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 مقدمه
و  V/Fحلقه باز  یهاکنترل سرعت و گشتاور موتور به روش یتبا قابل NE100 یسر ینورترهایا

Vector Control کنترل  یبرا ینهگز ینساده، بهتر یماتتنظ ینبا دقت قابل قبول و همچن

 .شودیمحسوب م یچیدهنه چندان پ هاییستمس

فن  پمپ و یسر ینورترهایبه عنوان امتغیر گشتاور  یدتول یتبا قابل NP100 یسر اینورترهای

 .هستندانتخاب  ینبهتر یلقب یناز ا ییکاربردها یو برا شوندیمحسوب م

 

 ینورترهایا کشییمو س یاندازراه یم،از نحوه تنظ یاشده است خلاصه یدفترچه سع ینا در

 تیبه وب سا یشترکسب اطلاعات ب یداده شود. برا یحبه طور کوتاه توض NP100و  NE100 یسر

 .ییددو دستگاه مراجعه نما ینا یهاپارامتر یمو تنظ یشرکت و کتاب جامع راه انداز
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 اندازی دستگاهنصب و راه -1

 خواهد شد. یانسان یو کل یموجب صدمات جزئ  علامت عدم توجه بهاخطار!  

 حادثه ساز باشد. تواندیتوسط افراد ناآشنا به برق م ینورترنصب ا 

 قهیبرق کردن دستگاه، پنج تا ده دق یدستگاه، پس از ب یرتعم یاو  یسبه هنگام سرو 

 .یدآن صبر کن یولتاژ داخل یهجهت تخل

 هایینالترم یدتوجه داشته باش U, V, W هایینالترم دستگاه و یخروج  

R, S, T باشندیدستگاه م یورود. 

 یدارت دستگاه را به چاه ارت مجموعه متصل کن ینالحتما ترم. 

 مشخصات فنی دستگاه -1-1
 آمده است. 1-1 جدولدر  NE100و NP100مشخصات فنی اینورترهای سری 

 محصول یفن مشخصات 1-1 جدول

 NE100و  NP100 مشخصات 

ت
لی

قاب
ی

صل
ی ا

ها
   

(M
ai

n
 F

ea
tu

re
)

 

 سنکرونآهای قابلیت راه اندازی موتور 

Supports asynchronous motor 
 دارد 

 های کنترلیروش

Control Methods 

 V/F Control 

 Sensorless Flux Vector Control (SFVC) 
 Vector controlدر حالت کنترلی  گشتاور اولیه

Starting Torque in Vector control 
 150% - 0.5Hz 

 دقت سرعت و گشتاور

Speed & Torque Accuracy 
 0.1% 

 های موتورگیری خودکار پارامتراندازه

Motor Auto tuning  
 دارد 

 بیشترین فرکانس خروجی

Output Maximum Frequency  
 600Hz 

 V/F controlدر حالت کنترلی  افزایش گشتاور

Torque boost in V/F control 
 0.1% - 10% 

 داخلی PIDکنترلر 

Integrated PID Controller 
 دارد 

PLC داخلی 

Build-In PLC 

 7 Digital Inputs 

 2 Relay Outputs 

 1 Transistor open-collector Output 

 RS485 (Modbus-RTU)ارتباط سریال 

Serial communication RS485 (Modbus-RTU) 

 Baud-rate: Up to 38400 bps  

 Format: <8,N,1>, <8,E,1>, <8,O,1>, 
    <8,N,2>, <8,E,2>, <8,O,1>, 
    <7,N,1>, <7,E,1>, <7,O,1>, 
    <7,N,2>, <7,E,2>, <7,O,1> 

 Mods: Slave 
 فرکانس کریر

Carrier Frequency 
 1Hz – 15 KHz 
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 NE100و  NP100 مشخصات 

 ورودی و خروجی آنالوگ

Analog Inputs / Outputs 

 1 Analog Inputs (-10 - +10v) 

 1 Analog Inputs (0-10v / 4-20mA) 

 1 Analog Output (0-10v / 4-20mA) 

 1 Analog Output (0-10v) 

 V/Fمنحنی 

V/F Curves  

 Linear Curve 

 Multi-Point Curve 

 Nth Power Curve 

 گیریابزمان شتمدت 

Acceleration / Deceleration Time 
 0.0Sec – 3600.0Sec 

 ترمز DCتزریق جریان 

DC Brake 
 0-50Sec / 150% 

ت
لی

قاب
ژه

وی
ی 

ها
(S

p
ec

ia
l 

Fe
at

u
re

s)
 

 

  3-%180 بارتحمل اضافهs 

 کاربردها با دقت بالا پیشرفته در عملکرد 

 ،کاهش بار حفاظت های پیشرفته در مقابل، ولتاژ، اضافه بار 

  ترمزDC  نامیجریان  %100تا مقدار 

  توابعJog 

  مختلف و قابل تنظیم گیریشتابمنحنی های 

 قابلیت دسترسی سریع به پارامترها 

  خطای آخر رخ داده 3ذخیره سازی 

یط
ح

ط م
رای

ش
 ی

(E
n

vi
ro

n
m

en
t 

co
n

d
it

io
n

)
 

 ارتفاع نصب

Installation altitude 
  متر 1000کمتر از 

 دمای کارکرد

Operation temperature 
 -10c to +50c 

 میزان رطوبت

Humidity 
  95کمتر از% 

 دمای انبار

Storage temperature 
 -20c to 60c 

 میزان ارتعاشات

Vibration 
 (0.6g)2 5.9m/s 

IP level  IP20 
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 پلاک دستگاه یحتوض -1-2

         
NVF :              AC

                 
004 :0.45KW

007:0.75KW

022:2.2KW

040:4.0KW

055:5.5KW

075:7.5KW

110:11.0KW

150:15.0KW

185:18.5KW

220:22.0KW

330:33.0KW

370:37.0KW

450:45.0KW

          
H:High Performance

G: General Purpose

P: Fan & Pump

E: Economical

                

1:             220V

2:              220V

4:              380V

5:              480V

6:              690V

NVF - 075 - NP100 - 4

 
 های مختلف دستگاهمدل مقایسه مشخصات2-1جدول 

جریان خروجی 

(A) 

جریان ورودی 

(A) 

توان خروجی 

(Kw) 
 مدل دستگاه

2.1 3.5 0.75 NVF-NE100-007-4 
2.1 3.5 0.75 NVF-NP100-007-4 
3.8 5 1.5 NVF-NE100-015-4 
3.8 5 1.5 NVF-NP100-015-4 
5.1 5.8 2.2 NVF-NE100-022-4 
5.1 5.8 2.2 NVF-NP100-022-4 
9 10.5 3.7 NVF-NE100-037-4 
9 10.5 3.7 NVF-NP100-037-4 

13 14.6 5.5 NVF-NE100-055-4 
13 14.6 5.5 NVF-NP100-055-4 
17 20.5 7.5 NVF-NE100-075-4 
17 20.5 7.5 NVF-NP100-075-4 
25 26 11 NVF-NE100-110-4 
25 26 11 NVF-NP100-110-4 
32 35 15 NVF-NE100-150-4 
32 35 15 NVF-NP100-150-4 
37 38 18.5 NVF-NE100-185-4 
37 38 18.5 NVF-NP100-185-4 
45 46.5 22 NVF-NE100-220-4 
45 46.5 22 NVF-NP100-220-4 
60 62 33 NVF-NE100-330-4 
60 62 33 NVF-NP100-330-4 
75 76 37 NVF-NE100-370-4 
75 76 37 NVF-NP100-370-4 
91 92 45 NVF-NE100-450-4 
91 92 45 NVF-NP100-450-4 
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 نصب مکانیکی دستگاه -1-3
 باشد، به  یامتر بالاتر از سطح در 1000از  یشترارتفاع نصب دستگاه ب یکهدر صورت

 دستگاه کاسته خواهد شد. ینام یدهیاناز مقدار جر %10متر  100هر  یازا

 دهد.نمودار جریان خروجی با ارتفاع محل نصب از سطح دریا را نشان می 1-1شکل 

 
 نمودار جریان خروجی با ارتفاع محل نصب 1-1شکل 

  تا  یریداطراف دستگاه در نظر بگ یخال ییفضا 2-1شکل به هنگام نصب، همانند

 شود. یادستگاه مه یسازجهت خنک یکاف یهوا

 
 مقدار فضای خالی اطراف دستگاه 2-1شکل 

 قرار دهید. یکدیگرها را در درون تابلو در کنار در هنگام نصب، دستگاه 

 با قرار دادن مانعی از ورود هوای  ها بر روی یکدیگر نصب شوند،در صورتیکه دستگاه

از هر  یگرم ناش ییتا هواگرم دستگاه زیرین به دستگاه بالایی جلوگیری کنید 

 نکند. یجاداختلال ا یگردستگاه د دستگاه در
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 یهو توسط فن و هواکش از تهو ییدرا در درون تابلو برق محبوس ننما هرگز دستگاه 

 .یدحاصل کن ینانتابلو برق اطم

 درجه  40از  بایستیداخل تابلو محل نصب دستگاه م یدما یدداشته باش توجه

 تجاوز نکند. %95رطوبت داخل تابلو از مقدار  یزانکمتر باشد و م یگرادسانت

 شده است. ارائه 3-1جدول و  3-1شکل در  دستگاه یکیمکان ابعاد 

 
 دستگاهابعاد مکانیکی  3-1شکل 

 دستگاه یکیابعاد مکان 3-1جدول 

 توان دستگاه

KW 

Overall Diameter Mounting Hole 
Mounting 

Hole 

H (mm) W (mm) D (mm) A (mm) B (mm) R (mm) 

0.75 – 2.2 153 119 155 107 144 Ø 5 

3.7 – 7.5 205 142 173 127 190 Ø 5 

11 – 15 395 280 233 204 378 Ø 6 

18.5 - 33 482 357 352 214 465 Ø 8 

37 - 45 675 465 563 240 605 Ø 10 
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 نصب الکتریکی دستگاه -1-4

راد توسط اف بایستیدستگاه م یکینصب الکتر یدوجه داشته باشت  اخطار

 انجام شود. ینورترماهر و آشنا به ا

 استفاده نمود. 4-1شکل از  توانیآن م ینصب دستگاه و اقلام جانب برای

 
 اقلام جانبی برای نصب دستگاه 4-1شکل 

External 
break 
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 یوزفیدکل 

قطع آن  انیتک فاز که جر یاسه فاز و  یوزف یکاز  بایستیو دستگاه م یستمس یتحفظ امن برای

تا در مواقع نیاز بتوان جریان ورودی  استفاده نمود باشدیدستگاه م یورود یانبرابر جر 2تا  1.5

 دستگاه را قطع نمود.

 کنتاکتور 

مورد  برق یرارکه قطع اضط یدر مواقع یول باشدینم یدستگاه ضرور یتور در ورودکنصب کنتا

قطع  یراتور بکاستفاده از کنتا باشد،یسر راه دستگاه در دسترس نم یوزفیدکل یااست و  یازن

 و کنتاکتور متناسب با توان دستگاه یوزفیدانتخاب کل برای خواهد بود. یدستگاه ضرور یورود

 کمک گرفت. 4-1جدول از  توانیم

 متناسب با توان موتورو فیوز انتخاب کنتاکتور  4-1جدول 

 کنتاکتور

(A) 

 کلیدفیوز

(A) 

 جریان ورودی

(A) 

 توان خروجی

(KW) 
 مدل دستگاه

10 10 3.5 0.75 NVF-NE100-007-4 
10 10 3.5 0.75 NVF-NP100-007-4 
10 10 5 1.5 NVF-NE100-015-4 
10 10 5 1.5 NVF-NP100-015-4 
10 16 5.8 2.2 NVF-NE100-022-4 
10 16 5.8 2.2 NVF-NP100-022-4 
16 25 10.5 3.7 NVF-NE100-037-4 
16 25 10.5 3.7 NVF-NP100-037-4 
16 25 14.6 5.5 NVF-NE100-055-4 
16 25 14.6 5.5 NVF-NP100-055-4 
25 40 20.5 7.5 NVF-NE100-075-4 
25 40 20.5 7.5 NVF-NP100-075-4 
32 63 26 11 NVF-NE100-110-4 
32 63 26 11 NVF-NP100-110-4 
50 63 35 15 NVF-NE100-150-4 
50 63 35 15 NVF-NP100-150-4 
63 100 38 18.5 NVF-NE100-185-4 
63 100 38 18.5 NVF-NP100-185-4 
80 100 46.5 22 NVF-NE100-220-4 
80 100 46.5 22 NVF-NP100-220-4 
95 125 62 33 NVF-NE100-330-4 
95 125 62 33 NVF-NP100-330-4 

120 160 76 37 NVF-NE100-370-4 
120 160 76 37 NVF-NP100-370-4 
135 200 92 45 NVF-NE100-450-4 
135 200 92 45 NVF-NP100-450-4 

  راکتورAC ورودی یا چوک 

 ACاز راکتور  توانیم یو،درا یودپل د یاز ورود یفرکانس بالا ناش هاییککاهش هارمون برای

اده استف ین. همچنیابدکاهش  یبرق ورود یشده بر رو یجادا هاییکاستفاده نمود تا مقدار هارمون

 .کندیبالا محافظت م یانرا در برابر نوسانات ولتاژ و جر یودرا ی،در ورود ACاز راکتور 
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 توان به موارد زیر اشاره کرد:یو میدر درا ACراکتور  یا استفاده از چوک یایمزااز 

  یانولتاژ و جر یمحافظت از دستگاه در مقابل نوسانات بالا 

 یشده به شبکه ورود یقتزر یفرکانس بالا  یزکاهش نو 

 دستگاه یقیتوان حق یببهبود ضر 

 فرکانس بالا هاییکدستگاه در مقابل هارمون یهامحافظت از خازن 

 طول عمر دستگاه یشافزا 

 نامشخص أکاهش خطاها با منش 

  راکتورDC  یا فیلتر هارمونیکDC 

 DC یهاتوان دستگاه از راکتور یبضر یحفرکانس بالا و تصح هاییکهارمون یرکاهش تاث برای

 .کنندیدستگاه استفاده م یوددر ور 

 یخروج یلترف AC (du/dt) 

به  یباز بروز آس یریمتر باشد، جهت جلوگ 50از  یشترکه فاصله موتور با دستگاه ب یمواقع در

ن در آ یرکه تاث ینکابل و زم یانوجود آمده مه ب یخازن یتکاهش ظرف ینموتور و همچن ندیبیقعا

  یخروج یلتراز ف بایستیم کند،یم یدانمود پ ینشت یاناتجر

AC (du/dt)  موتور استفاده نمود. یکیزدندر 

از  توانیم AC یخروج یلترو ف یورود DCراکتور  ی،ورود ACانتخاب مناسب راکتور  یبرا

 استفاده نمود. 5-1جدول 

 انتخاب مناسب راکتور و فیلتر ورودی و خروجی 5-1جدول 

 ورودی ACراکتور  خروجی ACراکتور  ورودی DCراکتور 
)اندوکتانس (Kw)توان دستگاه 

mH) 

 جریان

(A) 

)اندوکتانس

mH) 

 جریان

(A) 

)اندوکتانس

mH) 

 جریان

(A) 
- - 1.5 3 3 3 0.75 
- - 1.3 4 2.2 4 1.5 
- - 1 6 2 6 2.2 
- - 0.6 10 1.5 10 3.7 
- - 0.25 15 1.4 15 5.5 
- - 0.13 20 1 20 7.5 
- - 0.087 30 0.6 30 11 
- - 0.066 40 0.6 40 15 

0.4 80 0.052 50 0.35 50 18.5 
0.4 80 0.045 60 0.28 60 22 
0.4 80 0.032 80 0.19 80 33 

0.25 110 0.03 90 0.19 90 37 
0.25 110 0.023 120 0.13 120 45 

 
 لتر فیEMC یورود 

مجاور  یهادستگاه یگرممکن است بر د شود،یآن منتشر م یهاو کابل یوکه از درا EMC امواج

دستگاه استفاده  یدر ورود EMC یلترهایاز ف توانیاثر م ینحذف ا یبگذارد. برا یمنف یراتتاث

 نمود.
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 یلترف EMC یخروج 

اه دستگ ینب یوییراد یزو کاهش نو یکابل خروج ینشت یانجهت کاهش جر یخروج EMC فیلتر

 .گیردیو موتور مورد استفاده قرار م

  ترمز یونیتمقاومت ترمز و 

تگاه ولتاژ خط دس یشباعث افزا موتوربالا بوده و توقف  ینرسیا یدارا یستمکه س ییهاحالت در

تلف  آن مقاومت یشده بر رو یدتول یاز مقاومت ترمز استفاده نمود تا ولتاژ اضاف بایستیم شود،یم

 شود.

رفته شده گدر نظر  یترمز به صورت داخل ، یونیت 18.5KWبا توان کمتر از  هاییینورترا برای

 یاز آن استفاده نمود. برا توانی+ مPو  BR هایینالترم ینمناسب باست و با نصب مقاومت 

+ P هایینالمتصل به ترم یترمز خارج یونیتاز  بایستیم،  18.5KWاز  یشترها با توان بدستگاه

 استفاده نمود. -Pو 

 استفاده نمود. 6-1جدول از  توانمی انتخاب مقاومت ترمز مناسب یبرا

 انتخاب مقاومت ترمز 6-1جدول 

 حداقل مقدار توان مقاومت

(W) 

 حداکثر مقدار مقاومت

(Ω) 
 یونیت ترمز

توان دستگاه 

(Kw) 

 0.75 داخلی 640 200

 1.5 داخلی 320 260

 2.2 داخلی 217 390

 3.7 داخلی 130 390

 5.5 داخلی 87 520

 7.5 داخلی 63 1000

 11 داخلی 43 1000

 15 داخلی 32 1600

 18.5 خارجی 26 2000

 22 خارجی 21 2500

 33 خارجی 16 3000

 37 خارجی 13 3500

 45 خارجی 10 4000

 

 5از  یشترمز ب یونیتمتر و طول کابل  10از  یشب یدطول کابل مقاومت نبا یدتوجه داشته باش

 متر در نظر گرفته شود.

توسط  شود،یکه مقاومت ترمز در آن فعال م یمقدار ولتاژ NPو  NE یسر ینورترهای: در انکته

 .شودیم یینتع P8.25پارامتر 
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 کشی دستگاهکابل -1-5
ه به لازم و با توج یاستانداردها یتبا رعا بایستیسه فاز دستگاه م یو خروج یورود یکابل کش

 .یردتوان دستگاه انجام پذ

 استفاده نمود. 7-1ل جدواز  توانیدستگاه م نانتخاب کابل متناسب با توا برای

 انتخاب کابل مناسب با توان دستگاه 7-1ل جدو

 سطح مقطع کابل

(mm2) 

 توان دستگاه (A)جریان نامی 

(Kw) حداقل حداکثر 

3*2.5 6 3 0.75 
3*2.5 9 6 1.5 
3*2.5 9 6 2.2 
3*4 13 9 3.7 
3*4 17 13 5.5 
3*6 25 17 7.5 
3*6 32 25 11 

3*10 37 32 15 
3*10 45 37 18.5 
3*16 60 45 22 
3*16 75 60 33 
3*25 90 75 37 
3*25 110 90 45 

 50های ورودی و خروجی دستگاه باید توجه داشت حداکثر طول کابلm  در نظر

بایست گرفته شود. در مواردی که بنا به نیاز طول کابل بیشتر از این مقدار باشد می

در خروجی و نزدیک  ACدر نزدیک ورودی دستگاه و از یک چوک  ACاز یک چوک 

های مورد استفاده موتور استفاده نمود. همچنین بهتر است سایز سطح مقطع کابل

 یک درجه بزرگتر در نظر گرفته شود.

 33دستگاه با توان کمتر از  یو خروج یورود یبرا لازم به ذکر استKW  بهتر است

ارت در نظر  یمرشته آن به عنوان س یککه  یکسان داردیلرشته ش 4 یهااز کابل

بهتر است از  33KWدستگاه با توان بالاتر از  یاستفاده نمود و برا شود،یگرفته م

 تک رشته و جدا استفاده نمود. یهاکابل

 380 یهادستگاه یبراV 600از کابل  بایستیمV ینقابل تحمل ب یکه ولتاژ نام 

 استفاده نمود. باشد،یم 1KVآن حداقل  یرساناها

 درجه  70 یدر دما ینام یده یانجر ییتوانا بایستیمورد استفاده م یهاکابل

 را داشته باشند. یگرادسانت
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 های دستگاهمعرفی ترمینال -2
 های برد پاورمعرفی ترمینال -2-1

 و دستگاه سه فاز 1-2شکل در  15KWهای کمتر از توان فاز سههای برد پاور دستگاه ترمینال

 نشان داده شده است. 2-2شکل در  15KWهای بیشتر از توان

 
 15KWتوان کمتر از  فازسه های برد پاور دستگاه ترمینال 1-2شکل 

 
 15KWتوان بیشتر از  های برد پاور دستگاه سه فازترمینال 2-2شکل 

 ای برد پاورهنالیترم 1-2جدول 

 توضیحات عنوان ترمینال

R, S, T کنیم.میها متصل برق ورودی را به این ترمینال فاز دستگاههای برق ورودی سهترمینال 

P(+), P(-)  ولتاژ مثبت و منفی باسDC  ولتاژ مشترک ورودی باسDC دیگر درایوها 

PB این ترمینال و ترمینال  بینمقاومت ترمز را  ترمینال اتصال مقاومت ترمزP(+)  کنیممیمتصل. 

