1 : ورودي 1

 سرعت بالا

 HDI1 و ON/OFF بصورت HDI2 : ورودي 2

 سرعت بالا

 وروديبصورت  HDI2 و HDI1 : ورودي 3

ON/OFF 

◙ 0 75 

P5.01 
انتخاب ورودي با ارتباط 

 سریال

 : واقعی 0

 : مجازي 1
◙ 0 76 

 قابل پروگرام میباشند)  HDI2و   HDI1و   S1~S5تنظیم ورودیهاي دیجیتال ( ورودیهاي 

P5.02 
تابع ورودي دیجیتال 

S1 
 77 1 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.03 
تابع ورودي دیجیتال 

S2 
 78 4 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.04 
تابع ورودي دیجیتال 

S3 
 79 7 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.05 
تابع ورودي دیجیتال 

S4 
 80 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.06 
تابع ورودي دیجیتال 

S5 
 81 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.07 
تابع ورودي دیجیتال 

HDI1 
 82 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.08 
 تابع ورودي دیجیتال 

HDI2 
 83 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.09 
تابع ورودي دیجیتال 

S6 
 84 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.10 
تابع ورودي دیجیتال 

S7 
 85 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0

P5.11 
تابع ورودي دیجیتال 

S8 
 86 0 ◙ یزيبرنامه ر : ترمینال ورودي قابل 55 - 0
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 تنظیمات مقادیر ترمینالها در جدول ذیل توضیح داده شده است

 

 12 غیر فعال 0
پاك کردن حافظه 

Up/Down 
 توقف سرعت پله اي 24

 PIDتوقف  B 25و  Aسوئیچ بین رفرنس  13 راستگرد 1

 توقف مد تراورز A+B 26و  Aسوئیچ بین رفرنس  14 چپگرد 2

 ریست مد تراورز A+B 27و  Bسوئیچ بین رفرنس  15 سیمه 3کنترل  3

 کانتر ریست 28 سرعت پله اي 1ورودي  16 سرعت جاگ راستگرد 4

 ریست طول 29 سرعت پله اي 2ورودي 17 سرعت جاگ چپگرد 5

6 
 Coastingاستپ بدون رمپ  

Stop 
 ورودي نگه داشتن شتاب 30 سرعت پله اي 3ورودي 18

 31 سرعت پله اي 4ورودي  19 ریست فالت 7
غیر فعال کردن مد کنترل 

 گشتاور

 رزرو 52~32 قفل سرعت پله اي فعال 20 توقف موتور 8

 JOGورودي سرعت  ACC/DEC 53شتاب  1ورودي  21 ورودي فالت خارجی 9

 رزرو ACC/DEC 54~55شتاب  2ورودي UP 22فرمان  10

 Down 23فرمان  11
ساده هنگام   PLCریست مد 

 استپ

   

 

P5.12 

 ON/OFFزمان فیلتر 

ترمینالهاي ورودي 

 دیجیتال

1 ~ 10 ○ 5 87 

P5.13 

مد کنترل 

 چپگرد/راستگرد

(FWD/REV) 

 کنترل دو سیمه 1: مد  0

 کنترل دو سیمه 2: مد  1

 کنترل سه سیمه 1: مد  2

 کنترل سه سیمه 2: مد  3

◙ 0 88 

 Up/Downتنظیم شتاب فرکانس 

P5.14 

مقدار تغییر فرکانس 

درهر ثانیه ( شاسی 

 )Up/Downهاي 

0.01 ~ 50.00 Hz/s ○ 
0.050Hz

/s 
89 

 AI1تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.15  حد پایینAI1 0.00 ~ 10.00V ○ 0.00V 90 

P5.16 
  AI1حد پایین 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 91 
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P5.17  حد بالايAI1 0.00 ~ 10.00V ○ 10.00V 92 