U, V, W شود.ها متصل میفاز مورد نظر به این ترمینالموتور سه فاز دستگاههای خروجی سهترمینال 

PE نصب درایو متصل شود. بایست این ترمینال به چاه ارت محلمی ترمینال ارت دستگاه 

تواند باعث آسیب دستگاه میهای اتصال اشتباه ورودی و خروجی  اخطار

 دستگاه شود. رسیدن به

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

 
 های برد کنترلی دستگاهترمینال 3-2شکل 
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 .ارائه شده است 2-2جدول های برد کنترل دستگاه در توضیحات مربوط به ترمینال

 های برد کنترل دستگاهترمینال 2-2جدول 

 توضیحات عنوان علامت نوع

 تغذیه

+10V – GND  10تغذیه خروجیV 

  10تولید ولتاژV متناسب با  اندازی ادوات خارجیبرای راه

 های آنالوگورودی

 :10  قابلیت تولید جریانmA 

 5-1اندازی پتانسیومتر با مقاومت قابلیت راهKΩ 

+24V – GND 

 24Vتغذیه خروجی 

  24تولید ولتاژV متناسب با  اندازی ادوات خارجیبرای راه

 های دیجیتالورودی

 :200  قابلیت تولید جریانmA 

 های دیجیتال واندازی ورودی و خروجیقابلیت راه 

 خارجیسنسورهای 

 24Vتغذیه ورودی 

 های دیجیتال در صورتیکه ورودیS1-S7  به صورت خارجی

 24Vخارجی به ولتاژ  اندازی شوند، این ترمینال باید به صورتراه

 متصل شود.

های ورودی

 آنالوگ

AI1 – GND  1ورودی آنالوگ 
 :10+ – 10-    ولتاژ ورودیV 

 :100   مقاومت ورودی ترمینالKΩ 

AI2 – GND  2ورودی آنالوگ 

  10-0ولتاژ و یا جریان ورودیV / 4-20mA  که توسط سوئیچJ16 

 شود.روی برد کنترلی تعیین می

  :22در حالت ولتاژی  مقاومت ورودیKΩ 

        500در حالت جریانیΩ 

های ورودی

 دیجیتال

S1  1ورودی دیجیتال 

 ورودی ایزوله شده 

 :4-2  مقاومت ورودی ترمینالKΩ 

 30-9  سازی ورودی: ولتاژ فعالV 

S2  2ورودی دیجیتال 

S3  3ورودی دیجیتال 

S4  4ورودی دیجیتال 

S5  5ورودی دیجیتال 

S6  6ورودی دیجیتال 

S7  7ورودی دیجیتال 

HDI رودی دیجیتال فرکانس بالاو 
 ه به عنوان ورودی با فرکانس بالاقابلیت استفاد 

 :50  بیشترین فرکانس ورودیKHz 

 های دیجیتالاستفاده به عنوان تغذیه خارجی ورودی  تغذیه خارجی PW تغذیه

های خروجی

 آنالوگ

AO1 – GND  1خروجی آنالوگ 
  20-4 / 10-0ولتاژ و یا جریان خروجیmA  که توسط سوئیچJ15 

 شود.روی برد کنترلی تعیین می

AO2 – GND  2خروجی آنالوگ 
  20-4 / 10-0ولتاژ و یا جریان خروجیmA  که توسط سوئیچJ14 

 شود.روی برد کنترلی تعیین می

 خروجی

 دیجیتال
HDO – COM خروجی دیجیتال فرکانس بالا 

  50خروجی پالس با فرکانس حداکثرKHz 

  خروجی کلکتور باز(Open – Collector) 

های خروجی

 رله

RO1A – RO1B  خروجی اتصال کوتاه(NC) 
 :مشخصات کنتاکت رله 

 250VAC , 3A, Cosϕ=0.4 

      30VDC , 1A 

RO1A – RO1C  خروجی مدار باز(NO) 

RO2A – RO2B  خروجی اتصال کوتاه(NC) 

RO2A – RO2C  خروجی مدار باز(NO) 

پورت ارتباط 

 سریال

485- 
-RSپورت منفی ارتباط سریال 

485   برقراری ارتباط سریالRS-485 

 Modbus-RTU پروتکل از طریق
485+ 

-RSپورت مثبت ارتباط سریال 

485 
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 دیاگرام بلوکی کلی دستگاه -2-3
کشی دستگاه را نشان های برد پاور و کنترل و همچنین نحوه سیمکلیه ترمینال 4-2شکل 

 دهد.می

اند مربوط به مشخص شده هایی که با سمبل ترمینال 4-2شکل نکته: در 

اند مشخص شده هایی که با سمبل های اصلی دستگاه و ترمینالترمینال

 ند.باشهای کنترلی میمربوط به ترمینال

 
 15KWسه فاز کمتر از  دیاگرام بلوکی کلی دستگاه 4-2شکل 
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 پد و عملکرد آنمعرفی صفحه کی -3
 نشان داده شده است. 1-3شکل پد دستگاه در نمای صفحه کی

 
 NG100و  NH100سری  هایپد دستگاهصفحه کی 1-3شکل 

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

 پدتوضیحات اجزاء کی 1-3جدول 

 عملکرد شماره عملکرد شماره

 رقمی 5نمایشگر  9 کلید جهت رو به بالا 1

 ولوم 10 کلید جهت رو به پایین 2

 (Forward)نشانگر نمایش دهنده چرخش رو به جلو  11 منوی تنظیماتکلید  3

 (Reverse)نشانگر نمایش دهنده چرخش رو به عقب  12 کلید تأیید 4

 نشانگر نمایش دهنده نحوه دریافت فرامین 13 کلید شیفت 5

 نشانگر نمایش دهنده ولتاژ و سرعت چرخش 14 کلید چند منظوره 6

 نشانگر نمایش دهنده جریان Start 15کلید  7

 نشانگر نمایش دهنده فرکانس Stop 16کلید  8

 پد دستگاههای کیLEDعملکرد  -3-1-1

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

 کنند.می

 پد نشانگر موارد زیر است:های صفحه کیLEDعملکرد 

 LOC 2-3 جدولکه در  دهد، نحوه دریافت فرامین را نشان مینشانگر: وضعیت این 

 .آمده است آنای از عملکرد خلاصه

 وضعیت نشانگر نحوه دریافت فرامین 2-3 جدول

 عملکرد دستگاه وضعیت

 فرامین از طریق صفحه کلید دریافت خاموش

 های برد کنترلیدریافت فرامین از طریق ترمینال روشن

 دریافت فرامین از طریق ارتباط سریال زنچشمک
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  نشانگرهای 1-3شکل با توجه به FOR  وREV  وضعیت جهت چرخش موتور را

 نشان داده شده است. 3-3جدول دهند که در نمایش می

 وضعیت جهت چرخش موتور 3-3جدول 

 REV نشانگر FOR نشانگر واحد پارامتر نشان داده شده

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

 ON ON در حال چرخش است. Reverseموتور به صورت 

  نشانگرهای 1-3شکل با توجه به V/ROT  ،A  وHz  واحد عدد نمایش داده شده بر

 اشاره شده است. به آنها 4-3 جدولدهند که در رقمی را نشان می 5روی نمایشگر 

 وضعیت واحد عدد نمایش داده شده بر روی نمایشگر 4-3 جدول

 A نشانگر ROT/V نشانگر Hz نشانگر واحد پارامتر نشان داده شده

 ON OFF OFF (Hz)        فرکانس
 OFF ON OFF (V)         ولتاژ

 OFF OFF ON (A)        جریان
 ON OFF ON (ROT)     سرعت چرخش

 OFF ON ON (%)         درصد

 پد دستگاهعملکرد کلیدهای کی -3-1-2

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

 پد دستگاهعملکرد کلیدهای کی 5-3 جدول

 عملکرد کلید

 
 ورود و یا خروج از سطح اول منوی تنظیم پارامترها 

 بازگشت از هر سطح از منوی تنظیم پارامترها به سطح قبل 

 
 ورود به سطوح مختلف منوی تنظیم پارامترها 

 تأیید و اعمال مقدار پارامترها 

 
 افزایش مقدار پارامتر و یا انتخاب شماره پارامترها 

 
 کاهش مقدار پارامتر و یا انتخاب شماره پارامترها 

 

  مانیتورینگ که توسط پارامترهایجابجایی میان پارامترهای 

P7-06  ،P7-07  وP7-08 اند.مشخص شده 

 انتخاب رقم مورد نظر برای تنظیم 

 
 سازی یکی از عملکردهای توضیح داده شده در پارامترپیاده 

P7-03  مانندJog ... تغییر جهت و ، 

 
  ارسال فرمانStart اندازی موتورو راه 

 
  ارسال فرمانStop و متوقف کردن موتور 

 (AI1به ورودی آنالوگ  متصل )به صورت داخلی تنظیم فرکانس کاری دستگاه  ولوم
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 پدنحوه مشاهده و تنظیم پارامترها از طریق صفحه کی -3-2
باشد. این سه سطح دارای سه سطح می NP100 و NE100 سری اینورترهای درتنظیمات منوی 

 عبارتند از:

 پارامترهابندی گروه: 1سطح  (1

 : شماره پارامترها در گروه مورد نظر2سطح  (2

 : مقدار تنظیم شده برای پارامتر مورد نظر3سطح  (3

 دهد.را نشان می آنهانحوه جابجایی میان و منوی دستگاه سطوح مختلف  2-3شکل 

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

  تنظیمات اعمال شده ابتدا ذخیره شده و منو از سطح  در صورت فشردن کلید ،

 شود.جابجا شده و پارامتر بعدی نشان داده می 2به سطح  3

  تنظیمات اعمال شده ذخیره نخواهد شد و دستگاه  در صورت فشردن کلید ،

 شود.جابجا می 2به سطح  3از سطح  بدون هیچ تغییری در پارامترها

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

 دهد.نشان می

 
 مثال نحوه انتخاب و تنظیم پارامتر 3-3شکل 

 



 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

25 

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

 ول زیر مقادیر قابل تنظیمباشند. همچنین در جداهای مختلف قابل تنظیم میویژگی آنها در زمان

 هر یک از این پارامترها ارائه شده است.

 اند که عبارتند از:های زیر مشخص شدههای پارامترهای دستگاه با علامتویژگی

 باشند.غیر قابل تغییر بوده و مقادیر آنها تنها قابل مشاهده می پارامترها: این گونه  

 شند.باقابل تنظیم میکه دستگاه در حالت توقف باشد، : این پارامترها تنها زمانی  

 باشند.: این سری از پارامترها در هر زمانی قابل تنظیم و تغییر می 

 : پارامترهای اصلیP0گروه  -4-1

 : پارامترهای اصلیP0گروه  1-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P0-00 
 وش کنترل موتورر 

Speed control model 

 Voltage/Frequency (V/F) control: کنترل به روش 0

 Sensor less vector control: کنترل به روش 1

 : کنترل به روش2

     Torque Control (Sensor less vector control) 

0  

P0-01 
 هاانتخاب روش دریافت فرمان

Command source 
selection 

 در وضعیت خاموش( CMD LED: صفحه کلید )0

 (چشمک زندر وضعیت  CMD LEDهای ورودی دیجیتال ): ترمینال1

 (روشندر وضعیت  CMD LED) RS485: ارتباط سریال 2
0  

P0-02 

نحوه تغییر فرکانس توسط صفحه 

 های دیجیتالکلید و ورودی

Keypad and terminal 
UP/DOWN setting 

 ز بروز مشکل در برق ورودی دستگاهبازگشت به فرکانس تنظیم شده پس ا با: 0

ز بروز مشکل در برق ورودی بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس ا بدون: )1

 دستگاه

 : غیر فعال2

 : با بازگشت به فرکانس تنظیم شده پس از توقف3

0  

P0-03 
 ماکزیمم فرکانس

Maximum frequency 
600.00Hz 50.00Hz  

P0-04 

 فرکانس محدود کننده حد بالایی

 کاری

Frequency upper limit 

 P0-03)محدود کننده پایین فرکانس( تا مقدار پارامتر  P0-05از مقدار پارامتر 

 )ماکزیمم فرکانس(
50.00Hz  

P0-05 

 فرکانس محدود کننده حد پایین

 کاری

Frequency lower limit 

  0.00Hz )مقدار محدود کننده بالایی فرکانس( P0-04تا مقدار پارامتر  0.00Hzاز 

P0-06 
 فرکانس تنظیم شده

(Initial frequency) 
Preset frequency 

 P0-03تا ماکزیمم فرکانس تعیین شده در پارامتر  0.00

  P0-07)این فرکانس در حالتی معتبر است که مقدار پارامتر 

 باشد. 0برابر با 
50.00Hz  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P0-07 

انتخاب روش تنظیم فرکانس 

 (Aاصلی دستگاه )فرکانس 

Main frequency source 
A selection 

 : صفحه کلید0

 AI1: ورودی آنالوگ 1

 AI2: ورودی آنالوگ 2

  (HDI)های ورودی دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس3

4 :PLC ساده 

 (Multi Reference)های دیجیتال : ترکیبی از ورودی5

 PLC: خروجی حلقه کنترلی 6

 RS485: ارتباط سریال 7

0  

P0-08 

انتخاب روش تنظیم فرکانس 

 (Bکمکی دستگاه )فرکانس 

Auxiliary frequency 
source B selection 

 AI1: ورودی آنالوگ 0

 AI2: ورودی آنالوگ 1

 (HDI)های ورودی دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس2
0  

P0-09 
 بازه تغییرات فرکانس کمکی

Scale of frequency B 
command source 

 : نسبت به ماکزیمم فرکانس تعیین شده0

 : نسبت به مقدار فرکانس اصلی تنظیم شده دستگاه1
0  

P0-10 

انتخاب منبع تولید فرکانس 

 کاری دستگاه

Frequency source 
selection 

 A: فرکانس 0

 B: فرکانس 1

 B (A + B)+ فرکانس  A: فرکانس 2

 B (Max[A, B])و  A های: فرکانس بیشتر بین فرکانس3

0  

P0-11 

 گیریمدت زمان شتاب

 1مثبت 

Acceleration Time 1 

0.1 – 3600.0s 
 وابسته

  به مدل

P0-12 

 گیریمدت زمان شتاب

 1منفی 

Deceleration Time 1 

0.1 – 3600.0s 
 وابسته

  به مدل

P0-13 

 جهت چرخش موتور

 کشی موتور()با توجه به سیم

Rotation direction 

 کشی موتور(: چرخش صحیح )با توجه به سیم0

 کشی موتور(: چرخش معکوس )با توجه به سیم1

 : چرخش معکوس غیرفعال است.2
0  

P0-14 
 فرکانس کریر

Carrier Frequency 
1.0 – 15.0kHz 

 وابسته

  به مدل

P0-15 
 اتوماتیک ولتاژ خطتنظیم 

Automatic Voltage 
Regulation 

 : غیرفعال0

 : فعال1

 گیری منفی: فعال در حالت شتاب2
  

P0-16 

 انتخاب روش انجام

 فرآیند تنظیم خودکار

Auto tuning selection 

 : غیر فعال0

 : تنظیم خودکار موتور آسنکرون در حالت تحت بار1

 باریطور کامل در حالت بی : تنظیم خودکار موتور آسنکرون به2
0  

P0-17 
 بازگشت به تنظیمات کارخانه

Restore default setting 

 : غیرفعال0

 ای: بازگشت به تنظیمات کارخانه1

 : پاک کردن خطاهای به وجود آمده2
0  
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 (Start/Stop): کنترل نحوه توقف و شروع به کار P1گروه  -4-2

 (Start/Stop): کنترل نحوه توقف و شروع به کار P1گروه  2-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P1-00 
 نحوه شروع به کار

Start mode 

 (Direct Start): شروع به کار مستقیم 0

 DC (DC braking and start): شروع به کار با فعال کردن ترمز 1

 شروع به کار با در نظر گرفتن سرعت چرخش فعلی: 2

(Rotational speed tracking start) 

0  

P1-01 
 فرکانس اولیه

Startup frequency 
0.00 – 10.00Hz 0.00Hz  

P1-02 

 مدت زمان اعمال

 فرکانس اولیه

Startup frequency 
holding time 

0.00 – 100.0s 0.00s  

P1-03 

 DCمقدار جریان ترمز 

 )در لحظه شروع(

Startup DC braking 
current 

0% - 150% 0%  

P1-04 

 DCمدت زمان اعمال ترمز 

 )در لحظه شروع(

Startup DC braking 
time 

0.0 – 50.0s 0.0s  

P1-05 

 گیرینوع منحنی شتاب

 مثبت و منفی

Acceleration/Decelerat
ion mode 

 (Linear curve)گیری خطی : شتاب0

 رزرو شده است.: 1
0  

P1-06 
 نحوه توقف

Stop mode 

 (Decelerate to stop)گیری منفی تا فرکانس صفر : شتاب0

 (Coast to stop): قطع خروجی 1
0  

P1-07 

 DCفرکانس اعمال ترمز 

 در هنگام توقف

Initial frequency of 
stop DC braking 

  0.00Hz (P0-03)تا مقدار ماکزیمم فرکانس  0.00Hzاز 

P1-08 

مدت تأخیر قبل از اعمال ترمز 

DC 
Waiting time of stop 
DC braking 

0.0 – 50.0s 0.0s  

P1-09 

 DCمقدار جریان ترمز 

 در هنگام توقف

Stop DC braking 
current 

0% - 150% 0%  

P1-10 

 DCمدت زمان اعمال ترمز 

 در هنگام توقف

Stop DC braking time 

0.0 – 50.0s 0.0s  

P1-11 

زمان تأخیر میان تغییر جهت 

 چرخش رو به جلو و عقب

Forward/Reverse 
rotational dead-zone 
time 

0.0 – 3600.0s 0.0s  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P1-12 

عملکرد سیستم هنگامی که 

فرکانس تنظیم شده از محدود 

 کننده پایینی فرکانس کمتر است

Running mode when 
set frequency lower 
than frequency lower 
limit 

 (P0-05)اندازی با مقدار محدود کننده پایینی فرکانس : راه0

 : متوقف کردن سیستم1

 0Hzاندازی سیستم با فرکانس : راه2
0  

P1-13 
 مدت تأخیر قبل از ریست شدن

Delay time for restart 
0.0 – 3600.0s 0.0s  

P1-14 

ریست شدن پس از قطع و وصل 

 شدن برق ورودی

 (P0-01 ≠ 1)در صورتیکه 

Restart after power off 

 : غیرفعال0

 : فعال1
0  

P1-15 

مدت تأخیر پس از ریست شدن 

 برای دریافت فرامین

Waiting time of restart 

0.0 – 3600.0s 0.0s  

P1-16 

تأخیر در دریافت فرمان ورودی 

 پس از ریست شدن

 (P0-01 ≠ 1صورتیکه  )در

Terminal function 
examined when power 
is on 

 : غیرفعال0

 : فعال1
0  

P1-17 .رزرو شده است    
P1-18 .رزرو شده است    
P1-19 .رزرو شده است    

 ر: مشخصات و پارامترهای موتوP2گروه  -4-3

 : مشخصات و پارامترهای موتورP2گروه  3-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P2-00 
 نوع دستگاه

G/P type display 

 )گشتاور ثابت( G: دستگاه نوع 1

 )گشتاور متغیر( P: دستگاه نوع 2

 وابسته

  به مدل

P2-01 
 توان نامی موتور

Rated motor power 
0.4 – 3000.0kW 

 وابسته

  به مدل

P2-02 
 فرکانس نامی موتور

Rated motor frequency 
 0.01Hz – P0-03)فرکانس ماکزیمم(

 وابسته

  به مدل

P2-03 
 سرعت چرخش نامی موتور

Rated motor rotation 
speed 

0 – 36000RPM 
 وابسته

  به مدل

P2-04 
 ولتاژ نامی موتور

Rated motor voltage 
0 – 800V 

 وابسته

  به نوع

P2-05 
 جریان نامی موتور

Rated motor current 
0.8 – 6000.0A 

 وابسته

  به نوع

P2-06 
 مقاومت استاتور

Stator resistance 
0.001 – 65.535Ω 

 وابسته

  به مدل

P2-07 
 مقاومت روتور

Rotor resistance 
0.001 – 65.535Ω 

 وابسته

  به مدل
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P2-08 
 پیچ نشتیراکتانس سیم

Leakage inductive 
reactance 

0. 1 – 6553.5mH 
 وابسته

  به مدل

P2-09 
 پیچ واقعیراکتانس سیم

Mutual inductive 
reactance 

0. 1 – 6553.5mH 
 وابسته

  به مدل

P2-10 
 باریجریان بی

No-load current 
  P2-05 – 0.01)جریان نامی موتور(

 وابسته

  به مدل

 Vector controlتنظیمات حالت کنترلی  :P3گروه  -4-4

 Vector controlتنظیمات حالت کنترلی  :P3گروه  4-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P3-00 
 در حلقه کنترل سرعت PIدر کنترلر  P1ضریب 

Speed loop proportional gain 1 
0 – 100 20  

P3-01 
 در حلقه کنترل سرعت PIدر کنترلر  I1ضریب 

Speed loop integral time 1 
0.01 – 10.00s 0.50s  

P3-02 
 PIبرای تغییر ضرایب کنترلر  1فرکانس 

Switchover frequency 1 
0.00 – P3-05 5.00Hz  

P3-03 
 حلقه کنترل سرعت PIدر کنترلر  P2ضریب 

Speed loop proportional gain 2 
0 – 100 25  

P3-04 
 در حلقه کنترل سرعت PIدر کنترلر  I2ضریب 

Speed loop integral time 2 
0.01 – 10.00s 1.00s  

P3-05 
 2شماره  PIفرکانس تغییر ضرایب کنترلر 

Switchover frequency 2 
P3-02 – P0-03 10.00Hz  

P3-06 
 اصلاح سرعت در حلقه کنترل سرعت

Vector control slip gain 
50% - 200% 100%  

P3-07 
 کننده بالائی گشتاورمحدود 

Torque upper limit 
0.0% - 200.0% 

 وابسته

  به مدل

P3-08 

 انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور

 کنترل سرعت موتور در حالت

Torque upper limit source in speed 
control mode 

 P3-09: مقدار پارامتر 0

 AI1: ورودی آنالوگ 1

 AI2: ورودی آنالوگ 2

 DI5های ورودی دریافتی ازورودی : فرکانس پالس3

 های دیجیتالترکیبی از ورودی: 4

 RS485: توسط ارتباط سریال 5

0  

P3-09 
 محدود کننده گشتاور در حالت کنترل سرعت

Digital setting of torque upper limit in 
speed control 

-200.0 – 200.0% 50.0%  

P3-10 

 کردن فرکانسانتخاب نحوه محدود 

 در حالت کنترل سرعت موتور

Frequency upper limit source in speed 
control mode 

 P0-04: مقدار پارامتر 0

 AI1: ورودی آنالوگ 1

 AI2: ورودی آنالوگ 2

 DI5های ورودی دریافتی ازورودی : فرکانس پالس3

 های دیجیتالترکیبی از ورودی: 4

 RS485: توسط ارتباط سریال 5

0  
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 V/F Controlتنظیمات حالت کنترلی  :P4گروه  -4-5

 V/F Controlتنظیمات حالت کنترلی  :P4گروه  5-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P4-00 
 V/Fانتخاب نوع منحنی 

V/F curve setting 

Linear V/F  (𝑽     : نمودار خطی0 ∝ 𝑭) 

 Multiple point V/F  ای: نمودار چند نقطه1

Square V/F  (𝑽     : نمودار مربع2 ∝ 𝑭𝟐) 

Power V/F (𝑽½    : نمودار مجذور3 ∝ √𝑭) 

Power V/F  (𝑽¼  : نمودار ریشه چهارم4 ∝ √𝑭
𝟒

) 

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

) 

Power V/F (𝑽⅛  : نمودار ریشه هشتم8 ∝ √𝑭
𝟖

) 

0  

P4-01 
 افزایش گشتاور

Torque boost 
0.0% - 10.0% 

وابسته به 

  مدل

P4-02 
 فرکانس توقف افزایش گشتاور

Cut-off frequency of torque 
boost 

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

P4-03 
 ایدر حالت نمودار چند نقطه F1مقدار 

Multipoint V/F frequency 1 
  P4-05 0.00Hzتا مقدار پارامتر  0.00Hzاز مقدار 

P4-04 
 ایدر حالت نمودار چند نقطه V1مقدار 

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

P4-05 
 ایدر حالت نمودار چند نقطه F2مقدار 

Multipoint V/F frequency 2 
  P4-07 0.00Hzتا مقدار پارامتر  p4-03از مقدار پارامتر 

P4-06 
 ایدر حالت نمودار چند نقطه V2مقدار 

Multipoint V/F voltage 2 
0.0% - 100.0% 0.0%  

P4-07 
 ایدر حالت نمودار چند نقطه F3مقدار 

Multipoint V/F frequency 3 
  0.00Hz (P2-02)تا فرکانس نامی موتور  P4-05از مقدار پارامتر 

P4-08 
 ایدر حالت نمودار چند نقطه V3مقدار 

Multipoint V/F voltage 3 
0.0% - 100.0% 0.0%  

P4-09 

 ضریب جبران سازی

 سرعت چرخش موتور

V/F slip compensation gain 

0.0% - 200.0% 0.0%  

P4-10 
 کاهش انرژی مصرفی در زمان کاهش بار

Auto energy saving selection 

 : غیرفعال0

 : فعال1
0  

P4-11 
 

Low frequency threshold of 
restraining oscillation 

0 - 10 2  

P4-12 
 

High frequency threshold of 
restraining oscillation 

0 - 10 0  

P4-13 
 

Boundary of restraining 
oscillation 

0.00 – P0-03 30.00Hz  
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 های ورودی: ترمینالP5گروه  -4-6

 های ورودی: ترمینالP5گروه  6-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P5-00 
 HDIورودی  حالت کاریانتخاب 

HDI signal type selection 

 : ورودی پالس فرکانس بالا0

 : ورودی سیگنال1
0  

P5-01 
 S1انتخاب عملکرد ورودی 

S1 function selection 
  1 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-02 
 S2انتخاب عملکرد ورودی 

S2 function selection 
  4 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-03 
 S3انتخاب عملکرد ورودی 

S3 function selection 
  7 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-04 
 S4انتخاب عملکرد ورودی 

S4 function selection 
  0 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-05 
 S5انتخاب عملکرد ورودی 

S5 function selection 
  0 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-06 
 S6انتخاب عملکرد ورودی 

S6 function selection 
  0 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-07 
 S7انتخاب عملکرد ورودی 

S7 function selection 
  0 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-08 
 در حالت ورودی سیگنال HDIانتخاب عملکرد ورودی 

HDI function selection (Open collector) 
  0 (9-5جدول )مقادیر  39 – 0

P5-09 
 HDIو  S1-S4های افزاری برای ورودیفیلتر نویز نرم

ON/OFF filter time 
0 – 10 5  

P5-10 
 های دیجیتالانتخاب منطق ورودی

Terminal command mode 

 1: حالت منطقی دو بیتی نوع 0

 2دو بیتی نوع  : حالت منطقی1

 1: حالت منطقی سه بیتی نوع 2

 2: حالت منطقی سه بیتی نوع 3

0  

P5-11 
 نرخ تغییرات فرکانس توسط ورودی دیجیتال

Terminal UP/DOWN rate 
0.01 - 50.00 Hz/s 0.50Hz/s  

P5-12 
 1کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

AI1 minimum input 
  0.00V 10.00+تا  10.00-از 

P5-13 
 1کمترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI1 minimum input 
  %0.0 %100.0+تا  %100.0-از 

P5-14 
 1بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

AI curve 1 maximum input 
  10.00V 10.00+تا  10.00-از 

P5-15 
 1تنظیمات ورودی آنالوگ بیشترین مقدار مربوط به 

Corresponding Setting of AI1 maximum input 
  %100.0 %100.0+تا  %100.0-از 

P5-16 
 1افزاری برای ورودی آنالوگ در شکل موج فیلتر نرم

AI1 filter time 
  10.00s 0.10sتا  0.00از 

P5-17 
 2کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

AI2 minimum input 
  P4-20 0.00Vتا مقدار پارامتر  0.00از 

P5-18 
 2کمترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI2 minimum input 
  %0.0 %100.0+تا  %100.0-از 

P5-19 
 2بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

AI2 maximum input 
  10.00s 10.00Vتا  0.00از 

P5-20 
 2بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI2 maximum input 
  %100.0 %100.0+تا  %100.0-از 

P5-21 
 2افزاری برای ورودی آنالوگ فیلتر نرم

AI2 filter time 
  10.00s 0.10sتا  0.00از 
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P5-22 
 HDI ورودی پالس کمترین مقدار فرکانس

Pulse minimum input 
  50.00kHz 0.00Hzتا  0.00از 

P5-23 
 HDIفرکانس پالس ورودی تنظیمات  کمترین مقدار مربوط به

Corresponding setting of pulse minimum input 
  %0.00 %100.0+تا  %100.0-از 

P5-24 
 HDI بیشترین مقدار فرکانس پالس ورودی

Pulse maximum input 
 50.00kHzتا  0.00از 

50.00kH
z  

P5-25 
 HDIفرکانس پالس ورودی تنظیمات  بیشترین مقدار مربوط به

Corresponding setting of pulse maximum input 
  %100.0 %100.0+تا  %100.0-از 

P5-26 
 HDI افزاری ورودی پالسفیلتر نرم

HDI Pulse filter time 
  10.00s 0.10sتا  0.00از 

 های خروجیترمینال: P6گروه  -4-7

 های خروجی: ترمینالP6گروه  7-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P6-00 
 HDOنوع عملکرد ترمینال خروجی 

HDO terminal output mode 

 : خروجی پالس فرکانس بالا0

 (open collector): خروجی سیگنال 1
0  

P6-01 

 در حالت HDOانتخاب عملکرد خروجی 

 Open collectorخروجی سیگنال 

HDO function (open collector 
output terminal) 

  1 (11-5جدول )مقادیر  20 – 0

P6-02 

 انتخاب عملکرد خروجی

 RO1A/RO1B/RO1Cرله 

Relay function (RO1A/RO1B/RO1C) 

  4 (11-5جدول )مقادیر  20 – 0

P6-03 

 انتخاب عملکرد خروجی

 RO2A/PO2B/RO2Cرله 

Relay function (RO2A/RO2B/RO2C) 

  0 (11-5جدول )مقادیر  20 – 0

P6-04 
 AO1پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

AO1 function selection 

 : فرکانس کاری دستگاه0

 : فرکانس تنظیم شده1

 : سرعت چرخش2

 : مقدار جریان خروجی3

 : ولتاژ خروجی دستگاه4

 : توان خروجی دستگاه5

 : گشتاور خروجی )اندازه گشتاور(6

 : گشتاور خروجی )اندازه و جهت گشتاور(7

 AI2: مقدار ورودی آنالوگ 8

 AI1: مقدار ورودی آنالوگ 9

 : فرکانس پالس ورودی10

0  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P6-05 
 AO2پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

AO2 function selection 

 : فرکانس کاری دستگاه0

 : فرکانس تنظیم شده1

 سرعت چرخش :2

 : مقدار جریان خروجی3

 : ولتاژ خروجی دستگاه4

 : توان خروجی دستگاه5

 : گشتاور خروجی )اندازه گشتاور(6

 : گشتاور خروجی )اندازه و جهت گشتاور(7

 AI2: مقدار ورودی آنالوگ 8

 AI1: مقدار ورودی آنالوگ 9

 : فرکانس پالس ورودی10

1  

P6-06 

 HDOپارامتر نسبت داده شده به خروجی 

 در حالت خروجی فرکانس پالس

HDO function selection 

 : فرکانس کاری دستگاه0

 : فرکانس تنظیم شده1

 : سرعت چرخش2

 : مقدار جریان خروجی3

 : ولتاژ خروجی دستگاه4

 : توان خروجی دستگاه5

 : گشتاور خروجی )اندازه گشتاور(6

 )اندازه و جهت گشتاور(: گشتاور خروجی 7

 AI2: مقدار ورودی آنالوگ 8

 AI1: مقدار ورودی آنالوگ 9

 : فرکانس پالس ورودی10

0  

P6-07 
 1محدود کننده پایین خروجی آنالوگ 

AO1 lower limit 
0.0% - 100.0% 0.0%  

P6-08 

 محدود کننده پایین مربوط به

 1تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO1 lower limit corresponding 
output 

0.00 – 10.00V 0.00V  

P6-09 
 1محدود کننده بالایی خروجی آنالوگ 

AO1 upper limit 
0.0% - 100.0% 100.0%  

P6-10 

 محدود کننده بالایی مربوط به

 1تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO1 upper limit corresponding 
output 

0.00 – 10.00V 10.00V  

P6-11 
 2کننده پایین خروجی آنالوگ محدود 

AO2 lower limit 
0.0% - 100.0% 0.0%  

P6-12 

 محدود کننده پایین مربوط به

 2تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO2 lower limit corresponding 
output 

0.00 – 10.00V 0.00V  

P6-13 
 2محدود کننده بالایی خروجی آنالوگ 

AO2 upper limit 
0.0% - 100.0% 100.0%  

P6-14 

 محدود کننده بالایی مربوط به

 2تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO2 upper limit corresponding 
output 

0.00 – 10.00V 10.00V  

P6-15 
 HDOمحدود کننده پایین خروجی آنالوگ 

HDO lower limit 
0.0% - 100.0% 0.0%  



 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

34 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P6-16 

 محدود کننده پایین مربوط به

 HDOتنظیمات ورودی آنالوگ 

HDO lower limit corresponding 
output 

  50.00kHz 0.00Hzتا  0.00از 

P6-17 
 HDOمحدود کننده بالایی خروجی آنالوگ 

HDO upper limit 
0.0% - 100.0% 100.0%  

P6-18 

 محدود کننده بالایی مربوط به

 HDOتنظیمات ورودی آنالوگ/ 

HDO upper limit corresponding 
output 

50.00kHz 50.00kHتا  0.00از 
z  

 پد: صفحه نمایش و کیP7گروه  -4-8

 پد: صفحه نمایش و کیP7گروه  8-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P7-00 
 رمز عبور ورود به پارامترها

User password 
0 – 65535 0  

P7-01 .رزرو شده است    
P7-02 .رزرو شده است    

P7-03 

 انتخاب عملکرد کلید

 MFKچند کاره 

QUICK/JOG Key function 
selection 

 : غیرفعال0

های )ترمینال Remote control: تغییر نحوه دریافت فرامین از حالت 1

 پدورودی و خروجی و ارتباط سریال( به حالت کی

 تغییر جهت چرخش موتور: 2

 (Forward jog): پرش رو به جلو 3

 (Reverse jog): پرش رو به عقب 4

 های نمایش پارامترها: سوئیچ میان حالت5

5  

P7-04 

  عملکرد کلید 

 های مختلفدر حالت

STOP/START key 
function 

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

 پد و ترمینال فعال باشد.های دریافت فرامین از کیدر حالت : کلید 1

پد و ارتباط سریال فعال های دریافت فرامین از کیدر حالت : کلید 2

 باشد.

 های دریافت فرامین فعال باشد.در تمام حالت : کلید 3

0  

P7-05 .0  رزرو شده است  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P7-06 

پارامترهای قابل نمایش در حالت 

 (1کار )گروه 

LED display running 
parameters 1 

 

0x07FF  

P7-07 

پارامترهای قابل نمایش در حالت 

 (2کار )گروه 

LED display running 
parameters 2 

 

0x0000  

P7-08 

پارامترهای قابل نمایش در حالت 

 توقف دستگاه

LED display stop 
parameters 

 

0x07FF  

P7-09 

 ضریب اصلاح سرعت چرخش

 شفت موتور

Coefficient off rotation 
speed 

0.1 – 999.9% 
 سرعت  چرخش شفت موتور

=
(𝑷𝟕 − 𝟎𝟗)  × فرکانس خروجی × 𝟏𝟐𝟎

تعداد قطبهای موتور
 

100.0%  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P7-10 

ضریب اصلاح سرعت چرخش 

 شفت خروجی سیستم

Coefficient off line speed 

0.1 – 999.9% 
= سرعت شفت خروجی سیستم (𝑷𝟕 − 𝟏𝟎)

×  سرعت چرخش شفت موتور
100.0%  

P7-11 

 دمای پل دیود

Rectify module 
temperature 

0.0 – 100.0°C ---  

P7-12 

 دمای هیت سینک اینورتر

 IGBTو ماژول 

Heatsink temperature of 
inverter module 

0.0 – 100.0°C ---  

P7-13 
 افزارورژن نرم

Software version 
   

P7-14 
 نامی دستگاهتوان 

Inverter rated power 
0 – 3000kW 

 وابسته

  به مدل

P7-15 
 جریان نامی دستگاه

Inverter rated current 
0.0 – 6000A 

 وابسته

  به مدل

P7-16 
 کل مدت زمان کارکرد اینورتر

Accumulated running 
time 

0 – 65535h ---  

P7-17 

سومین خطای رخ داده در سیستم 

 خطای اتفاق افتاده()آخرین 

3rd (latest) fault type 

0 – 25   

P7-18 
 دومین خطای رخ داده در سیستم

2nd fault type 
0 – 25   

P7-19 
 اولین خطای رخ داده در سیستم

1st fault type 
0 – 25   

P7-20 

 فرکانس کاری در لحظه بروز

 آخرین خطا

Frequency upon 3rd fault 

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

P7-21 

جریان خروجی در لحظه بروز 

 آخرین خطا

Current upon 3rd fault 

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

P7-22 
 ولتاژ خط در لحظه بروز آخرین خطا

Bus voltage upon 3rd 
fault 

   دهد.پارامتر مقدار ولتاژ خط در لحظه بروز خطا را نشان میاین 

P7-23 

 های دیجیتال وضعیت ورودی

 در لحظه بروز آخرین خطا

DI status upon 3rd fault 

های دیجیتال در لحظه بروز آخرین خطا را این پارامتر آخرین وضعیت ورودی

 دهد.نشان می

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

 
، نشان دهنده آن است که ورودی دیجیتال  6تا  0های بودن هر کدام از بیت 1

 متناظر با آن در لحظه بروز آخرین خطا، فعال بوده است.

  

P7-24 

 های دیجیتال وضعیت خروجی

 در لحظه بروز آخرین خطا

Output status upon 3rd 
fault 

های دیجیتال در لحظه بروز آخرین خطا را وضعیت خروجیاین پارامتر آخرین 

 دهد.نشان می

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

 
دهنده آن است که خروجی ، نشان 2تا  0های بودن هر کدام از بیت 1

 دیجیتال متناظر با آن در لحظه بروز آخرین خطا، فعال بوده است.
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 : پارامترها با کارکرد جانبیP8گروه  -4-9

 : پارامترها با کارکرد جانبیP8گروه  9-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P8-00 
 1گیری مثبت مدت زمان شتاب

Acceleration Time 1 
0.1 – 3600.0s 

وابسته به 

  مدل

P8-01 
 1گیری منفی زمان شتابمدت 

Deceleration Time 1 
0.1 – 3600.0s 

وابسته به 

  مدل

P8-02 
 2گیری مثبت مدت زمان شتاب

Acceleration Time 2 
0.1 – 3600.0s 

وابسته به 

  مدل

P8-03 
 2گیری منفی مدت زمان شتاب

Deceleration Time 2 
0.1 – 3600.0s 

وابسته به 

  مدل

P8-04 
 3گیری مثبت شتابمدت زمان 

Acceleration Time 3 
0.1 – 3600.0s 

وابسته به 

  مدل

P8-05 
 3گیری منفی مدت زمان شتاب

Deceleration Time 3 
0.1 – 3600.0s 

وابسته به 

  مدل

P8-06 
 فرکانس پرش

JOG running frequency 
 )فرکانس ماکزیمم( P0-03تا  0.00Hzاز 

وابسته به 

  مدل

P8-07 

گیری مثبت در حالت زمان شتابمدت 

 پرش

JOG acceleration time 

0.1 – 3600.0s 
وابسته به 

  مدل

P8-08 

گیری مثبت در حالت مدت زمان شتاب

 پرش

JOG deceleration time 

0.1 – 3600.0s 
وابسته به 

  مدل

P8-09 
 1فرکانس ممنوعه 

Skip Frequency 1 
  0.00Hz )فرکانس ماکزیمم( P0-03تا  0.00Hzاز 

P8-10 
 2فرکانس ممنوعه 

Skip Frequency 2 
  0.00Hz )فرکانس ماکزیمم( P0-03تا  0.00Hzاز 

P8-11 
 بازه ممنوعه

Skip frequency bandwidth 
  0.00Hz )فرکانس ماکزیمم( P0-03تا  0.00Hzاز 

P8-12 
 مقدار سوئینگ فرکانس

Traverse amplitude 
0.0 – 100.0% 0.0%  

P8-13 

 مقدار پرش فرکانس

 )مقدار ضربه فرکانس(

Jitter frequency 

0.0 – 50.0% 0.0%  

P8-14 

گیری مثبت در حالت مدت زمان شتاب

 سوئینگ فرکانس

Rise time of traverse 

0.1 – 3600.0s 5.0s  

P8-15 

گیری منفی در حالت مدت زمان شتاب

 سوئینگ فرکانس

Fall time of traverse 

0.1 – 3600.0s 5.0s  

P8-16 

تعداد دفعات مجاز ریست کردن خودکار 

 خطا

Fault auto reset times 

0 – 3 0  

P8-17 

مدت زمان تأخیر در ریست کردن 

 خودکار

Time interval of fault auto 
reset 

0.1 – 100.0s 1.0s  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P8-18 

 برای Threshold 2مقدار 

 شمارنده پالس

Preset count value 

P8-19 – 65535 0  

P8-19 

 برای Threshold 1مقدار 

 شمارنده پالس

Specified count value 

0 – P8-18 0  

P8-20 

برای کل مدت  Thresholdمقدار 

 زمان کارکرد دستگاه

Accumulative running time 
threshold 

0 – 65535h 65535h  

P8-21 
 FDTفرکانس کاری 

Frequency detection Value 
(FDT) 