P5.18 
  AI1حد بالاي 

 بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 93 

P5.19 
  ثابت زمانی فیلتر

AI1 
0.00 ~ 10.00s ○ 0.10s 94 

 AI2تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.20  حد پایینAI2 0.00 ~ 10.00V ○ 0.00V 95 

P5.21 
  AI2حد پایین 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 96 

P5.22  حد بالايAI2 0.00 ~ 10.00V ○ 5.00V 97 

P5.23 
  AI2حد بالاي 

 بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 98 

P5.24 
  ثابت زمانی فیلتر

AI2 
0.00 ~ 10.00s ○ 0.10s 99 

 AI3تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.25  حد پایینAI3 0.00 ~ 10.00V ○ 0.00V 100 

P5.26 
  AI3حد پایین 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 101 

P5.27  حد بالايAI3 0.00 ~ 10.00V ○ 10.00V 102 

P5.28 
  AI3حد بالاي 

 بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 103 

P5.29 
  ثابت زمانی فیلتر

AI3 
0.00 ~ 10.00s ○ 0.10s 104 

 AI4تنظیم محدوده ورودي آنالوگ 

P5.30  حد پایینAI4 0.00 ~ 10.00V ○ 0.00V 105 

P5.31 
  AI4حد پایین 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 106 

P5.32  حد بالايAI4 0.00 ~ 10.00V ○ 10.00V 107 

P5.33 
  AI4حد بالاي 

 بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 108 

P5.34 
  ثابت زمانی فیلتر

AI4 
0.00 ~ 10.00s ○ 0.10s 109 
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 HDIانتخاب ورودي 

P5.35  انتخاب وروديHDI1 0 رفرنس سرعت مانند  : ورودي رفرنس 

 High Speed   : ورودي کانتر سرعت بالا 1

 : ورودي طول 2

 : رزرو 4 - 3

◙ 0 110 

P5.36  انتخاب وروديHDI2 ◙ 0 111 

 HDI1تنظیم محدوده ورودي 

P5.37  حد پایینHDI1 0.0 ~ 50.0kHz ○ 0.0kHz 112 

P5.38 
 HDI1حد پایین 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 113 

P5.39  حد بالايHDI1 0.0 ~ 50.0kHz ○ 50.0kHz 114 

P5.40 
 HDI1حد بالاي 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 115 

P5.41 
  ثابت زمانی فیلتر

HDI1 
0.00 ~ 10.00s ○ 0.10s 116 

 HDI2تنظیم محدوده ورودي 

P5.42  حد پایینHDI2 0.0 ~ 50.0kHz ○ 0.0kHz 117 

P5.43 
 HDI2حد پایین 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 118 

P5.44  حد بالايHDI2 0.0 ~ 50.0kHz ○ 50.0kHz 119 

P5.45 
 HDI2حد بالاي 

  بر حسب درصد
-100.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 120 

P5.46 
  ثابت زمانی فیلتر

HDI2 
0.00 ~ 10.00s ○ 0.10s 121 

 : گروه پارامترهاي ترمینالهاي خروجی P6گروه 

P6.00  انتخابHDO 
 : خروجی پالس سرعت بالا 0

 ON-OFF: خروجی معمولی 1
◙ 0 122 

 تنظیم خروجیهاي دیجیتال و رله

P6.01  پروگرام خروجیY1 0 - 31 123 1 ○ باز : خروجی دیجیتال کلکتور 

P6.02  پروگرام خروجیY2 0 - 31 124 0 ○ باز : خروجی دیجیتال کلکتور 

P6.03 
 HDOپروگرام خروجی 

 ON/OFFبصورت 
 125 0 ○ باز : خروجی دیجیتال کلکتور 31 - 0

P6.04 
  پروگرام خروجی

  ) RO1(  1رله 
 126 3 ○ : خروجی رله 31 - 0

P6.05 
  پروگرام خروجی

 ) RO2(  2رله 
 127 0 ○ : خروجی رله 31 - 0
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P6.06 
  پروگرام خروجی

 ) RO3(  3رله 
 128 0 ○ : خروجی رله 31 - 0

 در جدول ذیل توضیح داده شده استتنظیمات ترمینالهاي خروجی  

 

  حالت آماده به کار  16  کار در فرکانس صفر 8  غیر فعال  0

  9  موتور راستگرد  1
شمارنده کانتر به مقدار  رسیدن

  رفرنس کانتر
17  

استارت پمپ کمکی 

1  

  18  رسیدن شمارنده کانتر به مقدار خاص  10  موتور چپگرد  2
استارت پمپ کمکی 

2  

 19  رسیدن به طول مورد نظر 11  خروجی فالت  3
موتور در حالت 

  استارت

  خروجی پالس توقف 20  ساده PLCانجام یک سیکل   12  اضافه بار موتور  4

  رسیدن به زمان کارکرد مشخص  13  اضافه بار اینورتر 5
21 ~ 
33 

  رزرو

     رسیدن به حد بالاي فرکانس  FDT 14ناحیه فرکانسی   6

7  
رسیدن به فرکانس 

  مشخص
     به حد پائین فرکانس رسیدن  15

 
 

 تنظیم خروجیهاي آنالوگ

P6.07 
 1تابع خروجی آنالوگ

)AO1( 
 129 0 ○ : خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزي 14 ~ 0

P6.08 
 2تابع خروجی آنالوگ

)AO2( 
 130 0 ○ : خروجی آنالوگ قابل برنامه ریزي 14 ~ 0

P6.09  تابع خروجیHDO 
قابل برنامه  : خروجی پالس سرعت بالا 14 ~ 0

 ریزي
○ 0 131 

 تنظیمات خروجی آنالوگ در جدول ذیل آمده است

 

  از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 ~ 0  فرکانس خروجی موتور 0

  از فرکانس صفر تا فرکانس ماکزیمم تغییر می کند  P0.07 ~ 0  فرکانس رفرنس 1

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

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

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

  *2 ~ 0(توان نامی)  توان خروجی 5

 * 2 ~ 0(گشتاور نامی)  گشتاور خروجی 6

 AI1  0 ~ 10Vولتاژ ترمینال  7

 AI2 0 ~ 10V/0 ~ 20 mAولتاژ یا جریان ترمینال  8
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  AI3 -10 ~ 10Vولتاژ ترمینال  9