  50.00Hz )فرکانس ماکزیمم( P0-03تا  0.00Hzاز 

P8-22 
 FDTماند برای فرکانس بازه پس

Frequency detection 
hysteresis (FDT hysteresis) 

  5.0% (FDT)فرکانس  %100.0تا  %0.0از 

P8-23 

 حوالی مشخص از فرکانس

 تنظیم شده

Detection range of 
frequency 

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

P8-24 

اصلاح فرکانس خروجی در حالت افت 

 فرکانس در خروجی

Droop control 

0.00 – 10.00Hz 0.00Hz  

P8-25 

ولتاژ برای فعال  Thresholdمقدار 

 سازی ترمز دینامیکی

Break threshold voltage 

115.0 – 140.0% 
وابسته به 

  مدل

P8-26 
 دستگاهنحوه کارکرد فن 

Cooling fan control 

 : کارکرد در صورتیکه اینورتر در حال کار کردن باشد0

 : کارکرد پیوسته و بدون توقف1
0  

P8-27 
 جبران ولتاژ خروجی 

Over modulation 

 : غیرفعال0

 : فعال1
0  

P8-28 
 PWMانتخاب نوع 

PWM mode 

0 :PWM mode 1 

1 :PWM mode 2 

2 :PWM mode 3 

0  

 داخلی PID: کنترلر P9گروه  -4-10

 داخلی PID: کنترلر P9گروه  10-4جدول 
  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-00 

 انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی

 PIDبه کنترلر 

PID setting source 

 پد: کی0

 AI1: ورودی آنالوگ 1

 AI2: ورودی آنالوگ 2

 DI5های دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس3

4 :Multi step 

 توسط ارتباط 0x1000: مقدار نوشته شده در آدرس 5

 RS485سریال 

0  

P9-01 
 PIDمقدار ورودی کنترلر 

PID digital setting 
0.0% - 100.0% 0.0%  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

P9-02 

 انتخاب نحوه اعمال مقدار فیدبک

 PIDبه کنترلر 

PID feedback source 

 AI1: ورودی آنالوگ 0

 AI2: ورودی آنالوگ 1

 AI1 + AI2: مقدار 2

 DI5های دریافتی از ورودی دیجیتال : فرکانس پالس3

توسط ارتباط سریال  0x1000: مقدار نوشته شده در آدرس 4

RS485 

0  

P9-03 
 PIDعملکرد کنترلر 

PID action direction 

 (Forward action): عملکرد مستقیم 0

 (Reverse action): عملکرد معکوس 1
0  

P9-04 
 PID  (PK)در کنترلر  Pضریب 

Proportional gain Kp 
0.0 – 100.0 1.0  

P9-05 
 PID  (IT)در کنترلر  Iضریب 

Integral time Ti 
0.00 – 100.00s 0.10s  

P9-06 
 PID  (DT)در کنترلر  Dضریب 

Differential time Td 
0.00 – 100.00s 0.10s  

P9-07 
 سرعت نمونه برداری

Sampling cycle (T) 
0.01 – 100.00s 0.10s  

P9-08 

مقدار قابل قبول خطا میان مقدار ورودی و 

 فیدبک کنترلر

Acceptable steady-state error 

0.0% - 100.0% 0.0%  

P9-09 

 مقدار خطا برای تشخیص

 رفتن فیدبکاز دست 

Detection value of PID 
feedback loss 

0.0% - 100.0% 0.0%  

P9-10 

 مدت زمان برای تشخیص

 از دست رفتن فیدبک

Detection time of PID 
feedback loss 

0.0 – 3600.0s 1.0s  
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 ساده داخلی PLC: مقادیر مرجع و PAگروه  -4-11

 ساده داخلی PLC: مقادیر مرجع و PAگروه  11-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PA-00 
 ساده داخلی PLCنحوه کارکرد 

Simple PLC running mode 

 : توقف دستگاه پس از یک سیکل کامل0

 : استفاده از آخرین مقدار فرکانس پس از1

 آن فرکانسیک سیکل کامل و ادامه کار با 

 ها: تکرار سیکل فرکانس2

0  

PA-01 
 ساده داخلی PLCقابلیت بازیابی وضعیت در 

Simple PLC retentive selection 

 : غیرفعال0

 : فعال1
0  

PA-02 
 0مقدار مرجع شماره 

Reference 0 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-03 
 0با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 0 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-04 
 1مقدار مرجع شماره 

Reference 1 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-05 
 1با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 1 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-06 
 2مقدار مرجع شماره 

Reference 2 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-07 
 2با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 2 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-08 
 3مقدار مرجع شماره 

Reference 3 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-09 
 3با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 3 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-10 
 4مقدار مرجع شماره 

Reference 4 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-11 
 4با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 4 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-12 
 5مقدار مرجع شماره 

Reference 5 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-13 
 5با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 5 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-14 
 6مقدار مرجع شماره 

Reference 6 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-15 
 6با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 6 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-16 
 7مقدار مرجع شماره 

Reference 7 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-17 
 7با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 7 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-18 
 8مقدار مرجع شماره 

Reference 8 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-19 
 8با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 8 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-20 
 9مقدار مرجع شماره 

Reference 9 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-21 
 9با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 9 
0.0 – 6553.5s 0.0s  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PA-22 
 10مقدار مرجع شماره 

Reference 10 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-23 
 10با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 10 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-24 
 11مقدار مرجع شماره 

Reference 11 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-25 
 11با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 11 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-26 
 12مقدار مرجع شماره 

Reference 12 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-27 
 12با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 12 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-28 
 13مقدار مرجع شماره

Reference 13 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-29 
 13با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 13 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-30 
 14مقدار مرجع شماره 

Reference 14 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-31 
 14با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 14 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-32 
 15شماره مقدار مرجع 

Reference 15 
-100.0% - +100.0% 0.0%  

PA-33 
 15با مقدار مرجع شماره  PLCمدت زمان کارکرد 

Running time of simple PLC reference 15 
0.0 – 6553.5s 0.0s  

PA-34 
 گیریانتخاب گروه مدت زمان شتاب

ACC/DEC time selection for step 0-7 
0 – 0Xffff 0  

PA-35 
 گیریانتخاب گروه مدت زمان شتاب

ACC/DEC time selection for step 8-15 
0 – 0Xffff 0  

PA-36 
 ساده داخلی PLCقابلیت بازیابی وضعیت در 

Simple PLC retentive selection 

 قابلیت بازیابی وضعیت در هنگام توقف دستگاه

 : غیرفعال0

 : فعال1
0  

PA-37 
 ساده داخلی PLCواحد زمانی برای 

Time unit of simple PLC running 

 : ثانیه0

 : ساعت1
0  

 : پارامترهای حفاظت و خطاPBگروه  -4-12

 : پارامترهای حفاظت و خطاPBگروه  12-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PB-00 

دست رفتن محافظت در مقابل از 

 یکی از سه فاز ورودی

Input phase loss 
protection selection 

 :غیرفعال0

 : فعال1
0  

PB-01 

محافظت در مقابل از دست رفتن 

 یکی از سه فاز خروجی

Output phase loss 
protection selection 

 :غیرفعال0

 : فعال1
1  
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  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PB-02 

گرم محافظت از موتور در مقابل نوع 

 شدن

Motor over heat 
protraction selection 

 کاری در فرکانس پایینموتور معمولی فاقد سیستم خنک: 0

 کاری در فرکانس پایینموتور معمولی دارای سیستم خنک: 1

 )غیرفعال( موتورهای فرکانس متغیر: 2
2  

PB-03 

ضریب محافظت از موتور در مقابل 

 اضافه جریان

Motor overload 
protraction current 

20.0% - 120.0% 100.0%  

PB-04 

بر کاهش ولتاژ  thresholdمقدار 

 ورودی

Threshold of trip-free 

70.0% - 110.0% 80.0%  

PB-05 

میزان کاهش فرکانس برای جبران 

 ولتاژ ورودی

Decrease rate of trip-free 

0.00Hz – P0-03 0.00Hz  

PB-06 
 جلوگیری از افزایش ولتاژ خط

Over voltage stall 
protection 

 :غیرفعال0

 : فعال1
4  

PB-07 

مقدار ولتاژ برای جلوگیری از افزایش 

 ولتاژ خط

Over voltage stall 
protection point 

110.0% - 150.0% 130.0%  

PB-08 

مقدار جریان برای جلوگیری از اضافه 

 جریان

Auto current limiting 
threshold 

50.0% - 200.0% 130.0%  

PB-09 

ضریب کاهش فرکانس در حالت 

 اضافه جریان

Frequency decrease rate 
when current limiting 

0.00Hz – 50.00Hz/s 
10.00Hz

/s  

PB-10 

عملکرد حالت جلوگیری از اضافه 

 جریان

Action selection when 
current limiting 

 : فعال0

 در حالت سرعت ثابت : غیرفعال1
0  

PB-11 

عملکرد دستگاه در حالت اضافه 

 گشتاور

Selection of over torque 

 غیر فعال: 0

 بررسی مقدار گشتاور و ادامه کار دستگاه در صورت اضافه گشتاور: 1

 بررسی مقدار گشتاور و توقف در صورت اضافه گشتاور: 2

بررسی مقدار گشتاور در سرعت ثابت و ادامه کار دستگاه در صورت : 3

 ه گشتاوراضاف

بررسی مقدار گشتاور در سرعت ثابت و توقف دستگاه در صورت : 4

 اضافه گشتاور

1  

PB-12 
 بارحداکثر مقدار گشتاور و اضافه

Detection level of over 
torque 

10.0% - 200.0% 
وابسته به 

  مدل

PB-13 
 گشتاورحداکثر زمان تحمل اضافه

Detection time of over 
torque 

0.0 – 60.0s 0.1s  

PB-14 .رزرو شده است    
PB-15 .رزرو شده است    
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 ارتباط سریال: پارامترهای PCگروه  -4-13

 : پارامترهای ارتباط سریالPCگروه 13-4جدول 

  فرضپیش مقادیر قابل تنظیم عنوان پارامتر

PC-00 
 آدرس محلی دستگاه

Local address 

 Broad cast: آدرس 0

 : آدرس محلی247 – 1
1  

PC-01 
 نرخ انتقال اطلاعات

Baud Rate 

0 :1200 bps 

1 :2400 bps 

2 :4800 bps 

3 :9600 bps 

4 :19200 bps 

5 :38400 bps 

4  

PC-02 
 فرمت ارتباط سریال

Data format 

  ارسال اطلاعات  فرمتRTU: 

0 :<8, N, 1>  یعنی Non parity & 1 stop bits 

1 :<8, E, 1>  1 یعنی Even parity & 1 stop bit 

2 :<8, O, 1>  1 یعنی Odd parity & 1 stop bit 

3 :<8, N, 2>  یعنی Non parity & 2 stop bit 

4 :<8, E, 2>  1 یعنی Even parity & 2 stop bit 

5 :<8, O, 2>  1 یعنی Odd parity & 2 stop bit 

  ارسال اطلاعات  فرمتASCII: 

6 :<7, N, 1>  یعنی Non parity & 1 stop bits 

7 :<7, E, 1>  1 یعنی Even parity & 1 stop bits 

8 :<7, O, 1>  1 یعنی Odd parity & 1 stop bits 

9 :<7, N, 2>  یعنی Non parity & 2 stop bits 

10 :<7, E, 2>  1 یعنی Even parity & 2 stop bits 

11 :<7, O, 2> 1 یعنی Odd parity & 2 stop bits 

12 :<8, N, 1> یعنی Non parity & 1 stop bits 

13 :<8, E, 1>  1 یعنی Even parity & 1 stop bits 

14 :<8, O, 1> 1 یعنی Odd parity & 1 stop bits 

15 :<8, N, 2> یعنی Non parity & 2 stop bits 

16 :<8, E, 2>  1 یعنی Even parity & 2 stop bits 

17 :<8, O, 2> 1 یعنی Odd parity & 2 stop bits 

0  

PC-03 
 تأخیر در ارسال پاسخ به فرستنده

Response delay 
0 – 200ms 5ms  

PC-04 

برای تشخیص  Timeoutمدت زمان 

 قطع بودن ارتباط سریال

Communication timeout 

0.0 – 100.0s 0.0s  

PC-05 

دستگاه در زمان قطع شدن عملکرد 

 ارتباط سریال

Communication error action 

 و توقف سیستم با توجه به تنظیمات CEنمایش خطای : 0

 ادامه کار بدون توجه به خطای اتفاق افتاده: 1

2 :P0-01=2  توقف با توجه به تنظیمات 

 P0-01≠2 ادامه کار بدون توجه به خطای اتفاق افتاده 

 با توجه به تنظیمات توقف دستگاه: 3

1  

PC-06 .رزرو شده است     
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 پارامترهای تکمیلی: PDگروه  -4-14
 باشند.این گروه از پارامترها برای کاربر غیرقابل دسترس می

 ای: تنظیمات کارخانهPEگروه  -4-15
 باشند.این گروه از پارامترها برای کاربر غیرقابل دسترس می
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 های مختلفدر حالتپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه  -5
 های اصلی، کمکی و کاری دستگاهتنظیم فرکانس -5-1

( و یک فرکانس کمکی Aدارای یک فرکانس اصلی )فرکانس  NP100و  NE100اینورترهای سری 

 روش و فرکانس 8به د. فرکانس اصلی نباش( برای تنظیم فرکانس کاری دستگاه میB)فرکانس 

 بایست ازها میبرای انتخاب یکی از این روش .ندباشروش مختلف قابل تنظیم می 3کمکی به 

 استفاده نمود. P0-07پارامتر 

 :عبارتند ازهای تنظیم فرکانس اصلی دستگاه روش

 P0-06پد و تغییر پارامتر از طریق صفحه کی (1

 AI1آنالوگ  از طریق ورودی (2

 AI2از طریق ورودی آنالوگ  (3

 HDIفرکانس بالا استفاده از ورودی پالس  (4

 ساده داخلی PLCاستفاده از  (5

 های دیجیتالاز طریق ترکیبی از ورودی (6

 داخلی PIDاز طریق خروجی حلقه کنترلی  (7

 با استفاده از ارتباط سریال (8

 ن داده شده است.های تنظیم فرکانس اصلی نشاروش 1-5شکل در 

 
 یاصل سفرکان میتنظ یهاروش 1-5شکل 

 نشان داده شده است. 2-5شکل در  فرکانس کمکی به سه روش مختلف قابل تنظیم است که

 استفاده نمود. P0-08بایست از پارامتر ها میبرای انتخاب یکی از این روش

 های تنظیم فرکانس کمکی دستگاه عبارتند از:روش

 AI1طریق ورودی آنالوگ از  (1

 AI2از طریق ورودی آنالوگ  (2
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 HDIاستفاده از ورودی پالس فرکانس بالا  (3

 
 های تنظیم فرکانس کمکیروش 2-5شکل 

ز های اصلی و یا کمکی و یا ترکیبی ابه طور کلی فرکانس کاری دستگاه از روی یکی از فرکانس

مطابق  P0-10توان از پارامتر شود. برای تنظیم روش ساختن فرکانس کاری میآنها ساخته می

 استفاده نمود. 1-5جدول 

 روش ساختن فرکانس کاری 1-5جدول 

 فرکانس خروجی مقدار پارامتر

A P0-10 = 0 
B P0-10 = 1 

A+B P0-10 = 2 
Max(A, B) P0-10 = 3 

 

 دهد.پارامترهای مؤثر در تنظیم فرکانس کاری دستگاه را به اختصار نشان می 2-5جدول 

 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

های انتخابی به قسمت قابل ذکر است برای کسب اطلاعات در مورد جزئیات هر یک از روش

 مراجعه کنید.در راهنمای جامع محصول مربوط به آن روش 

 پارامترهای مؤثر در تنظیم فرکانس کاری دستگاه 2-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P0-02 
 های دیجیتالنحوه تغییر فرکانس توسط صفحه کلید یا ورودی

Keypad and terminal UP/DOWN setting 
0 

* P0-03 ماکزیمم فرکانس             Maximum frequency 50.00Hz 
* P0-04 فرکانس کاری محدود کننده حد بالایی      Frequency upper limit 50.00Hz 
* P0-05  فرکانس کاری کننده حد پایینمحدود      Frequency lower limit 0.00Hz 
* P0-06 فرکانس تنظیم شده            (Initial frequency) Preset frequency 50.00Hz 
* P0-07 نظیم فرکانس اصلی دستگاه انتخاب روش ت   Main frequency source A selection 0 
 P0-08 نظیم فرکانس کمکی دستگاه انتخاب روش ت   Auxiliary frequency source B selection 0 
 P0-09 بازه تغییرات فرکانس کمکی         Scale of frequency B command source 0 



 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

47 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P0-10 انتخاب منبع تولید فرکانس کاری دستگاه     Frequency source selection 0 

 Start/Stopتعیین نحوه ارسال فرامین  -5-2
به سه  Start/Stopامکان ارسال فرامین  NE100و  NP100اینورترهای سری به طور کلی در 

 د که این سه روش عبارتند از:باشریزی میروش قابل برنامه

 در این حالت جهت ارسال فرامین  پد:صفحه کیStart/Stop بایست از کلیدهای می

 پد استفاده کرد.بر روی صفحه کی و  

 های دیجیتال و در این حالت با توجه به وضعیت ورودی های ورودی دیجیتال:ترمینال

 شود.همچنین عملکرد تعیین شده برای آنها، کارکرد دستگاه تعیین می

 ارتباط سریال RS485 در این حالت با استفاده از ارتباط سریال :RS485  و دستورات

عملکرد دستگاه تعیین  Modbus ASCIو یا  Modbus RTUارسالی تحت پروتکل 

 .گرددمی

جهت تعیین روش ارسال فرامین در نظر گرفته شده است. لازم به ذکر است برای  P0-01پارامتر 

های ورودی و همچنین ارتباط سریال به بخش مربوط به هر کسب اطلاعات بیشتر در مورد ترمینال

 یک در راهنمای جامع محصول مراجعه کنید.

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

اندازی قادر به راه NE100و  NP100اینورترهای سری با توجه به نوع سیستم متصل به دستگاه، 

 د که عبارتند از:نباشموتور در سه نوع مختلف می

 اندازی مستقیمراه :(P1-00 = 0) 

اندازی مستقیم موتور متصل به دستگاه، راه اندازیترین و پر کاربردترین روش راهمعمول

باشد، هایی که اینرسی کمتر دارند و نیاز به پیش تحریک موتور نمیباشد. این حالت در سیستممی

 0بر روی مقدار  P1-00اندازی دستگاه در این حالت، پارامتر کاربرد دارد. به منظور تنظیم نحوه راه

 شود.تنظیم می
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 میفرکانس در حالت شروع به کار مستق شینمودار افزا 3-5شکل 

 اندازی مستقیم پس از اعمال ترمز راهDC :(P1-00=1) 

باشد با این تفاوت که دستگاه موتور را پس از اعمال این روش به طور کلی مشابه حالت قبل می

یش هایی که نیاز به پاین حالت برای زمانکند. اندازی میاهبا فرکانس اولیه تعیین شده، ر  DCترمز 

الت، برای تنظیم دستگاه در این حباشد و اینرسی سیستم بالا است، کاربرد دارد. تحریک موتور می

 شود.تنظیم می 1بر روی مقدار  P1-00پارامتر 

 
 DCاندازی مستقیم پس از اعمال ترمز راه 4-5شکل 

 موتور اندازی با در نظر گرفتن سرعت چرخش فعلیراه: (P1-00 = 2) 

گیرد و با توجه به آن، موتور را را در نظر می موتوردر این روش اینورتر ابتدا سرعت چرخش فعلی 

 راه
ً
که بعد از بروز خطا به سرعت هایی با اینرسی بالا کند. این روش در سیستماندازی میمجددا

-P1اندازی دستگاه در این حالت، پارامتر شوند کاربرد دارد. به منظور تنظیم نحوه راهمتوقف نمی

 شود.تنظیم می 2بر روی مقدار  00
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 یچرخش فعلنظرگرفتن سرعت در افرکانس درحالت شروع بکار بنمودار  5-5شکل 

 دهد.اندازی موتور را به اختصار نشان میپارامترهای مؤثر در تنظیم روش راه 3-5جدول 

 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

 اندازی موتورراهر تنظیم روش پارامترهای مؤثر د 3-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P0-11 1مثبت  گیریمدت زمان شتاب        Acceleration Time 1 وابسته به مدل 

* P1-00  نحوه شروع به کار           Start mode 0 
* P1-01  فرکانس اولیه             Startup frequency 0.00Hz 
* P1-02  مدت زمان اعمال فرکانس اولیه       Startup frequency holding time 0.00s 
* P1-03  مقدار جریان ترمزDC  )در لحظه شروع(    Startup DC braking current 0% 
* P1-04  مدت زمان اعمال ترمزDC  )در لحظه شروع(   Startup DC braking time 0.0s 
 P1-05 گیری مثبت و منفی نوع منحنی شتاب     Acceleration/Deceleration mode 0 

 (Stop Mode)های توقف موتور انواع روش -5-3-2

قادر به متوقف  NP100و  NE100اینورترهای سری نوع سیستم متصل به دستگاه، با توجه به 

 د که عبارتند از:نباشکردن موتور به دو روش مختلف می

 گیری منفی تا توقف کاملبتوقف تدریجی و شتا (Decelerate to stop) 

دستگاه با کاهش تدریجی فرکانس خروجی، موتور متصل به دستگاه را متوقف  ،در این روش

سازد. این حالت برای کاربردهایی که کنترل نحوه توقف موتور دارای اهمیت است کاربرد دارد. می

د دارد. به منظور تنظیم نحوه توقف دستگاه در این نیز وجو DCدر این حالت امکان استفاده از ترمز 

 شود.تنظیم می 0بر روی مقدار  P1-06حالت پارامتر 
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 گیری منفی تا توقف کاملتوقف تدریجی دستگاه و شتابنمودار  6-5شکل 

 قطع خروجی دستگاه (Coast stop) 

در این روش، دستگاه پس از دریافت پیام توقف، خروجی را قطع کرده و موتور با توجه به اینرسی 

شود. جهت تنظیم نحوه توقف دستگاه در این حالت، پارامتر به صورت خود به خودی متوقف می

P1-06  شود.تنظیم می 1بر روی مقدار 

 
 نمودار قطع خروجی دستگاه7-5شکل 

دهد. پارامترهای پارامترهای مؤثر در تنظیم روش توقف موتور را به اختصار نشان می 4-5جدول 

 اند.مشخص شده *پر کاربرد با علامت 

 پارامترهای مؤثر در تنظیم روش توقف موتور 4-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P0-12 1منفی  گیریمدت زمان شتاب       Deceleration Time 1 وابسته به مدل 

* P1-06  نحوه توقف             Stop mode 0 
 P1-07  فرکانس اعمال ترمزDC  در هنگام توقف   Initial frequency of stop DC braking 0.00Hz 
 P1-08  مدت تأخیر قبل از اعمال ترمزDC      Waiting time of stop DC braking 0.0s 
* P1-09  مقدار جریان ترمزDC  در هنگام توقف    Stop DC braking current 0% 
* P1-10  مدت زمان اعمال ترمزDC  در هنگام توقف  Stop DC braking time 0.0s 
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 تنظیم مشخصات موتور و فرآیند تنظیم خودکار -5-4
به طور کلی به دلیل ساختار کنترلی دستگاه، مشخصات موتور اعم از ظرفیت موتور، ولتاژ کاری، 

 اهیچپ، جریان نشتی سیمهاپیچی سیمهاجریان مصرفی و ... و همچنین مشخصاتی مانند مقاومت

سیار مؤثر ای بلذا تنظیم مشخصات دستگاه مسئله باشند.و ... در عملکرد سیستم بسیار مؤثر می

 شود.و مهم تلقی می

 تنظیم دستی مشخصات موتور -5-4-1

تعدادی از مشخصات موتور اعم از ولتاژ کاری، جریان کاری، سرعت چرخش و ... بر روی پلاک 

 های دستگاه تنظیم نمود.صورت دستی در پارامترها را به توان آناند که میموتور درج شده

 5-5جدول  باشد.اندازی دستگاه بسیار حیاتی و مهم میتنظیم این مشخصات قبل از راه

 دهد.ای از پارامترهای اصلی موتور را نشان میخلاصه

 موتورمشخصات پارامترهای اصلی  5-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P2-01 توان نامی موتور       Rated motor power وابسته به مدل 

 P2-02 فرکانس نامی موتور      Rated motor frequency وابسته به مدل 

 P2-03 سرعت چرخش نامی موتور    Rated motor rotation speed وابسته به مدل 

 P2-04  ولتاژ نامی موتور       Rated motor voltage وابسته به مدل 

 P2-05  جریان نامی موتور      Rated motor current وابسته به مدل 

 تنظیم خودکار مشخصات موتور -5-4-2

ها، مقدار جریان نشتی، و ... به صورت پیچتعدادی از مشخصات موتور مانند مقاومت سیم

نورترهای ایباشند. برای رفع این مسئله و تنظیم پارامترهای مربوطه، مستقیم قابل محاسبه نمی

کرد  باید توجه قابلیت تنظیم خودکار این پارامترها را در نظر گرفته است. NP100و  NE100سری 

ر پد امکان پذیلت ارسال فرامین از طریق صفحه کیاجرای فرآیند تنظیم خودکار فقط در حاکه 

 باشد.می

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

 باریتنظیم خودکار در حالت بی 

در این حالت ابتدا موتور را از بار متصل به آن جدا کرده و پس از تنظیم مشخصات پلاک موتور، 

کنیم. در این حالت اینورتر در اندازی میفرآیند تنظیم خودکار را راه P0-16با استفاده از پارامتر 

را محاسبه و تنظیم  آنهامشخصات اندازی کرده و موتور را راهفرکانس نامی،  %80و  0Hzفرکانس 

 باری را نشاناندازی فرآیند تنظیم خودکار در حالت بیپارامترهای مؤثر در راه 6-5جدول نماید. می

 دهد.می

 یباریخودکار در حالت ب میتنظ ندیفرآ یاندازمؤثر در راه یپارامترها 6-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P0-11 1مثبت  گیریمدت زمان شتاب        Acceleration Time 1 وابسته به مدل 
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 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P0-12 1گیری منفی مدت زمان شتاب         Deceleration Time 1 وابسته به مدل 

 P0-16  انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار    Auto tuning selection 0 
 P2-01  توان نامی موتور            Rated motor power وابسته به مدل 

 P2-02  فرکانس نامی موتور           Rated motor frequency وابسته به مدل 

 P2-03  سرعت چرخش نامی موتور        Rated motor rotation speed وابسته به مدل 

 P2-04  ولتاژ نامی موتور            Rated motor voltage وابسته به مدل 

 P2-05  جریان نامی موتور           Rated motor current وابسته به مدل 

 
 تنظیم خودکار در حالت تحت بار 

، فرآیند تنظیم P0-16با استفاده از پارامتر  از تنظیم مشخصات پلاک موتور ت پسدر این حال

مشخصات اندازی و موتور را راه 0Hzکنیم. در این حالت، اینورتر در فرکانس اندازی میخودکار را راه

 نماید. قابل ذکر است به دلیل ساختار این حالت، محاسبه پارامترهایرا محاسبه و تنظیم می آن

باشد. پذیر نمیامکان Mutual inductive reactance (P2-09) و(P2-10)باری بی جریان

 د.دهاندازی فرآیند تنظیم خودکار در حالت تحت بار را نشان میپارامترهای مؤثر در راه 7-5جدول 

 خودکار در حالت تحت بار میتنظ ندیفرآ یاندازمؤثر در راه یپارامترها 7-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P0-16  انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار     Auto tuning selection 0 
 P2-01  توان نامی موتور             Rated motor power وابسته به مدل 

 P2-02  فرکانس نامی موتور            Rated motor frequency وابسته به مدل 

 P2-03  سرعت چرخش نامی موتور         Rated motor rotation speed وابسته به مدل 

 P2-04  ولتاژ نامی موتور             Rated motor voltage وابسته به مدل 

 P2-05  جریان نامی موتور            Rated motor current وابسته به مدل 

 دهد.اندازی فرآیند تنظیم خودکار موتور را نشان مینحوه راه 8-5شکل 

 
 اندازی فرآیند تنظیم خودکار موتورنحوه راه 8-5شکل 

ه شوند را به طور خلاصپارامترهایی که در فرآیند تنظیم خودکار محاسبه و تنظیم می 8-5جدول 

 دهد.نشان می

 محاسبه شده در فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای 8-5جدول 

 عنوان پارامتر
تنظیم خودکار در حالت 

 باریبی

تنظیم خودکار در حالت 

 تحت بار

P2-06 مقاومت استاتور   

P2-07 مقاومت روتور   
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P2-08 نشتی پیچمقدار راکتانس سیم   

P2-09 پیچ واقعیمقدار راکتانس سیم   

P2-10 باری موتورچریان بی   
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 های دیجیتال و آنالوگاستفاده از ورودی و خروجی -5-5
 :Sxهای دیجیتال ورودی -5-5-1

ورودی پالس  و یکتعداد هفت ورودی دیجیتال  NP100و  NE100اینورترهای سری به طور کلی 

نوع عملکرد مختلف  40ها دارای د. این ورودیندهبرد کنترلی ارائه می، بر روی 50KHzبا فرکانس 

 توان یک عملکرد را به هر یک از آنها اختصاص داد.باشند که میمی

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

 
 های دیجیتالمدار داخلی ورودی 9-5 شکل

 دهد.دهد را نشان میهای دیجیتال را نشان مینحوه اتصال به ورودی 10-5شکل 

 
 های دیجیتالنحوه اتصال به ورودی 10-5شکل 

 24ها حداکثر ولتاژ تحریک این ورودیV 9داقل و حV باشد.می 

  ترمینالPW شود و برای تغییر ها تلقی میبه عنوان تغذیه خارجی و این ورودی

و یا تغذیه  GND  ،+24VDتوان آنرا به ترمینال منطق عملکرد ورودی دیجیتال می

 خارجی متصل نمود.
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 بایست پارامتر متناظر با آن ها، میبرای تنظیم عملکرد هر یک از ورودی

(P5-01, P5-02, P5-03, …) به طور خلاصه بیان  9-5جدول ها که در را بر روی یکی از قابلیت

 اند، تنظیم نمود.شده

 ی دیجیتالهاورودیعملکرد  9-5جدول 

 عملکرد ورودی مقدار

 غیر فعال 0

 (Forward run)چرخش مستقیم  1

 (Reverse run)چرخش معکوس  2

 (Three line control)بیت سوم برای حالت منطقی سه بیتی  3

 (Forward jog)پرش به جلو  4

 (Reverse jog)پرش رو به عقب  5

 (Coast to stop)توقف یکباره  6

 (Fault reset)لغو خطاها  7

 (Run pause)نگاه داشتن دستگاه از حالت کاری  8

  (Input of external fault)ورودی سیگنال خطای خارجی  9

 (Terminal up)افزایش فرکانس  10

 (Terminal down)کاهش فرکانس  11

 غییراتو ریست کردن ت اعمال شده Terminal Up/Downچشم پوشی از فرامین تغییر فرکانس که توسط  12

 Bو  Aهای سوئیچینگ کردن فرکانس خروجی بین فرکانس 13

 A+Bو  Aهای سوئیچینگ کردن فرکانس خروجی بین فرکانس 14

 A+Bو  Bهای سوئیچینگ کردن فرکانس خروجی بین فرکانس 15

 PAرامترهای بیت اول برای تعیین فرکانس توسط استفاده از مقادیر مرجع گروه پا 16

 PAبیت دوم  برای تعیین فرکانس توسط استفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  17

 PAبیت سوم  برای تعیین فرکانس توسط استفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  18

 PAبیت چهارم برای تعیین فرکانس توسط استفاده از مقادیر مرجع گروه پارامترهای  19

 اتفاق افتاده است PAچشم پوشی از فرامین تغییر فرکانس که توسط مقادیر مرجع گروه  20

 گیریبیت اول برای انتخاب گروه شتاب 21

 گیریبیت دوم برای انتخاب گروه شتاب 22

  (PLC Reset)داخلی PLCریست کردن وضعیت  23

 (PLC Pause)داخلی  PLCمتوقف کردن عملکرد  24

 PID (PID Pause)متوقف کردن عملکرد کنترلر  25

 متوقف کردن سوئینگ فرکانس 26

 ریست کردن سوئینگ فرکانس 27

 ریست کردن شمارش پالس 28

 ممنوعیت کارکرد دستگاه در حالت کنترل گشتاور 29

 متوقف کردن عملیات شتابگیری 30

 ورودی شمارنده پالس 31

 اعمال شده Terminal Up/Downچشم پوشی موقت از فرامین تغییر فرکانس که توسط  32

 رزرو شده است 39 - 33
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های دیجیتال مؤثر هستند را نشان ای از پارامترها که در تنظیم ورودیخلاصه 10-5جدول 

 اند.مشخص شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت می

 تالیجید یهایورود میدر تنظ مؤثر یپارامترها 10-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P5-00  انتخاب حالت کاری ورودیHDI           HDI signal type selection 0 
* P5-01  انتخاب عملکرد ورودیS1             S1 function selection 1 
* P5-02  انتخاب عملکرد ورودیS2             S2 function selection 4 
* P5-03  انتخاب عملکرد ورودیS3             S3 function selection 7 
* P5-04  انتخاب عملکرد ورودیS4             S4 function selection 0 
* P5-05  انتخاب عملکرد ورودیS5             S5 function selection 0 
* P5-06  انتخاب عملکرد ورودیS6             S6 function selection 0 
* P5-07  انتخاب عملکرد ورودیS7             S7 function selection 0 
 P5-08  انتخاب عملکرد ورودیHDI )در حالت ورودی سیگنال(   HDI function selection 0 
 P5-09 های افزاری برای ورودیفیلتر نویز نرمS1-S4  وHDI     ON/OFF filter time 5 
 P5-10 های دیجیتال انتخاب منطق ورودی          Terminal command mode 0 
 P5-11  نرخ تغییرات فرکانس توسط ورودی دیجیتال       Terminal UP/DOWN rate 0.50Hz/s 

 های دیجیتالخروجی -5-5-2

تعداد دو خروجی رله و یک خروجی  NP100و  NE100اینورترهای سری به طور کلی 

د. این ندهروی برد کنترلی خود ارائه می بر 50KHzبا فرکانس  Open Collectorترانزیستوری 

از این عملکردها را به  توان هر یکباشند که میمینوع عملکرد مختلف  20ها دارای خروجی

 دهد.ها را نشان میمدار داخلی این خروجی 11-5شکل  ها اختصاص داد.خروجی

 
 تالیجید یهاخروجی یمدار داخل 11-5شکل 

 باشند.می 30VDC/1Aو  250VAC/3Aها و مشخصات رله 24Vولتاژ خروجی ترانزیستوری 
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 ها می بایست پارامتر متناظر با آن برای تنظیم عملکرد هر یک از خروجی

(P6-01, P6-02, P6-03) به طور خلاصه بیان شده  11-5جدول ها که در را بر روی یکی از قابلیت

 است، تنظیم نمود.

 ی دیجیتالهاعملکرد خروجی 11-5جدول 

 عملکرد ورودی مقدار

 غیر فعال 0

 (Running)اینورتر در حال کار  1

 (Forward run) مستقیمچرخش  2

 (Reverse run) معکوسچرخش  3

 (Fault Output) بروز خطا در عملکرد اینورتر 4

 P8-22و   P8-21تعیین شده توسط پارامتر  FTDرسیدن فرکانس کاری به فرکانس  5

 P8-23رسیدن فرکانس کاری به حوالی مشخصی از فرکانس تنظیم شده توسط پارامتر  6

 0Hzاینورتر در حال کار در فرکانس  7

 P8-18رسیدن شمارنده پالس به مقدار مشخص شده توسط پارامتر  8

 P8-19رسیدن شمارنده پالس به مقدار مشخص شده توسط پارامتر  9

 اخطار اولیه اضافه بار بر روی اینورتر 10

 (500msecساده داخلی )فعال شدن برای  PLCهای تنظیم شده در از فرکانس stepتکمیل یک  11

 (500msecساده داخلی )فعال شدن برای  PLCهای تنظیم شده در تکمیل یک سیکل کامل فرکانس 12

 P8-20توسط پارامتر  رسیدن مدت زمان کارکرد اینورتر تعیین شده 13

 P0-04تعیین شده توسط پارامتر  رسیدن به محدود کننده بالایی فرکانس 14

 P0-05رسیدن به محدود کننده پایینی فرکانس تعیین شده توسط پارامتر  15

 (Ready for Run)اندازی موتور آماده بودن دستگاه برای راه 16

 رزرو شده است 20 - 17

 

های دیجیتال مؤثر هستند را نشان ای از پارامترها که در تنظیم خروجیخلاصه 12-5جدول 

 اند.مشخص شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت می

 های دیجیتالدر تنظیم خروجی ی مؤثرپارامترها 12-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P6-00  نوع عملکرد ترمینال خروجیHDO         HDO terminal output mode 0 

* P6-01 
 Open collectorدر حالت خروجی سیگنال  HDOانتخاب عملکرد خروجی 

HDO function (open collector output terminal) 
1 

* P6-02  انتخاب عملکرد خروجی رلهRO1A/RO1B/RO1C  Relay function (RO1A/RO1B/RO1C) 4 
* P6-03  انتخاب عملکرد خروجی رلهRO2A/RO2B/RO2C   Relay function (RO2A/RO2B/RO2C) 0 
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 AIXهای آنالوگ ورودی -5-5-3

-های یک ورودی آنالوگ با قابلیت دریافت سیگنالتعداد  NP100و  NE100اینورترهای سری 

10V - +10V  بر روی ترمینالAI1 10-0های ورودی آنالوگ با قابلیت دریافت سیگنال و یکV/4-

20mA  بر روی ترمینالAI2  برای کنترل عملکرد دستگاه در نظر گرفته است. برای تعیین نوع

 توان ازژ یا جریان، می، ولتاAI2آنالوگ ورودی 

های آنالوگ را نشان نحوه اتصال ورودی 12-5شکل بر روی برد کنترل استفاده نمود.  J16 سوئیچ

 دهد.می

 
 ورودی آنالوگنحوه اتصال  12-5شکل 

مشخص  13-5جدول های آنالوگ قابل کنترل هستند در مشخصاتی از دستگاه که توسط ورودی

 اند.شده

 آنالوگ قابل کنترل هستند یهایاز دستگاه که توسط ورود یتمشخصا 13-5جدول 

 پارامتر عنوان

 P0-07 = 1 or 2 (Aانتخاب روش تنظیم فرکانس اصلی دستگاه )فرکانس 

 P0-08 = 0 or 1 (Bانتخاب روش تنظیم فرکانس کمکی دستگاه )فرکانس 

 P3-08 = 1 or 2 انتخاب روش تنظیم مقدار گشتاور در حالت کنترل گشتاور موتور

 P3-10 = 1 or 2 انتخاب روش تنظیم بیشترین فرکانس در حالت کنترل گشتاور موتور

 AO1 P6-04 = 8 or 9پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

 AO2 P6-05 = 8 or 9پارامتر نسبت داده شده به خروجی 

 P6-06 = 8 or 9 پارامتر نسبت داده شده به خروجی پالس

 PID P9-00 = 1 or 2انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی به کنترلر 

 PID P9-02 = 0 or 1انتخاب نحوه اعمال مقدار فیدبک به کنترلر 

 

با توجه به عملکرد اختصاص داد شده به ورودی آنالوگ، عملکرد آن با توجه به شکل موج 

ها یک شکل موج در ک از ورودیبرای هر یبه طور کلی  شود.اختصاص داد شده به آن سنجیده می

 نظر گرفته شده است.

و برای تنظیم  P5-16تا  P5-12از پارامترهای  AI1شکل موج مربوط به ورودی آنالوگ برای تنظیم 

 کنیم.استفاده می P5-21تا  P5-17از پارامترهای  AI2شکل موج مربوط به ورودی آنالوگ 
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 های آنالوگموج ورودیشکل  13-5شکل 

د. دههای آنالوگ مؤثر هستند را نشان میپارامترهایی که در تنظیم عملکرد ورودی 14-5جدول 

 اند.اده شدهنشان د *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

 آنالوگ  ورودیدر تنظیم  پارامترهای مؤثر 14-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P0-07 انتخاب روش تنظیم فرکانس اصلی دستگاه  Main frequency source A selection 0 
* P0-08  دستگاهانتخاب روش تنظیم فرکانس کمکی Auxiliary frequency source B selection 0 

* P3-08 
 انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت موتور

Torque upper limit source in speed control mode 
0 

* P3-10 
 انتخاب نحوه محدود کردن فرکانس در حالت کنترل سرعت موتور

Frequency upper limit source in speed control mode 
0 

* P5-12  1کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ    AI1 minimum input 0.00V 

* P5-13 
 1کمترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI1 minimum input 
0.0% 

 P5-14  1بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ    AI curve 1 maximum input 10.00V 

 P5-15 
 1بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI1 maximum input 
100.0% 

 P5-16 1افزاری برای ورودی آنالوگ در شکل موج فیلتر نرم    AI1 filter time 0.10s 
 P5-17  2کمترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ    AI2 minimum input 0.00V 

 P5-18 
 2کمترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI2 minimum input 
0.0% 

 P5-19  2بیشترین مقدار ولتاژ ورودی آنالوگ    AI2 maximum input 10.00V 

 P5-20 
 2بیشترین مقدار مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

Corresponding Setting of AI2 maximum input 
100.0% 

 P5-21 2افزاری برای ورودی آنالوگ فیلتر نرم   AI2 filter time 0.10s 
 P6-04  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO1   AO1 function selection 0 
 P6-05  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO2   AO2 function selection 1 

 P6-06 
 در حالت خروجی فرکانس پالس HDOپارامتر نسبت داده شده به خروجی 

HDO function selection 
0 

 P9-00  انتخاب نحوه اعمال مقدار ورودی به کنترلرPID   PID setting source 0 
 P9-02  انتخاب نحوه اعمال مقدار فیدبک به کنترلرPID   PID feedback source 0 
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 AOXهای آنالوگ خروجی -5-5-4

دریافت خروجی آنالوگ با قابلیت تعداد دو  NP100و  NE100اینورترهای سری به طور کلی 

 برای کنترل عملکرد دستگاه در های برد کنترلبر روی ترمینال 10V/4-20mA-0های سیگنال

بر روی برد  J15و  J14 هایتوان از سوئیچنظر گرفته است. برای تنظیم نوع خروجی آنالوگ، می

 کنترل استفاده کرد.