  AI4 0 ~ 10Vولتاژ ترمینال  10

 HDI1 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودي  11

 HDI2 0.1 ~ 50.0 KHzفرکانس ورودي  12

  ~ P8.19   0طول اولیه تنظیم شده   مقدار طول 13

  ~ P8.22   0شماره اولیه تنظیم شده   مقدار شمارنده کانتر 14
  

 AO1 1تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.10 
  AO1حد پایین 

 بر حسب درصد
0.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 132 

P6.11  حد پایینAO1 0.00 ~ 10.00V ○ 0.00V 133 

P6.12 
  AO1حد بالاي 

 بر حسب درصد
0.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 134 

P6.13  حد بالايAO1 0.00 ~ 10.00V ○ 10.00V 135 

 AO2 2تنظیم محدوده خروجی آنالوگ

P6.14 
 AO2حد پایین 

 بر حسب درصد
0.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 136 

P6.15  حد پایینAO2 0.00 ~ 10.00V ○ 0.00V 137 

P6.16 
  AO2حد بالاي 

 بر حسب درصد
0.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 138 

P6.17  حد بالايAO2 0.00 ~ 10.00V ○ 10.00V 139 

 HDOتنظیم محدوده خروجی 

P6.18 
  HDOحد پایین 

 بر حسب درصد
0.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 140 

P6.19  حد پایینHDO 0.00 ~ 10.00V ○ 0.0kHz 141 

P6.20 
  HDOحد بالاي 

 بر حسب درصد
0.0 ~ 100.0% ○ 100.00% 142 

P6.21  حد بالايHDO 0.00 ~ 10.00V ○ 50.0kHz 143 

 : گروه پارامترهاي تعاریف نمایشگرP7گروه  

P7.00 (پسورد) 144 0 ○ 65535 ~ 0 تعریف رمز 

P7.01 انتخاب زبانLCD 0 145 0 ○ : انگلیسی 

P7.02 کپی کردن پارامترها 

 : غیر فعال 0

 LCD : آپلود کردن پارامترها در 1

 LCD : دانلود کردن پارامترها در 2

◙ 0 146 
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 QUICK/JOGتعریف کلید 

P7.03 
تعریف کلید 

QUICK/JOG 

 : مد دیباگ کردن سریع 0

 : شاسی چپ گرد و راست گرد کردن موتور 1

 Jog : سرعت 2

 DOWN و UP : ریست رفرنس سرعت در مد 3

◙ 0 147 

 STOP/RSTتعریف کلید 

P7.04 

 تعریف شاسی

STOP/RESET 
 

 (P0.01 = 0)مد کنترل پنل  –فعال  : 0

 

مد کنترل پنل یا کنترل ترمینال  –فعال  : 1

(P0.01 = 0 or 1) 
 
مد کنترل پنل یا کنترل سریال  –فعال  : 2

(P0.01 = 1 or 2) 

  

 همیشه فعال : 3

○ 0 148 

P7.05 
انتخاب پانل نمایش 

 دهنده

 اسـت ، وقتـی پانـل : اولویت با پانـل خـارجی 0

 وصل است پانل محلی غیر فعال می شود. خارجی

 

 و نمایش می دهند : هر دو پانل وجود دارد 1

 ولی کلیدهاي پانل خارجی فعال میباشند.

 

 و نمایش می دهند : هر دو پانل وجود دارد 2

 ولی کلیدهاي پانل محلی فعال میباشند.

 

 .و فعال میباشند : هر دو پانل وجود دارد 3

○ 0 149 

P7.06 
انتخاب  مقادیر جهت 

 RUNنمایش به هنگام 
0 ~ 0xFFFF ○ 0x00FF 150 

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

سرعت 

  موتور

توان 

  خروجی

گشتاور 

  خروجی

رفرنس 

PID 

فیدبک 

PID 

وضعیت 

ترمینالهاي 

  ورودي

وضعیت 

ترمینالهاي 

  خروجی

ورودي 

AI1 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودي 

AI2 
 AI4ورودي  AI3ورودي 

فرکانس 

HDI1 

فرکانس 

HDI2 

شماره پله 

PLC 
  مقدار طول

مقدار 

  شمارنده 
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P7.07 
انتخاب  مقادیر جهت 

 Stopنمایش به هنگام 
0 ~ 0xFFFF ○ 0x00FF 151 

BIT0  BIT1  BIT2  BIT3  BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 

فرکانس 

  رفرنس

ولتاژ باس 

DC 

وضعیت 

ترمینالهاي 

  ورودي

وضعیت 

ترمینالهاي 

 خروجی

رفرنس 

PID 

فیدبک 

PID 

ورودي 

AI1  

ورودي 

AI2 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 

ورودي 

AI3 

ورودي 

AI4 

فرکانس 

HDI1 

فرکانس 

HDI2 

شماره پله 

PLC 

مقدار 

  طول

مقدار 

  شمارنده 

  

  رزرو

 

 دماي دستگاه

P7.08 100 ~ 0 دماي ماجول یکسوساز °C ®   152 

P7.09  دماي ماجولIGBT 0 ~ 100 °C ®   153 

 ورژن نرم افزار

P7.10  ورژن سافت ورMCU 154   ® تنظیمات کارخانه 

P7.11  ورژن سافت ورDSP 155   ® تنظیمات کارخانه 

 زمان کارکرد دستگاه

P7.12 65535 ~ 0 زمان کارکرد h ®   156 

 فالتهاي ذخیره شده در حافظه

P7.13 نوع فالت سومی از آخر 

  
  