و  P6-05و  P6-04 هایبا توجه به مقدار متناظر با آن توسط پارامتر  AO2و  AO1مقدار خروجی 

ه بشود. برای تنظیم شکل موج نسبت داده شده تعیین می هاشکل موج نسبت داده شده به آن

از  AO2 آنالوگ خروجی یو برا P6-10 تا P6-07بایست از پارامترهای می AO1 آنالوگ خروجی

توان به مقادیر متناظر که می 15-5جدول  استفاده نمود. P6-15 تا P6-11پارامترهای 

 دهد.های آنالوگ نسبت داد را نشان میخروجی

 های آنالوگیخروج یبر رو لیقابل اسک یپارامترها 15-5جدول 

 ولتاژ، جریان آنالوگ یا پالس( %100تا  %0بازه تغییرات ) پارامترعنوان  مقدار

 تا ماکزیمم فرکانس تعیین شده  0از مقدار  فرکانس کاری دستگاه 0

 تا ماکزیمم فرکانس تعیین شده  0از مقدار  فرکانس تنظیم شده 1

 جریان نامی موتور( %200برابر جریان نامی موتور ) 2تا  0 مقدار جریان خروجی 2

 برابر گشتاور نامی موتور )مقدار گشتاور بدون در نظر گرفتن جهت آن( 2تا  0 گشتاور خروجی )اندازه گشتاور( 3

 برابر توان نامی موتور 2تا  0 توان خروجی 4

 برابر ولتاژ مجاز برای اینورتر 1.2تا  0 ولتاژ خروجی دستگاه 5

 100.00kHz – 0.01 فرکانس پالس ورودی 6

 20mA – 0یا  AI1 0 – 10Vمقدار ورودی آنالوگ  7

 20mA – 0یا  AI2 0 – 10Vمقدار ورودی آنالوگ  8

  رزرو شده است 9

 تا مقدار طول مشخص شده 0 گیری شدهمقدار طول اندازه 10

 تا مقدار شمارنده مشخص شده 0 مقدار شمارنده پالس 11

12 

 ,2003 ,2002مقدار رجیسترهای 

نوشته شده توسط ارتباط سریال )با  2004

توجه به نوع ورودی و رجیستر متفاوت 

 است(

0 – 100% 

 تا ماکزیمم سرعت چرخش موتور با توجه به ماکزیمم فرکانس ورودی 0 سرعت چرخش موتور 13

 1000.0A – 0.0 مقدار جریان خروجی 14

 1250V – 0.0 مقدار ولتاژ خروجی 15

 برابر گشتاور نامی موتور )مقدار گشتاور با در نظر گرفتن جهت آن( 2+تا  2- )اندازه و جهت گشتاور(گشتاور خروجی  16

 

 دهد.را نشان می AO1نحوه تنظیم شکل موج متناظر با خروجی آنالوگ  14-5شکل 
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 AO1نحوه تنظیم شکل موج متناظر با خروجی آنالوگ  14-5شکل 

دهد. ای از پارامترهای مؤثر در تنظیم خروجی آنالوگ را نشان میخلاصه 16-5جدول 

 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

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

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P6-04  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO1     AO1 function selection 0 
* P6-05  پارامتر نسبت داده شده به خروجیAO2     AO2 function selection 1 
 P6-07  1محدود کننده پایین خروجی آنالوگ     AO1 lower limit 0.0% 

 P6-08 
 1محدود کننده پایین مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO1 lower limit corresponding output 
0.00V 

 P6-09  1محدود کننده بالایی خروجی آنالوگ     AO1 upper limit 100.0% 

 P6-10 
 1محدود کننده بالایی مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO1 upper limit corresponding output 
10.00V 

 P6-11  2محدود کننده پایین خروجی آنالوگ     AO2 lower limit 0.0% 

 P6-12 
 2محدود کننده پایین مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO2 lower limit corresponding output 
0.00V 

 P6-13  2محدود کننده بالایی خروجی آنالوگ     AO2 upper limit 100.0% 

 P6-14 
 2محدود کننده بالایی مربوط به تنظیمات ورودی آنالوگ 

AO2 upper limit corresponding output 
10.00V 

 P6-15  محدود کننده پایین خروجی آنالوگHDO    HDO lower limit 0.0% 

 برای کنترل سرعت نحوه تنظیم روش کنترلی دستگاه -5-6
روش کنترلی مختلف و قابل  دودارای  NP100و  NE100اینورترهای سری به طور کلی 

 روش عبارتند از: دود. این نباشریزی میبرنامه

 باز برداری کنترل به روش حلقهSensor less Flux Vector Control (SFVC) 

  کنترل به روش حلقه باز اسکالرV/F Control 

 .پردازیمکه در ادامه به عملکرد آنها و نحوه استفاده از آنها می

 SFVCکنترل به روش حلقه باز برداری  -5-6-1

در این حالت کنترلی، اینورتر با استفاده از بردارهای جریان و گشتاور اعمالی به موتور و همچنین 

را کنترل  و گشتاور خروجی موتور سرعت چرخش موتور، داخلی، فرکانس خروجی PIکنترلر 
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 کند.می

وتور اعم از مشخصات درج شده بر روی مشخصات متنظیم به علت ساختار کنترلی این روش، 

های آن ضروری است. لذا قبل از به کارگیری این روش، تنظیم پیچپلاک موتور و مشخصات سیم

مشخصات موتور و اجرای فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای موتور برای تنظیم پارامترهای مربوطه 

پارامترهای موتور و تنظیم خودکار به  برای کسب اطلاعات از نحوه تنظیم باشد.لازم و ضروری می

 مراجعه نمایید. 4-5بخش 

عمل  15-5شکل دستگاه در حالت کنترلی ذکر شده، مطابق فلوچارت عملکرد برای تنظیم 

 کنیم:می

 
 SFVCفلوچارت تنظیم دستگاه در حالت کنترلی  15-5شکل 

دهد. را نشان می SFVCای از پارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت خلاصه 17-5جدول 

 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

 SFVCامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت ای از پار خلاصه 17-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P0-00  وش کنترل موتور ر            Speed control model 0 
* P0-16  انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار     Auto tuning selection 0 
* P2-01  توان نامی موتور             Rated motor power وابسته به مدل 

* P2-02  فرکانس نامی موتور            Rated motor frequency وابسته به مدل 

* P2-03  سرعت چرخش نامی موتور         Rated motor rotation speed وابسته به مدل 

* P2-04  ولتاژ نامی موتور             Rated motor voltage وابسته به مدل 

* P2-05  جریان نامی موتور            Rated motor current وابسته به مدل 

* P3-00  ضریبP1  در کنترلرPI  در حلقه کنترل سرعت   Speed loop proportional gain 1 20 
* P3-01  ضریبI1  در کنترلرPI  در حلقه کنترل سرعت   Speed loop integral time 1 0.50s 
* P3-02  برای تغییر ضرایب کنترلر  1فرکانسPI      Switchover frequency 1 5.00Hz 
* P3-03  ضریبP2  در کنترلرPI  حلقه کنترل سرعت    Speed loop proportional gain 2 25 
* P3-04  ضریبI2  در کنترلرPI  در حلقه کنترل سرعت   Speed loop integral time 2 1.00s 
* P3-05  فرکانس تغییر ضرایب کنترلرPI  2شماره      Switchover frequency 2 10.00Hz 
* P3-06  اصلاح سرعت در حلقه کنترل سرعت      Vector control slip gain 100% 
 P3-07 محدود کننده بالایی گشتاور         Torque upper limit وابسته به مدل 

 P3-08 
 گشتاور در حالت کنترل سرعت موتورانتخاب نحوه محدود کردن 

Torque upper limit source in speed control mode 
0 

 P3-09 
 محدود کننده گشتاور در حالت کنترل سرعت

Digital setting of torque upper limit in speed control 
50.0% 

 P3-10 
 انتخاب نحوه محدود کردن فرکانس در حالت کنترل سرعت موتور

Frequency upper limit source in speed control mode 
0 
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 V/F Controlکنترل به روش حلقه باز اسکالر  -5-6-2

در این حالت کنترلی، اینورتر با ثابت نگه داشتن نسبت ولتاژ خروجی به فرکانس خروجی با توجه 

را کنترل  تعیین شده برای آن، مقدار جریان خروجی و در نتیجه گشتاور موتور V/Fبه نمودار 

 نماید.می

های پیچدر این حالت به علت اینکه ساختار روش کنترلی اسکالر است، تعیین مشخصات سیم

 V/F Controlموتور ضروری نیست. لذا اجرای فرآیند تنظیم خودکار پارامترهای موتور در حالت 

 اهمیت چندانی ندارد.

عمل  16-5شکل طابق فلوچارت دستگاه در حالت کنترلی ذکر شده ، معملکرد برای تنظیم 

 کنیم.می

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

دهد. را نشان می V/Fای از پارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت خلاصه 18-5جدول 

 اند.مشخص شده *پارامترهای پر کاربرد با علامت 

 V/Fدستگاه در حالت  میمؤثر در تنظ یمترهااز پارا یاخلاصه 18-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P0-00  وش کنترل موتور ر           Speed control model 0 
* P0-16  انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار    Auto tuning selection 0 
* P2-01  توان نامی موتور            Rated motor power به مدل وابسته 

* P2-02  فرکانس نامی موتور           Rated motor frequency وابسته به مدل 

* P2-03  سرعت چرخش نامی موتور        Rated motor rotation speed وابسته به مدل 

* P2-04  ولتاژ نامی موتور            Rated motor voltage وابسته به مدل 

* P2-05  جریان نامی موتور           Rated motor current وابسته به مدل 

* P4-00  انتخاب نوع منحنیV/F          V/F curve setting 0 
* P4-01  افزایش گشتاور            Torque boost وابسته به مدل 

* P4-02 فرکانس توقف افزایش گشتاور     Cut-off frequency of torque boost  

* P4-03  مقدارF1 ای در حالت نمودار چند نقطه     Multipoint V/F frequency 1 0.00Hz 
 P4-04  مقدارV1 ای در حالت نمودار چند نقطه     Multipoint V/F voltage 1 0.0% 
 P4-05  مقدارF2 ای در حالت نمودار چند نقطه     Multipoint V/F frequency 2 0.00Hz 
 P4-06  مقدارV2 ای در حالت نمودار چند نقطه     Multipoint V/F voltage 2 0.0% 
 P4-07  مقدارF3 ای در حالت نمودار چند نقطه     Multipoint V/F frequency 3 0.00Hz 
 P4-08  مقدارV3 ای در حالت نمودار چند نقطه     Multipoint V/F voltage 3 0.0% 
 P4-09  ضریب جبران سازی سرعت چرخش موتور   V/F slip compensation gain 0.0% 
 P4-10 کاهش انرژی مصرفی در زمان کاهش بار    Auto energy saving selection 0 

 P4-11 
 

Low frequency threshold of restraining oscillation 
2 
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 فرضپیش عنوان پارامتر 

 P4-12 
 

High frequency threshold of restraining oscillation 
0 

 P4-13 
 

Boundary of restraining oscillation 
30.00Hz 

 های کنترلی و مقایسه کاربردهای آنهامقایسه حالت -5-6-3

های کنترلی، عملکرد هر یک برای انواع خاصی از کاربردها، کارآمد با توجه به ساختار حالت

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

 های مختلف کنترلی را مقایسه نمود.توان حالتمی 19-5جدول به کمک 

 تلف کنترلیهای مخمقایسه حالت 19-5جدول 

 SFVCحالت کنترلی حلقه باز  V/Fحالت کنترلی حلقه باز  حالت کنترلی

 مشخصات

 :دقت سرعت خروجی 

±1  2% 

 :پایداری سرعت خروجی 

0.5% 

 :مقدار ولتاژ خروجی 

 V/Fبا توجه به نمودار 

 :دقت سرعت خروجی 

±0.1  0.2 % 

 سرعت خروجی: یپایدار 

0.02% 

 :مقدار ولتاژ خروجی 

 محاسبات برداری با توجه به

 مزایا

 عدم نیاز به اجرای فرآیند تنظیم خودکار 

 عدم نیاز به اتصال انکودر 

 تنظیم و نصب آسان 

 اندازی چند موتور به طور همزمانقابلیت راه 

  600امکان تولید فرکانس خروجیHz 

 اندازی موتور های ناشناختهمناسب برای راه 

 عدم نیاز به اتصال انکودر 

  گشتاور اولیه:مقدار بالای 

200% /0.5Hz 

 اندازی بارهای متغیرمناسب برای راه 

 هااعمال گشتاور مورد نظر در تمامی فرکانس 

 معایب

 :مقدار پایین گشتاور اولیه 

150% /3Hz 

 عدم تضمین چرخش شفت موتور به علت نبودن فیدبک 

  اعمال گشتاور مورد نظر فقط در نقطهSteady - State 

  فرآیند تنظیم خودکارنیاز به اجرای 

 عدم تضمین چرخش موتور به دلیل نبود فیدبک 

 کاربردها

 مناسب برای کاربردهای ساده و دقت نه چندان بالا 

  مناسب برای کاربردهایی که تنها حالتSteady-state  موتور

 مد نظر است.

 مناسب برای کاربردها با دقت سرعت بالا 

  بالامناسب برای کاربردها با گشتاور اولیه 

های کنترلی، به تر در مورد نحوه تنظیم پارامترها برای روشبرای کسب اطلاعات دقیق

 های مربوطه در کتاب اصلی دستگاه مراجعه کنید.قسمت
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 نحوه تنظیم دستگاه در حالت کنترل گشتاور -5-7
دارای قابلیت کنترل گشتاور با توجه به تنظیمات اعمال  NP100و  NE100اینورترهای سری 

 باشند.ه را دارا میشد

این حالت کنترلی، دستگاه با تغییر فرکانس خروجی و جریان اعمالی به موتور، میزان گشتاور در 

دارد. با توجه به ساختار این روش کنترلی، اجرای فرآیند تنظیم خودکار موتور را ثابت نگاه می

 باشد. برای تنظیم عملکرد دستگاه در این حالت کاری از فلوچارتپارامترهای موتور ضروری می

 کنیم.استفاده می 17-5شکل 

 
 فلوچارت تنظیم دستگاه در روش کنترل گشتاور 17-5شکل 

ای از پارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت کنترل گشتاور را نشان خلاصه 20-5جدول 

 اند.مشخص شده *دهد. پارامترهای پر کاربرد با علامت می

 ت کنترل گشتاوردستگاه در حال میمؤثر در تنظ یاز پارامترها یاخلاصه 20-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* P0-00  وش کنترل موتور ر           Speed control model 0 
* P0-16  انتخاب روش انجام فرآیند تنظیم خودکار    Auto tuning selection 0 
* P2-01  توان نامی موتور            Rated motor power وابسته به مدل 

* P2-02  فرکانس نامی موتور           Rated motor frequency وابسته به مدل 

* P2-03  سرعت چرخش نامی موتور        Rated motor rotation speed وابسته به مدل 

* P2-04  ولتاژ نامی موتور            Rated motor voltage وابسته به مدل 

* P2-05  جریان نامی موتور           Rated motor current وابسته به مدل 

* P3-08 
 انتخاب نحوه محدود کردن گشتاور در حالت کنترل سرعت موتور

Torque upper limit source in speed control mode 
0 

* P3-09 
 محدود کننده گشتاور در حالت کنترل سرعت

Digital setting of torque upper limit in speed control 
50.0% 

* P3-10 
 انتخاب نحوه محدود کردن فرکانس در حالت کنترل سرعت موتور

Frequency upper limit source in speed control mode 
0 
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 تنظیم پارامترهای حفاظتی -5-8
های حفاظتی در گروه دارای مجموعه قابلیت NP100و  NE100به طور کلی اینورترهای سری 

باشد. این برای جلوگیری از آسیب رسیدن به دستگاه و موتور متصل به آن می PBپارامترهای 

 های عبارتند از:قابلیت

 پارامترهای حفاظتی در مقابل اختلال در ولتاژ خط و خروجی دستگاه -5-8-1

 جلوگیری از کاهش ولتاژ خروجی در اثر کاهش ولتاژ ورودی 

کاهش یابد، در  PB-04پارامتر  میزان ولتاژ ورودی دستگاه تا مقدار تعیین شده توسط چنانچه

باشد، فرکانس خروجی به منظور جبران این اختلال به مقدار  PB-05 ≠ 0صورتیکه مقدار پارامتر 

 کاهش خواهد یافت. PB-05پارامتر 

 جلوگیری از افزایش ولتاژ خط در اثر کاهش فرکانس 

ثر کاهش فرکانس خروجی، احتمال افزایش ولتاژ خط در اثر حالت ژنراتوری به طور کلی در ا

بایست از مقاومت ترمز و موتور وجود دارد. برای جلوگیری از وقوع خطا، برای کاهش این ولتاژ می

-PBشود توسط پارامتر یا یونیت ترمز استفاده نمود. مقدار ولتاژی که مقاومت ترمز در آن فعال می

 یم خواهد بود.قابل تنظ 25

استفاده  PB-07و  PB-06توان از پارامترهای در صورتیکه مقاومت ترمز در دسترس نباشد می

در نظر گرفته شود، در صورت افزایش ولتاژ خط تا  PB-06 = 1نمود. در صورتیکه مقدار پارامتر 

 شتابتا ولتاژ خط کاهش یابد و مجددگیری منفی متوقف شده ، شتابPB-07مقدار پارامتر 
ً
یری گا

 دهد.نحوه عملکرد دستگاه را در این حالت نشان می 18-5شکل کند. منفی ادامه پیدا می

 
 افزایش ولتاژ خط در اثر کاهش فرکانسجلوگیری از  18-5شکل 
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  بر روی موتور اعمال گشتاور اضافهجلوگیری از 

بر روی موتور وجود دارد، با استفاده از پارامترهای اضافه  گشتاور اعمال در مواردی که احتمال

PB-11  ،PB-12  وPB-13 را اعلام کرد. گشتاورتوان سیستم را متوقف و یا اخطار اضافه می 

بر روی فته شود و مقدار گشتاور در نظر گر  PB-11 = 3یا  PB-11 = 1در صورتیکه مقدار پارامتر 

در این حالت  PB-13برسد و به مدت مقدار پارامتر  PB-12موتور به مقدار تعیین شده توسط پارامتر 

 19-5شکل دهد. نمودار را نشان داده و به کار خود ادامه می گشتاوربماند، سیستم اخطار اضافه 

 دهد.عملکرد دستگاه را در این حالت نشان می

 
 عملکرد موتور در زمان اضافه گشتاور 19-5شکل 

موتور به مقدار تعیین  گشتاوردر نظر گرفته شود و مقدار  PB-11 = 2 در صورتیکه مقدار پارامتر

در این حالت بماند، سیستم متوقف  PB-13برسد و به مدت مقدار پارامتر  PB-12شده توسط پارامتر 

 خواهد شد و خطای اضافه بار نمایش داده خواهد شد.

 پارامترهای حفاظتی در مقابل اختلال در جریان خروجی دستگاه -5-8-2

-PBتوان از پارامترهای گیری مثبت، میبرای جلوگیری از افزایش جریان خروجی در اثر شتاب

08  ،PB-09  وPB-10 .استفاده نمود 

باشد، در صورتیکه مقدار اضافه جریان به میزان تعیین  PB-10 = 0در صورتیکه مقدار پارامتر 

یابد تا این کاهش می PB-09متر برسد، فرکانس خروجی به میزان پارا PB-08شده توسط پارامتر 

 اضافه جریان جبران شود.

نحوه  20-5شکل هایی که دارای اینرسی بالا هستند کاربرد دارد. نمودار این قابلیت در سیستم

 دهد.فاق را نشان میعملکرد سیستم بر اثر این ات



 فصل پنجم های مختلفپارامترهای مؤثر در تنظیم دستگاه در حالت

68 

 
 عملکرد در زمان جلوگیری از اضافه جریان خروجی 20-5شکل 

 پارامترهای حفاظتی در مقابل اضافه بار بر روی موتور -5-8-3

ه توان برای جلوگیری از بروز آسیب باز توان موتور بیشتر باشد می در مواردی که ظرفیت اینورتر

توان ماکزیمم جریان استفاده نمود. با استفاده از تنظیم این پارامتر می PB-03موتور از پارامتر 

𝑷𝑩 از رابطه توان تزریقی به موتور را تعیین نمود. مقدار این پارامتر را می − 𝟎𝟑 =

)/(جریان نامی موتور) نورترای (جریان نامی  ×  محاسبه نمود.  𝟏𝟎𝟎%

به موتور اعمال شود سیستم اضافه را  60sقابل ذکر است در صورتیکه این مقدار جریان به مدت 

 کند.بار اعلام می

 هاسایر حفاظت -5-8-4

های دیگر همانند تشخیص فاز ورودی و حفاظت NP100و  NE100در اینورترهای سری 

 پردازیم:خروجی، دما، عملکرد فنی و ... وجود دارد که در زیر به توضیح آنها می

 PB-00 محافظت در مقابل از دست رفتن یکی از فازهای ورودی 

 PB-01 محافظت در مقابل از دست رفتن یکی از فازهای خروجی 

 PB-02  محافظت از موتور در مقابل افزایش دمای آن در اثر سرعت چرخش پایین و

 عملکرد ناقص فن موتور در آن سرعت

 P7-12  نشان دهنده دمای ماژولIGBT 

 P8-26 محافظت از فن دستگاه در مقابل اصطکاک در مواقع قطع بودن خروجی 
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ف کردن آنها به طور کلی تمامی خطاهای موجود در دستگاه به همراه نحوه برطر

مربوط به  PBقابل ذکر است کلیه پارامترهای گروه  ارائه شده است. Aدر ضمیمه 

باشد، برای کسب اطلاعات بیشتر به قسمت مربوطه تنظیمات حفاظت دستگاه می

 در کتاب اصلی دستگاه مراجعه کنید.

 نحوه مانیتور کردن پارامترهای دستگاه -5-9
پارامترهایی همچون ولتاژ خط، جریان  NP100و  NE100اینورترهای سری به طور کلی در 

 ها ها و خروجیخروجی، میزان گشتاور خروجی، توان مصرفی، وضعیت ورودی

در این روش . هستندقابل مشاهده و مانیتور کردن  RS485با استفاده از ارتباط سریال و ... 

اند که با هبندی شدپارامترهای مورد نظر هر یک توسط یک آدرس مشخص و مجزا دسته

مطابقت دارد. در این حالت کاربر با تنظیم ارتباط سریال دستگاه  Modbusاستانداردهای پروتکل 

به آنها اشاره  Cو استفاده از آدرس پارامترهای مورد نظر که در ضمیمه  PCتوسط گروه پارامترهای 

 .شده است، قادر به مانیتور کردن دستگاه خواهد بود

دهد. پارامترهای ای از پارامترهای مؤثر در تنظیم ارتباط سریال را نشان میخلاصه 21-5جدول 

 اند.مشخص شده *پر کاربرد با علامت 

 الیارتباط سر میمؤثر در تنظ یپارامترها 21-5جدول 

 فرضپیش عنوان پارامتر 

* PC-00 آدرس محلی دستگاه             Local address 1 
* PC-01 نرخ انتقال اطلاعات              Baud Rate 4 
* PC-02 فرمت ارتباط سریال              Data format 0 
 PC-03  فرستندهتأخیر در ارسال پاسخ به         Response delay 5ms 
 PC-04  مدت زمانTimeout             Communication timeout 0.0s 
* PC-05 عملکرد دستگاه در زمان قطع شدن ارتباط سریال   Communication error action 1 

 و پاک کردن خطاها اینحوه بازگشت به تنظیمات کارخانه -5-10
 با اربرک و شده ذخیره دستگاه حافظه روی بر دستگاه فرض پیش تنظیمات تمامیبه طور کلی 

 منظور به. بود خواهد ایکارخانه فرض پیش مقادیر به بازگشت به قادر P0-17 پارامتر از استفاده

و برای پاک کردن خطاهای رخ  1 مقدار روی بر را P0-17 پارامتر بایستمی دستگاه کردن ریست

 ثانیه چند از پس زمان این در. فشرد را ENT کلید وتنظیم نموده  2داده این پارامتر را بر روی مقدار 

 .تغییرات مورد نظر اعمال خواهند شد
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 کاربردیهای مثال -6
 Reverseو  Forwardاندازی موتور در حالت راه -6-1

ال کند. در مثجیتال کنترل مییهای دهای زیر وضعیت چرخش موتور را با استفاده از ورودیمثال

اول از منطق دو بیتی نوع اول و در مثال دوم از منطق سه بیتی نوع اول استفاده شده است. نحوه 

 مثال ارائه شده است.دو برای هر  1-6شکل در  و تنظیمات دستگاه کشیسیم

 
 Reverseو  Forwardاندازی موتور در حالت راه 1-6شکل 

 آورده شده است. 1-6جدول تنظیمات دستگاه برای هر دو حالت در 

 (Reverseو  Forwardاندازی موتور در حالت )راه تنظیمات دستگاه 1-6جدول 
 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 P0-01 = 1 ارسال فرامین از طریق ورودی دیجیتال P0-01 = 1 ارسال فرامین از طریق ورودی دیجیتال
S1  Forward P5-01 = 1 S1  Forward P5-01 = 1 
S2  Reverse P5-02 = 2 S2  Reverse P5-02 = 2 

  S3 P5-03 = 3بیت سوم  P5-10 = 2 منطق سه بیتی

به  0آمده است. در این جدول، مقدار  2-6جدول ها در وضعیت موتور با توجه به حالات سوئیچ

 به معنی فعال بودن آن است. 1معنی غیرفعال بودن ورودی و مقدار 

 (Reverseو  Forwardاندازی )راه هاوضعیت موتور با توجه به سوئیچ 2-6جدول 
 S3 S2 S1 وضعیت موتور S2 S1 وضعیت موتور

Stop 0 0 Stop 0 X X 
Forward 0 1 Forward 1 0 1 
Reverse 1 0 Reverse 1 1 0 

Stop 1 1 Stop 1 1 1 

توان منطق فرامین دستگاه را تغییر ( میPWاستفاده از تغییر وضعیت تغذیه خارجی )پین با 

 .دهدکشی این حالت را نشان مینحوه سیم 2-6شکل داد. مدار 

 
 مدار جایگزین برای شکل مثال فوق 2-6شکل 
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 های خروجی دستگاهاستفاده از ولوم برای تنظیم فرکانس -6-2
ورد دستگاه م یفرکانس خروج یمتنظ یبرا پدیصفحه ک یشده بر رو یهم تعبولو یردر مثال ز

 ی،روجگشتاور خ یممثل تنظ یگرد یهاکاربرد یولوم برا ین. قابل ذکر است اگیردیاستفاده قرار م

 .یردمورد استفاده قرار گ تواندیو ... م AOآنالوگ  یخروج یمتنظ

سخت  یمتنظ ی. براباشدیم یمقابل تنظ AI1آنالوگ  یتنها با استفاده از ورود پدیصفحه ک ولوم

برد کنترل استفاده  یبر رو J20به ولوم از جامپر  AI1آنالوگ  یموضوع و اتصال ورود ینا یافزار

 یدر نظر گرفته شود ورود 3-6شکل نشان داده شده در  یتجامپر در موقع یکه. در صورتکنیمیم

 برد کنترل متصل خواهد شد. یرو ینالبه ترم AI1 نالوگآ

 
 برای استفاده از ولوم J20وضعیت جامپر  3-6شکل 

 زیر ارائه شده است. 3-6جدول تنظیم شده برای این حالت در  پارامتر

 پارامترهای تنظیم شده در حالت کار با ولوم 3-6جدول 

 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

تنظیم فرکانس دستگاه با استفاده از 

 AI1ورودی آنالوگ 
P0-07 = 1 

)با  5vتنظیم بیشترین مقدار ولتاژ ورودی بر روی 

 (50Hzزیمم فرکانس کتوجه به ما
P5-14 = 5.00 

 استفاده از حالت کاری چند سرعته -6-3
های دیجیتال و با توجه به وضعیت ورودیدر مثال زیر فرکانس خروجی دستگاه با استفاده از 

شود. در این حالت تعداد حداکثر تعیین می PAمقادیر تعیین شده در گروه پارامترهای مرجع 

ل به عنوان های دیجیتاتوان با استفاده از ترکیبی از ورودیشانزده فرکانس از پیش تعیین شده را می

و تنظیمات دستگاه برای مثال ذکر شده در  کشیفرکانس کاری دستگاه انتخاب کرد. نحوه سیم

 قابل مشاهده است. 4-6شکل 

 
 کشی دستگاه برای حالت چند سرعتهسیم 4-6شکل 
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 آمده است. 4-6جدول پارامترهای تنظیم شده برای این حالت در 

 (حالت کاری چند سرعته تنظیمات دستگاه )استفاده از 4-6جدول 

 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 P0-01 = 1 ارسال فرامین از طریق ورودی دیجیتال
 تنظیم فرکانس دستگاه با

 PCاستفاده از مقادیر مرجع 
P0-07 = 5 

 P5-02 = 17 برای حالت چند سرعته 2بیت  P5-01 = 16 برای حالت چند سرعته 1بیت 
 P5-04 = 19 برای حالت چند سرعته 4بیت  P5-05 = 18 برای حالت چند سرعته 3بیت 

 P0-03 = 50.00 ماکزیمم فرکانس Forward P5-05 = 1چرخش 
 PA-04 = 5% 1فرکانس  PA-02 = 0% 0فرکانس 
 PA-08 = 15% 3فرکانس  PA-06 = 10% 2فرکانس 
 PA-12 = 25% 5فرکانس  PA-10 = 20% 4فرکانس 
 PA-16 = 35% 7فرکانس  PA-14 = 30% 6فرکانس 
 PA-20 = 45% 9فرکانس  PA-18 = 40% 8فرکانس 
 PA-24 = 60% 11فرکانس  PA-22 = 50% 10فرکانس 
 PA-28 = 80% 13فرکانس  PA-26 = 70% 12فرکانس 
 PA-32 = 100% 15فرکانس  PA-30 = 90% 14فرکانس 

 

سرعتی که از قبل مشخص  5-6جدول های دیجیتال با توجه به برای حالات متفاوت از ورودی

 شود.شده است به عنوان خروجی دستگاه در نظر گرفته می

 استفاده از حالت کاری چند سرعته()خروجی فرکانس وضعیت  5-6جدول 

 S1 S2 S3 S4 S5 وضعیت
Stop X X X X 0 

 PA-02 0 0 0 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-04 1 0 0 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-06 0 1 0 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-08 1 1 0 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-10 0 0 1 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-12 1 0 1 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-14 0 1 1 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-16 1 1 1 0 1چرخش با فرکانس 
 PA-18 0 0 0 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-20 1 0 0 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-22 0 1 0 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-24 1 1 0 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-26 0 0 1 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-28 1 0 1 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-30 0 1 1 1 1چرخش با فرکانس 
 PA-32 1 1 1 1 1چرخش با فرکانس 

 

  



 فصل ششم های کاربردیمثال

73 

 داخلی برای کنترل فرکانس PLCاستفاده از  -6-4
کند. می را کنترلفرکانس به عنوان منبع تولید فرکانس خروجی، فرآیند تغییرات  PLCدر مثال زیر 

توان یک الگوریتم از پیش تعیین شده برای تغییر فرکانس تعریف نمود. با استفاده از این روش می

و همچنین مدت زمان و جهت چرخش آنها نشان  PLCهای تعیین شده برای فرکانس 5-6شکل در 

 داده شده است.

  PA-02  ،PA-04  ،PA-06های تعیین شده توسط پارامترهای در این مثال فرکانس

فعال خواهد  RO1باشند و پس از پایان هر سیکل رله یبه صورت گردشی مورد استفاده م PA-22و 

 شد.

 PA-35و  PA-34ها توسط پارامترهای گیری برای تغییر بین فرکانسهمچنین مدت زمان شتاب

ط گیری که توسهای شتابقابل انتخاب است. با توجه به تنظیمات این پارامترها، یکی از گروه

 انتخابشود برای فرکانس مورد نظر تنظیم می P8-05تا  P8-00و  P0-11  ،P0-12پارامترهای 

 آمده است. 6-6جدول این پارامترها در  شود.می

 اهانسفرک یریگشتاب هایزمان 6-6جدول 

گیری زمان شتاب

3 

گیری زمان شتاب

2 

گیری زمان شتاب

1 

گیری زمان شتاب

0 
 پارامتر ارقام دودوئی هافرکانس

 1و بیت  0بیت  0 00 01 10 11

PA-34 

 3و بیت  2بیت  1 00 01 10 11

 5و بیت  4بیت  2 00 01 10 11

 7و بیت  6بیت  3 00 01 10 11

 9و بیت  8بیت  4 00 01 10 11

 11و بیت  10بیت  5 00 01 10 11

 13و بیت  12بیت  6 00 01 10 11

 15و بیت  14بیت  7 00 01 10 11

 1و بیت  0بیت  8 00 01 10 11

PA-35 

 3و بیت  2بیت  9 00 01 10 11

 5و بیت  4بیت  10 00 01 10 11

 7و بیت  6بیت  11 00 01 10 11

 9و بیت  8بیت  12 00 01 10 11

 11و بیت  10بیت  13 00 01 10 11

 13و بیت  12بیت  14 00 01 10 11

 15 و بیت 14بیت  15 00 01 10 11
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 (داخلی برای کنترل فرکانس PLCاستفاده از وضعیت فرکانس خروجی ) 5-6شکل 

 داخلی PLCپارامترهای تنظیم شده برای حالت استفاده از  7-6جدول 

 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

تنظیم فرکانس دستگاه با استفاده از 

PLCداخلی 
P0-07 = 4 گیریانتخاب گروه مدت زمان شتاب PA-34 = 0 

PA-35 = 0 

 PA-04 = 90% (Forward) 1فرکانس  PA-02 = 70% (Forward) 0فرکانس 
 PA-22 = 30% (Forward) 10فرکانس  PA-06 = -50% (Reverse) 2فرکانس 

 PA-05 = 15s 1مدت زمان کارکرد فرکانس  PA-03 = 10s 0مدت زمان کارکرد فرکانس 
 PA-23 = 10s 10مدت زمان کارکرد فرکانس  PA-07 = 5s 2مدت زمان کارکرد فرکانس 

پس از سپری شدن یک  RO1فعال شدن رله 

 سیکل کامل
P6-02 = 12 

تکرار سیکل فرکانس پس از تمام شدن یک 

 سیکل کامل
PA-00 = 2 

 داخلی به منظور کنترل پروسه PIDاستفاده از  -6-5
داخلی به منظور کنترل دمای یک اتاق توسط یک فن که سرعت چرخش آن  PIDدر مثال زیر 

در این مثال  دهد، مورد استفاده قرار گرفته است.میزان گرمای داخل اتاق را تحت تأثیر قرار می

نترلر به فیدبک ک AI2و دمای واقعی که توسط ورودی آنالوگ  P9-01دمای مورد نظر توسط پارامتر 

، فرکانس خروجی دستگاه با جهت مقدار در صورت وجود اختلاف میان این دو .شودداده می

 .تا دمای اتاق در مقدار مورد نظر ثابت بماند کندتغییر می Forwardچرخش 

 قابل مشاهده است. 8-6جدول و تنظیمات دستگاه در  6-6شکل در کشی نحوه سیم

 
 داخلی به منظور کنترل پروسه PIDاستفاده از  دستگاه برای کشیسیم 6-6شکل 
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باشد و این  %70مقدار مورد نظر و مقدار فیدبک بیشتر از در این مثال در صورتیکه اختلاف 

نمایش داده  PIDEبه طول بیانجامد، دستگاه متوقف خواهد شد و خطای  10sاختلاف بیشتر از 

 خواهد شد.

در نظر گرفته  %10برابر با  (Steady-State)همچنین مقدار خطای قابل قبول در حالت ماندگار 

 شده است.

 به منظور کنترل پروسه( داخلی PIDتنظیمات دستگاه )استفاده از  8-6جدول 

 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 P9-00 = 0 نحوه تنظیم مقدار دمای مورد نظر PID P0-07 = 6تنظیم فرکانس با استفاده از 
 P9-03 = 0 تغییرات فرکانسجهت  P9-02 = 1 نحوه تنظیم مقدار دمای فیدبک

 I P9-05 = 3.00ضریب  P P9-04 = 40ضریب 

 D P9-06 = 0.5ضریب 
 مقدار قابل قبول خطا در حالت 

Steady state 
P9-08 = 10% 

 P9-10 = 10s مدت زمان برای تشخیص از دست رفتن فیدبک P9-09 = 70% مقدار خطا برای تشخیص از دست رفتن فیدبک

 

تغییر کرده و به مقدار مورد نظر خواهد  7-6شکل در سیستم پیاده شده دمای اتاق مانند نمودار 

تغییر  7-6شکل رسید. همچنین فرکانس دستگاه با توجه به دمای محیط و فیدبک مطابق نمودار 

 خواهد کرد.

 
 تغییرات فرکانس با توجه به دمای محیط 7-6شکل 

 برای کنترل و مانیتورینگ RS485استفاده از ارتباط سریال  -6-6
شده است که  یسع Modbus RTUو پروتکل  RS485 یالمثال با استفاده از ارتباط سر یندر ا

 ییمثال پارامترها ینآن تحت کنترل باشد. در ا Start/Stop یندستگاه و همچن یفرکانس خروج

 یستمموجود در س یخطاها ینو همچن یخروج یانجر ی،همچون ولتاژ خط، فرکانس خروج
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مربوط  یدستگاه به عنوان مثال پارامترها یپارامترها ییرنحوه تغ چنینشوند. هم یو بررس یتورمان

 .دهدیرا نشان م یریگبه مدت زمان شتاب

 ، Slave ID = 0x04دستگاه به صورت  RS485تنظیمات ارتباط سریال 

 Baud Rate = 9600 و Data Format = <8, E, 1> باشد.می 

پارامترهای تنظیم شده برای  9-6جدول و در  RS485نحوه اتصال دستگاه به خط  8-6شکل در 

 ه است.نشان داده شد RS485ارتباط سریال 

 
 RS485نحوه استفاده از ارتباط سریال  8-6شکل 

 (ارتباط سریال تنظیمات دستگاه )استفاده از 9-6جدول 

 پارامتر عملکرد پارامتر عملکرد

 E, 1> PC-02 = 1 ,8>تعیین فرمت ارسال به صورت  Baud rate PC-01 = 3تنظیم 
 P0-01 = 2 ارسال فرامین از طریق ارتباط سریال Slave PC-00 = 4آدرس 

 مانیتور کردن عملکرد دستگاه 

اتفاق  یو خطاها یخروج یانولتاژ خط، جر ی،مشاهده فرکانس خروج یبه عنوان مثال برا

. با توجه به جدول کنیمیاستفاده م Modbus RTUدر پروتکل  x03از فانکشن  توانیافتاده م

 یرز هاییامدستگاه، پ Slaveآورده شده است( و آدرس  C یمه)که در ضم یالارتباط سر یهاآدرس

پارامتر مورد نظر را بدست آورد. مقدار  یرفرستاده تا بتوان مقاد ینورتربه ا Masterستم یرا از طرف س

 .دهدیمتناظر با پارامتر مورد نظر را نشان م در پاسخ هر فرمان، مقدار یافتیدر

 
 CRC Quantity Address Function Code Slave ID پارامتر مورد نظر

 CRC 0x01 0x3000 0x03 0x04 فرکانس کاری
 CRC 0x01 0x3002 0x03 0x04 ولتاژ خط

 CRC 0x01 0x3004 0x03 0x04 جریان خروجی
 CRC 0x01 0x5000 0x03 0x04 خطاهای موجود

 

  دستگاه یپارامترها ییرتغ یامشاهده و 

 x03از فاکشن  توانیم PA.36 و P0.11 ،P3.09 یمشاهده مقدار پارامترها یبه عنوان مثال برا

. آدرس پارامتر کنیمیاستفاده م Modbus RTUدر پروتکل  x06مقدار آنها از فاکشن  ییرتغ یو برا

 امترر در پاسخ هر فرمان، مقدار متناظر با پا یافتیخواهد شد. مقدار در یینتع یرمورد نظر همانند ز

 .دهدیمورد نظر را نشان م
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 مثال عملکرد شماره بایت

 تعیین کننده سطح اول پارمتر دو بایت پر ارزش
0x 00-xx =>    P0.x 
0x 0A-xx  =>    PA.x 
0x 05-xx  =>     P5.x 

 دوم پارمترتعیین کننده سطح  دو بایت کم ارزی
0x xx-03 =>     Px.3 
0x xx-24  =>   Px.36 
0x xx-10  =>    Px.A 

 

 دهد.جدول زیر مثالی برای مشاهده و یا تغییر پارامترهای دستگاه را نشان می
 CRC Code Value Address Function Code Slave ID پارامتر مورد نظر

 P0.11 CRC 10000 0x000B H 0x06 H 0x04 Hتنظیم پارامتر 
 P3.09 CRC 500 0x0309 H 0x06 H 0x04 Hتنظیم پارامتر 
 PA.36 CRC 1 0x0A24 H 0x06 H 0x04 Hتنظیم پارامتر 

 0x000B H 0x03 H 0x04 H مقدار تنظیم شده P0.11 CRCمشاهده مقدار پارامتر 
 0x0309 H 0x03 H 0x04 H مقدار تنظیم شده P3.09 CRCمشاهده مقدار پارامتر 
 0x0A24 H 0x03 H 0x04 H مقدار تنظیم شده PA.36 CRCمشاهده مقدار پارامتر 

 

  به دستگاه یکنترل ینماارسال فر 

،  Start ،Stop  ،Jogهمانند  یکنترل ینماامکان ارسال فر  یالارتباط سر هاییتاز قابل یکی

 ینماشده است که نحوه ارسال فر  یقسمت سع ین. در اباشدیدستگاه و ... م یسترهایرج یمتنظ

 داده شود. یحبه طور مثال توض
 CRC Code Value Address Function Code Slave ID پارامتر مورد نظر

 CRC 1 0x1000 H 0x03 H 0x04 H تعیین وضعیت دستگاه
به عنوان  0x2000تعیین رجیستر 

 مقدار ورودی برای پارامترها
CRC 1 0x2000 H 0x03 H 0x04 H 

به عنوان  0x2001تعیین رجیستر 

 PIDمقدار ورودی کنترلر 
CRC 1 0x2001 H 0x03 H 0x04 H 
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 ضمائم -7
 Troubleshootingها به همراه ERR: جدول خطاها و Aضمیمه  -7-1

 

ها و همچنین راه لیست خطاهای موجود در دستگاه، علت به وجود آمدن آن 1-7 جدولدر 

 ها ارائه شده است.های برطرف کردن آنحل

 ه برطرف کردن آنهالیست خطاها، علت بروز آنها و نحو 1-7 جدول

 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا

خروجی  Uفاز 

IGBT  از بین

 رفته است.
Out1 

 گیری مثبت بسیار کوچک است.مدت زمان شتاب 

  ماژولIGBT .معیوب شده است 

 .سیم ارت صحیح متصل نشده است 

 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

  واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید.با 

 .تجهیزات خروجی متصل به دستگاه را بررسی کنید 

خروجی  Vفاز 

IGBT  از بین

 رفته است.
Out2 

 گیری مثبت بسیار کوچک است.مدت زمان شتاب 

  ماژولIGBT .معیوب شده است 

 .سیم ارت صحیح متصل نشده است 

 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

  واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید.با 

 .تجهیزات خروجی متصل به دستگاه را بررسی کنید 

 Wفاز 

خروجی 

IGBT  از بین

 رفته است.