  

®   157 

P7.14 158   ® نوع فالت دومی از آخر 

P7.15 159   ® نوع فالت اخیر 

 مقادیر ذخیره شده در حافظه هنگام آخرین فالت

P7.16 
فرکانس خروجی در 

 آخرین فالت
 160   ® مقدار فرکانس خروجی اینورتر زمان آخرین فالت

P7.17 
جریان خروجی در 

 آخرین فالت
 161   ® اینورتر زمان آخرین فالتمقدار جریان خروجی 

P7.18 
در  DCولتاژ باس 

 آخرین فالت
 162   ® اینورتر زمان آخرین DCمقدار  ولتاژ باس 

P7.19 
وضعیت ترمینالهاي 

 ورودي در آخرین فالت
  ®   163 

P7.20 

وضعیت ترمینالهاي 

خروجی در آخرین 

 فالت

  ®   164 
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 : گروه پارامترهاي کاربردي خاص P8گروه 

 تنظیم شتابهاي افزایشی و کاهشی اول، دوم و سوم

P8.00 
 1شتاب افزایشی زمان

)ACC1( 
0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 165 

P8.01 
 1زمان شتاب کاهشی

)DEC1( 
0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 166 

P8.02 
 2شتاب افزایشی زمان

)ACC2( 
0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 167 

P8.03 
 2زمان شتاب کاهشی

)DEC2( 
0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 168 

P8.04 
 3شتاب افزایشی زمان

)ACC3( 
0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 169 

P8.05 
 3زمان شتاب کاهشی

)DEC3( 
0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 170 

 Jogتنظیمات سرعت 

P8.06  مقدار فرکانسJog 0.00 ~ P0.07 ○ 5.00Hz 171 

P8.07 
زمان شتاب افزایشی 

Jog 
0.0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 172 

P8.08 
زمان شتاب کاهشی 

Jog 
0.0 ~ 3600.0 s ○ 20.0s 173 

 Skip Frequencyتعیین فرکانس پرش 

P8.09  0.00 1فرکانس پرش ~ P0.07 ○ 0.00Hz 174 

P8.10  0.00 2فرکانس پرش ~ P0.07 ○ 0.00Hz 175 

P8.11 0.00 دامنه فرکانس پرشی ~ P0.07 ○ 0.00Hz 176 

 توابع تراورس:

 اصلی باند فرکانسیو شتابهاي کاهنده و افزاینده و پهناي  Jitterتعریف فرکانس مرکزي تراورس و باند فرکانس پرشی  

P8.12 177 %0.00 ○ %100 ~ 0.0 دامنه تابع تراورس 

P8.13  فرکانسJitter 0.0 ~ 50.0% ○ 0.00% 178 

P8.14  3600.0 ~ 0.1 افزایش تراورسزمانs ○ 5.0s 179 

P8.15 3600.0 ~ 0.1 زمان کاهش تراورسs ○ 5.0s 180 

 پارامترهاي ریست اتوماتیک

P8.16 181 0 ○ 3 ~ 0 تعداد ریست اتوماتیک 

P8.17 عملکرد رله فالت 
 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 0 182 

P8.18 100.0 ~ 0.1 زمان  ریست اتوماتیکs ○ 1.0s 183 
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 پارامترهاي مربوط به طول: توابع مربوط به اندازه گیري طول مشخص، طول محصول و فانکشن هاي مربوطه

P8.19 65535 ~ 1 طول تنظیم شده m ○ 1000 184 

P8.20 65535 ~ 0 طول واقعی m ○ 0 185 

P8.21 
تعداد پالسها در هر 

 سیکل
0.1 ~ 6553.5 ○ 100 186 

 توابع مربوط به کانتر پارامترهاي تابع شمارش:

P8.22 187 1000 ○ 65535 ~ 1 مقدار  اولیه  کانتر 

P8.23 
مقدار  تعیین شده  

 کانتر
1 ~ 65535 ○ 1000 188 

 مدت زمان استارت بودن موتور

P8.24  تنظیم زمانRunning 0 ~ 65535h ○ 65535 189 

 FDTتوابع فرکانس 

P8.25  سطح فرکانسFDT 0.00 ~ P0.07 ○ 50.00Hz 190 

P8.26  تاخیر فرکانسFDT 0.0 ~ 100.0% ○ 5.00% 191 

 رسیدن به  فرکانس مشخص شده

P8.27 
رسیدن به فرکانس 

 مشخص شده
 192 %0.00 ○  (فرکانس ماکزیمم) 100.0% ~ 0.0

 تابع افت سرعت متناسب با گشتاور موتور

P8.28 10.00 ~ 0.00 کنترل افت سرعتHz ○ 0.00Hz 193 

 پمپ بصورت همزمان 3یا  2انتخاب موتور کمکی در کنترل 

P8.29 انتخاب موتور کمکی 

 : غیر فعال 0

 1: موتور  1

 2: موتور  2

 : هر دو موتور 3

◙ 0 194 

 تنظیم تاخیر در کنترل پمپهاي کمکی

P8.30 
تاخیر در استارت و 

 1استپ موتور
0.0 ~ 3600.0s ○ 5.0s 195 

P8.31 
و تاخیر در استارت 

 2استپ موتور
0.0 ~ 3600.0s ○ 5.0s 196 

 در کنترل ترمز دینامیکی DCتعیین سطح ولتاژ 

P8.32 750.0 ~ 320.0 تنظیم سطح ولتاژ ترمزV ○ 696.5V 197 

 پارامترهاي بازدارنده نوسان

P8.33 
پارامتر باز دارنده نوسان  

 در فرکانس پائین
0 ~ 9999 ○ 1000 198 

P8.34 
دارنده نوسان  پارامتر باز 

 در فرکانس بالا
0 ~ 9999 ○ 1000 199 
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 PID: گروه پارامترهاي  P9گروه 

 PIDتنظیمات رفرنس و فیدبک 

P9.00 
انتخاب محل رفرنس 

PID 

 : کی پد 0

 AI1 : ورودي آنالوگ 1

 AI2 : ورودي آنالوگ 2

 AI3 : ورودي آنالوگ 3

 AI4 : ورودي آنالوگ 4

 HDI1 : ورودي 5

 HDI2 : ورودي 6

 : ارتباط سریال 7

8  :PLC ساده  

○ 0 200 

P9.01 201 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- میزان رفرنس کی پد 

P9.02 
انتخاب محل فیدبک 

PID 

 AI1 : ورودي آنالوگ 0

 AI2 : ورودي آنالوگ 1

 AI3 : ورودي آنالوگ 2

 AI4 : ورودي آنالوگ 3

 AI1-AI2 : ورودي آنالوگ 4

 AI3-AI4 : ورودي آنالوگ 5

 HDI1 : ورودي 6

 HDI2 : ورودي 7

 HDI1-HDI2 : ورودي 9

 : رتباط سریال 9

○ 0 202 

 PIDخروجی مثبت یا منفی 

P9.03  خروجیPID 
 : مثبت 0

 : منفی 1
○ 0 203 

 PIDتنظیم ضرایب گین ، دیفرانسیل و انتگرال 

P9.04  ضریب گینKp 0.00 ~ 100.00 ○ 0.1 204 

P9.05  زمان انتگرالTi 0.01 ~ 10.00s ○ 0.10s 205 

P9.06  زمان دیفرانسیلTd 0.01 ~ 10.00s ○ 0.00s 206 

P9.07 
سیکل نمونه برداري 

)T( 
0.01 ~ 100.00s ○ 0.50s 207 

P9.08  حد بایاسBias limit 0.0 ~ 100.0% ○ 0.00% 208 

 PIDزمان فیلتر خروجی 

P9.09 
زمان فیلتر خروجی 

PID 
0.01 ~ 10.00s ○ 0.00s 209 
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 تنظیم آلارم قطعی سیگنال فیدبک

P9.10 
محدوده قطعی سیگنال 

 فیدبک
0.0-100.0% ○ 0.00% 210 

P9.11 
زمان قطعی سیگنال 

 فیدبک
0.0-3600.0S ○ 1.0s 211 

 ساده PLC: گروه پارامترهاي تعریف سیستم شانزده پله سرعت مختلف و  PAگروه 

 ساده PLCانتخاب مد 

PA.00  مدPLC ساده 

 : استپ پس از یک سیکل کاري 0

: چرخش موتور با آخرین فرکانس پس از یـک  1

 سیکل کاري

 : تکرار سیکل کاري بصورت پیوسته 2

○ 0 212 

 ساده در زمان قطع برق PLCذخیره وضعیت 

PA.01 
ساده پس  PLCذخیره 

 از قطع برق

 .: غیر فعال ، هنگام قطع برق ذخیره نمی شود 0

 .ذخیره می شود هنگام قطع برق  : فعال، 1

: هنگام استپ ذخیره می شود، هنگام قطع برق  2

 .ذخیره نمی شود

○ 0 213 

 تنظیم مقدار سرعتهاي پله اي و مدت زمان کار هر کدام

PA.02  214 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 0سرعت پله اي 

PA.03 
مدت زمان کار با 

 0سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 215 

PA.04  216 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 1سرعت پله اي 

PA.05 
مدت زمان کار با 

 1سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 217 

PA.06  218 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 2سرعت پله اي 

PA.07 
مدت زمان کار با 

 2سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 219 

PA.08  220 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 3سرعت پله اي 

PA.09 
مدت زمان کار با 

 3سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 221 

PA.10  222 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 4سرعت پله اي 

PA.11 
مدت زمان کار با 

 4سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 223 

PA.12  224 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 5سرعت پله اي 

PA.13 
مدت زمان کار با 

 5سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 225 

PA.14  226 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 6سرعت پله اي 
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PA.15 
مدت زمان کار با 

 6سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 227 

PA.16  228 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 7سرعت پله اي 

PA.17 
مدت زمان کار با 

 7سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 229 

PA.18  230 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 8سرعت پله اي 

PA.19 
مدت زمان کار با 

 8سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 231 

PA.20  232 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 9سرعت پله اي 

PA.21 
مدت زمان کار با 

 9سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 233 

PA.22  234 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 10سرعت پله اي 

PA.23 
مدت زمان کار با 

 10سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 235 

PA.24  236 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 11سرعت پله اي 

PA.25 
مدت زمان کار با 

 11سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 237 

PA.26  238 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 12سرعت پله اي 

PA.27 
مدت زمان کار با 

 12سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 239 

PA.28  240 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 13سرعت پله اي 

PA.29 
مدت زمان کار با 

 13سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 241 

PA.30  242 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 14سرعت پله اي 

PA.31 
مدت زمان کار با 

 14سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 243 

PA.32  244 %0.00 ○ %100.0 ~ 100.0- 15سرعت پله اي 

PA.33 
مدت زمان کار با 

 15سرعت پله اي 
0 ~ 6553.5 s ○ 0.0s 245 

 انتخاب شتاب افزایشی و کاهشی براي سرعتهاي پله اي

PA.34 
براي  ACC/DECزمان 

 7-0پله هاي 
0 ~ 65535 ○ 0 246 

PA.35 
براي  ACC/DECزمان 

 15-8پله هاي 
0 ~ 65535 ○ 0 247 

 تنظیم واحد زمان سرعتهاي پله اي

PA.36 واحد زمان 
 : ثانیه 0

 : ساعت 1
◙ 0 248 
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 : گروه توابع حفاظتی PBگروه 

 حفاظت قطعی فازهاي ورودي و خروجی

PB.00 
حفاظت قطعی فاز 

 ورودي

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 1 249 

PB.01 
حفاظت قطعی فاز 

 خروجی

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 1 250 

 حفاظت اضافه بار موتور

PB.02 حفاظت اضافه بار موتور 

 : غیر فعال 0

 معمولی بدون فن اضافی : فعال با شرط موتور 1

 با فن اضافی : فعال و موتور فرکانسی 2

◙ 2 251 

PB.03 
تنظیم جریان اضافه بار 

 موتور
20.0 ~ 120% ○ 100.00% 252 

 بار با تنظیم خروجی جهت اخطار

PB.04 253 %130.00 ○ %150.0 ~ 20.0 مقدار حد اضافه بار 

PB.05 
انتخاب معیار مقایسه 

 جریان اضافه بار

 نامی موتور جریان  : اضافه بارهمیشه 0

 : اضافه بار هنگام کار با سرعت ثابت، جریان 1

 نامی موتور

 : اضافه بارهمیشه با جریان نامی اینورتر 2

 : اضافه بار هنگام کار با سرعت ثابت، جریان 3

 نامی اینورتر

◙ 0 254 

PB.06 
زمان تاخیر در فالت 

 اضافه بار
0.0 ~ 30.0 s ○ 5.0s 255 

 پارامترهاي کنترل افت ولتاژ

PB.07 600.0 ~ 230 مقدار افت ولتاژV ○ 450.0V 256 

PB.08 
کاهش فرکانس مقدار 

 زمان افت ولتاژ
0.00Hz ~ P0.07 ○ 0.00Hz 257 

 کنترل اضافه ولتاژ به هنگام کاهش دور

PB.09 
حفاظت اضافه ولتاژ به 

 هنگام کاهش دور

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 0 258 

PB.10 259 %125 ○ %150 ~ 110 حد حفاظت اضافه ولتاژ 

 محدود کردن سرعتپارامترهاي کنترل اضافه جریان موتور با 

PB.11 
محدود کردن اتوماتیک 

 جریان

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
○ 1 260 

PB.12 
حد حفاظت اضافه 

 جریان با تنظیم دور
 261 %160 ○  جریان نامی موتور 200% ~ 50



      VXراھنمای نصب و راه اندازی درایو ھای سری 

150 
 

 

PB.13 

حد کاهش فرکانس 

محدود کردن  جهت

 جریان

0.00 ~ 50.00Hz/s ○ 1.00Hz/s 262 

 : گروه پارامترهاي ارتباط سریال PCگروه 

 ه است.براي ارتباط سریال نیاز به کارت ارتباطی سریال می باشد و توضیحات مربوطه در راهنماي کارت ارایه شد

 : گروه پارامترهاي تکمیلی PDگروه 

 انتخاب محل تنظیم پارامتر حد بالاي فرکانس

PD.00 
محل تنظیم پارامتر حد 

 بالاي فرکانس

 کی پد:  0

 AI1   1ورودي آنالوگ:  1

 AI2   2ورودي آنالوگ:  2

 AI3  3ورودي آنالوگ:  3

 AI4  4ورودي آنالوگ:  4

 HDI1  1ورودي سرعت بالا:  5

 HDI2  2ورودي سرعت بالا:  6

 ارتباط سریال:  7

○ 0 270 

 Normaly Closeیا   Normaly Openتعیین فعال شدن ترمینالهاي  ورودیهاي دیجیتال بصورت 

PD.01 
انتخاب ورودیها بصورت 

NO/NC 
0 ~ 0x3FF ○ 0x000 271 

 : تنظیمات کارخانه PEگروه 

 جهت تنظیمات کارخانه اي می باشند و مورد استفاده کاربر نیستند. PEگروه 
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