Out3 

 گیری مثبت بسیار کوچک است.مدت زمان شتاب 

  ماژولIGBT .معیوب شده است 

 .سیم ارت صحیح متصل نشده است 

 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

 د پشتیبانی شرکت تماس بگیرید.با واح 

 .تجهیزات خروجی متصل به دستگاه را بررسی کنید 

اضافه جریان 

در هنگام 

گیری شتاب

 مثبت

OC1 

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه شده و یا به زمین متصل

 باشد.می

 فرآیند تنظیمات خودکار موتور کامل انجام نشده است 

 است.گیری مثبت بسیار کوتاه مدت زمان شتاب 

  میزان افزایش گشتاور(Torque Boost)  و یا

 مناسب نیست. V/Fمنحنی 

 .سطح ولتاژ بسیار پایین است 

  جریانDC  اعمالی در لحظه شروع، بر روی موتور در

 حال چرخش اعمال شده است.

 گیری بر روی موتور یک بار ناگهانی در زمان شتاب

 اضافه شده است.

  ب د مورد نظر مناسظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربر

 نیست.

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید 

 .فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام دهید 

 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

  میزان افزایش گشتاور(Torque Boost)  و یا

 را اصلاح کنید. V/Fمنحنی 

 .سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد برسانید 

 وه شروع به کار موتور نح(P1-00)  شروع »را در حالت

قرار « به کار با در نظر گرفتن سرعت چرخش خطی

 راه
ً
اندازی دهید و یا پس از توقف موتور آنرا مجددا

 کنید.

 .بار اضافی بر روی موتور را حذف کنید 

 ورد تر را برای کاربرد مدستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 نظر انتخاب کنید.

اضافه جریان 

در هنگام 

گیری شتاب

 منفی

OC2 

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه و یا به زمین متصل

 باشدمی

  فرآیند تنظیم خودکار دستگاه به طور کامل انجام

 نشده است.

 گیری منفی بسیار کوتاه است.مدت زمان شتاب 

 .سطح ولتاژ بسیار پایین است 

 تور گیری بر روی مویک بار ناگهانی در زمان شتاب

 اضافه شده است.

 .مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده است 

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید 

 .فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام دهید 

 گیری منفی را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

 .سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد برسانید 

  کنید.بار اضافی بر روی موتور را حذف 

 .مقاومت ترمز مناسب بر روی دستگاه متصل کنید 
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 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا

اضافه جریان 

 در سرعت ثابت
OC3 

  خروجی دستگاه اتصال کوتاه و یا به زمین متصل

 باشدمی

  فرآیند تنظیم خودکار دستگاه به طور کامل انجام

 نشده است.

 .سطح ولتاژ بسیار پایین است 

 .یک بار ناگهانی بر روی موتور اضافه شده است 

  ظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر مناسب

 نیست.

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید 

 .فرآیند تنظیم خودکار موتور را به درستی انجام دهید 

 .سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد برسانید 

 .بار اضافی بر روی موتور را حذف کنید 

 رد مورد ی کاربتر را برادستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 نظر انتخاب کنید.

اضافه ولتاژ در 

هنگام 

گیری شتاب

 مثبت

OV1 

 .سطح ولتاژ ورودی بسیار زیاد است 

 .یک بار خارجی در حال چرخاندن موتور است 

 گیری مثبت بسیار کوتاه است.مدت زمان شتاب 

 .مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده است 

  استاندارد برسانید.سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار 

 شود را حذف بار اضافی که باعث چرخش موتور می

 کنید.

 گیری مثبت را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

 .مقاومت ترمز مناسب بر روی دستگاه متصل کنید 

اضافه ولتاژ در 

هنگام 

گیری شتاب

 منفی

OV2 

 .سطح ولتاژ ورودی بسیار زیاد است 

 ر است.یک بار خارجی در حال چرخاندن موتو 

 گیری منفی بسیار کوتاه است.مدت زمان شتاب 

 .مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده است 

 .سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد برسانید 

 شود را حذف بار اضافی که باعث چرخش موتور می

 کنید.

 گیری منفی را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

  دستگاه متصل کنید.مقاومت ترمز مناسب بر روی 

اضافه ولتاژ در 

 سرعت ثابت
OV3 

 .سطح ولتاژ ورودی بسیار زیاد است 

 .یک بار خارجی در حال چرخاندن موتور است 

 .مقاومت ترمز بر روی دستگاه متصل نشده است 

 .سطح ولتاژ دستگاه را به مقدار استاندارد برسانید 

 شود را حذف بار اضافی که باعث چرخش موتور می

 کنید.

 .مقاومت ترمز مناسب بر روی دستگاه متصل کنید 

 UV افت ولتاژ

 .سطح ولتاژ ورودی به طور ناگهانی کاهش یافته است 

 .سطح ولتاژ ورودی از مقدار استاندارد کمتر است 

 باشد.سطح ولتاژ خط غیر معمول می 

 باشند.های ولتاژ ورودی معیوب مییکسو کننده 

  باشند.میمقاومت و رله شارژ خازن معیوب 

 باشد.برد اصلی دستگاه معیوب می 

 باشد.برد کنترلی دستگاه معیوب می 

 .خطاها را ریست کنید 

 .سطح ولتاژ ورودی را به مقدار استاندارد برسانید 

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

اضافه بار بر 

 روی موتور
OL1 

  مقدار پارامترPB-03 .نامناسب است 

  موتور بسیار زیاد است و یا شفت موتور مقدار بار بر روی

 قفل شده است.

  ظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر مناسب

 نیست.

  مقدار پارامترPB-03  را بر روی مقدار مناسب تنظیم

 نمائید.

 .مقدار بار بر روی موتور را کاهش دهید 

 ورد تر را برای کاربرد مدستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 انتخاب کنید.نظر 

اضافه بار بر 

 روی دستگاه
OL2 

  مقدار بار بر روی موتور بسیار زیاد است و یا شفت موتور

 قفل شده است.

  ظرفیت دستگاه انتخابی برای کاربرد مورد نظر مناسب

 نیست.

 .مقدار بار بر روی موتور را کاهش دهید 

 ورد تر را برای کاربرد مدستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 انتخاب کنید. نظر

خطا در 

فازهای برق 

 ورودی
SPI 

 .یک یا دو فاز ورودی برق از بین رفته است 

 باشد.برد اصلی دستگاه معیوب می 

 باشد.برد کنترلی دستگاه معیوب می 

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید 

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

خطا در 

فازهای برق 

 خروجی
SPO 

  باشد.به دستگاه معیوب میکابل اتصال موتور 

 .خروجی دستگاه در حال کار متقارن نیست 

 باشد.برد اصلی دستگاه معیوب می 

 باشد.برد کنترلی دستگاه معیوب می 

 .خطاهای خارجی را برطرف کنید 

 های داخلی موتور اطمینان حاصل پیچاز سلامت سیم

 کنید.

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 
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 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطاکد عنوان خطا

دمای اضافی 

دیود پل 

 دستگاه
OH1 

 .دمای محیط محل نصب دستگاه بسیار گرم است 

 های عبور هوا مسدود شده است.راه 

 باشند.های خنک کننده دستگاه معیوب میفن 

  مقاومت متغیر با دمای داخلIGBT .معیوب است ، 

 IGBT باشد.دستگاه معیوب می 

 .دمای محیط محل نصب دستگاه را کاهش دهید 

 را تمیز نمایید.های عبور هوا راه 

 های خنک کننده معیوب دستگاه را تعویض کنید.فن 

 گیری دما را تعویض کنید.های مدار اندازهمقاومت 

 IGBT .دستگاه را تعویض کنید 

دمای اضافی 

IGBT دستگاه 
OH2 

 .دمای محیط محل نصب دستگاه بسیار گرم است 

 های عبور هوا مسدود شده است.راه 

 باشند.دستگاه معیوب میهای خنک کننده فن 

  مقاومت متغیر با دمای داخلIGBT .معیوب است ، 

 IGBT باشد.دستگاه معیوب می 

 .دمای محیط محل نصب دستگاه را کاهش دهید 

 های عبور هوا را تمیز نمایید.راه 

 های خنک کننده معیوب دستگاه را تعویض کنید.فن 

 گیری دما را تعویض کنیدهای مدار اندازهمقاومت. 

 IGBT .دستگاه را تعویض کنید 

سیگنال 

خطای 

 خارجی
EF 

  سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتالDI  دریافت

 شده است.

  سیگنال خطای خارجی از ورودی دیجیتال مجازی

VDI .دریافت شده است 

 .فرآیند در حال انجام را ریست کنید 

خطا در ارتباط 

 سریال
CE 

  کامپیوترHost .دچار مشکل شده است 

 .کابل ارتباط سریال معیوب است 

  پارامترهای گروهPC اند.به طور صحیح تنظیم نشده 

  کامپیوترHost .را بررسی کنید 

 های ارتباط سریال را بررسی کنید.کابل 

  پارامترهای گروهPC .را اصلاح کنید 

خطا در 

گیری اندازه

 جریان شنت
ItE 

 گیری جریان شنت معیوب است.مدار اندازه 

  اصلی دستگاه معیوب است.برد 

 گیری جریان شنت را تعویض نمایید.مدار اندازه 

 .برد اصلی دستگاه را تعویض نمایید 

خطا در فرآیند 

تنظیم خودکار 

 موتور
tE 

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور که بر روی پلاک

 اند.باشند، اشتباه تنظیم شدهموتور می

 کشیده است. فرآیند تنظیم خودکار بیش از حد طول 

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور که بر روی پلاک

 اند را به طور صحیح وارد نمایید.موتور درج شده

 های متصل به موتور را چک کنید.کابل 

خطا در 

خوانده و 

نوشتن 

EEPROM 

EEP  سی آیEEPROM .دچار مشکل شده است  .برد کنترلی معیوب را تعویض نمایید 

از دست رفتن 

قه فیدبک حل

 PIDدر کنترلر 
PIDE 

  های تنظیمات پارامترP9-09  وP9-10  با توجه به

 باشد.شرایط سیستم نامناسب می

  ضرایبP  ،I  وD  مربوط به کنترلر با توجه به شرایط

 سیستم نامناسب است.

 .اتصال حلقه فیدبک به برد کنترلر از بین رفته است 

  تنظیمات پارامترهایP9-09  وP9-10  را اصلاح

 کنید.

  ضرایبP  ،I  وD .را تنظیم کنید 

 .از اتصال حلقه فیدبک اطمینان حاصل کنید 

خطا در یونیت 

 ترمز
bCE 

 .مقدار مقاومت ترمز کوچک است 

 .مدار مربوط به مقاومت ترمز آسیب دیده است 

 .مقدار مقاومت ترمز را افزایش دهید 

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

رسیدن به 

Threshold 
کل مدت زمان 

 کارکرد

END 
  کل مدت زمان کارکرد دستگاه به مقدارThreshold 

 رسیده است. P8-17تعیین شده در پارامتر 

  با استفاده از پارامترPP-01  مقادیر ذخیره شده را

 پاک کنید.

 OL3 اضافه گشتاور

 گیری کوتاه است.مدت زمان شتاب 

 .مقدار ولتاژ ورودی کم است 

 .مقدار بار متصل به موتور زیاد است 

 گیری را افزایش دهید.مدت زمان شتاب 

 .ولتاژ ورودی دستگاه را چک کنید 

  مقدار پارامترPB-11 .را اصلاح کنید 

 ورد تر را برای کاربرد مدستگاه با ظرفیت بالاتر و مناسب

 نظر انتخاب کنید.
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 هاهای آنخطاهای معمول و راه حل: Bضمیمه  -7-2
مواردی که در ادامه اشاره خواهد شد، جزء خطاهایی هستند که کاربر ممکن است به طور معمول 

طرف های بر توضیح این خطاها، علت بروز آنها و همچنین راه حل 2-7 جدولبه آنها برخورد کند. 

 کند.ها را ارائه میکردن آن

 های برطرف کردن آنهاخطاهای معمول، علت آنها و راه حل 2-7 جدول

 های برطرف کردن خطاراه حل های بروز خطاعلت خطا ردیف

1 

در هنگام روشن شدن 

دستگاه، صفحه 

نمایش خاموش 

 باشد.می

  ورودی دستگاه دچار مشکل شده است و یا تغذیه

 سطح ولتاژ تغذیه ورودی بسیار پایین است.

  تغذیه سوئیچینگ بر روی برد اصلی دستگاه دچار

 مشکل شده است.

  پل دیود داخلIGBT باشد.معیوب می 

  برد کنترل و یا برد صفحه نمایش دچار مشکل

 اند.شده

  سیب آکابل اتصال برد صفحه نمایش به برد کنترل

 دیده است.

 .تغذیه ورودی دستگاه را بررسی کنید 

 .سطح ولتاژ خط دستگاه را بررسی کنید 

  اتصالات اعم از کابل فلت و کابل اتصال صفحه

 نمایش به برد کنترل را بررسی کنید.

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

2 

اضافه دمای خطای 

IGBT  به طور مکرر

 افتد.اتفاق می

  مقدار فرکانس کریر(P0-14)  بسیار زیاد تنظیم

 شده است.

 اند های خنک کننده دستگاه دچار مشکل شدهفن

 های عبور هوا مسدود شده است.و یا راه

  مقاومت متغیر با دمای داخلIGBT  معیوب ،

 باشد.می

  مقدار فرکانس کریر(P0-14) .را کاهش دهید 

 های های خنک کننده معیوب را تعویض و راهفن

 عبور هوا را تمیز کنید.

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

3 

رغم تولید جریان علی

توسط دستگاه، موتور 

متصل به آن 

 چرخد.نمی

 های متصل به آنرا بررسی وضعیت موتور و کابل

 کنید.

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور به درستی

 تنظیم نشده است.

 برد اصلی معیوب  کابل فلت بین برد کنترل و

 باشد.می

 .دستگاه معیوب است 

 های متصل به موتور اطمینان از سلامت کابل

 حاصل کنید.

 .از سلامت کابل فلت اطمینان حاصل کنید 

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور را اصلاح

 کنید.

 .مشکلات مکانیکی سیستم را برطرف کنید 

4 

های دیجیتال ورودی

دستگاه عملکرد 

 ندارند.صحیحی 

 های دیجیتال به پارامترهای مربوط به ورودی

 اند.درستی تنظیم نشده

 باشند.های خارجی اشتباه میسیگنال 

 کشی پین سیمPW .نادرست است 

 .برد کنترل دچار مشکل شده است 

  پارامترهای گروهP4 .را اصلاح کنید 

 های خارجی اطمینان حاصل از صحت سیگنال

 کنید.

 کشی به پایه سیمPW .را بررسی کنید 

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 

5 

خطاهای مربوط به 

اضافه جریان به طور 

 افتد.مکرر اتفاق می

  پارامترهای مربوط به مشخصات موتور به درستی

 اند.تنظیم نشده

 گیری مثبت و منفی مناسب مدت زمان شتاب

 نیست.

  مقدار بار متصل به موتور به طور ناگهانی نوسان

 کند و ثابت نیست.می

 .مشخصات مربوط به موتور را اصلاح نمایید 

  فرآیند تنظیم خودکار موتور را به طور کامل انجام

 دهید.

 گیری مثبت و منفی را اصلاح مدت زمان شتاب

 کنید.

 .با واحد پشتیبانی شرکت تماس بگیرید 
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 Modbusو پروتکل  RS485های ارتباط سریال : آدرسCضمیمه  -7-3
سی به پارامترهای مانیتورینگ، پارامترهای تنظیمات و پارامترهای کنترل دستگاه برای دستر 

ای ول زیر خلاصهاباشد. از این رو جدتوسط ارتباط سریال، نیاز به ارسال آدرس پارامتر مورد نظر می

 دهد.های پارامترهای دستگاه به همراه مقادیر قابل نوشتن آنها را نشان میاز آدرس

 RS485آدرس پارامترهای دستگاه در ارتباط سریال  3-7جدول 
 وضعیت مقادیر قابل نوشتن/خواندن آدرس مربوطه عنوان

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P0-xx 0x00 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P1-xx 0x01 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P2-xx 0x02 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P3-xx 0x03 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P4-xx 0x04 xxگروه پارامترهای 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P5-xx 0x05 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P6-xx 0x06 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P7-xx 0x07 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P8-xx 0x08 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه P9-xx 0x09 xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه PA-xx 0x0A xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی با توجه به مقادیر قابل تنظیم پارامتر مربوطه PB-xx 0x0B xxپارامترهای گروه 

 خواندی/نوشتنی پارامتر مربوطهبا توجه به مقادیر قابل تنظیم  PC-xx 0x0C xxپارامترهای گروه 

 پارامترهای مربوط به کنترل وضعیت کارکرد دستگاه 4-7جدول 

 وضعیت مقادیر قابل نوشتن/خواندن آدرس مربوطه عنوان

 0x1000 تعیین وضعیت دستگاه

Forward :       0X0001 

Reverse :       0X0002 

Forward JOG :     0X0003 

Reverse JOG :     0X0004 

 0x0005  توقف با توجه به تنظیمات :

 0X0006      قطع خروجی :

 0X0007    ریست کردن خطاها :

 JOG :      0X0008توقف 

 ی/نوشتنینخواند

 0x1001 کنترل وضعیت دستگاه

Forward Run :     0X0001 

Reverse Run :     0X0002 

Standby :       0X0003 

 0X0004       : بروز خطا

 ینخواند

به عنوان  0x2000تعیین رجیستر 

 مقدار ورودی برای پارامترها
0x2000 

-10000 ~ 10000 
(-100.00% ~ +100.00%) 

 ی/نوشتنینخواند

به عنوان  0x2001تعیین رجیستر 

 PIDمقدار ورودی کنترلر 
0x2001 

0 ~ 1000 
(0% ~ +100.0%) 

 ی/نوشتنینخواند

به عنوان  0x2002تعیین رجیستر 

 PIDمقدار فیدبک کنترلر 
0x2002 0 ~ 1000 (0% ~ +100.0%) ی/نوشتنینخواند 

به عنوان  0x2003تعیین رجیستر 

 مقدار گشتاور
0x2003 

-1000 ~ 1000 
(-100.0% ~ +100.0%) 

 ی/نوشتنینخواند

به عنوان  0x2003تعیین رجیستر 

 مقدار محدود کننده بالایی فرکانس
0x2004  ماکزیمم فرکانس(p0-03) 0 ~ خواندی/نوشتنی 
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 RS485در ارتباط سریال  پارامترهای مربوط به مانیتورینگآدرس  5-7جدول 
 وضعیت آدرس مربوطه عنوان

 ینخواند 0x3000 فرکانس خروجی

 ینخواند 0x3001 فرکانس مرجع

 ینخواند 0x3002 ولتاژ خط

 ینخواند 0x3003 ولتاژ خروجی

 نیخواند 0x3004 جریان خروجی

 ینخواند 0x3005 سرعت چرخش

 ینخواند 0x3006 توان خروجی

 ینخواند 0x3007 گشتاور خروجی

 ینخواند PID 0x3008مقدار ورودی کنترلر 

 نیخواند PID 0x3009مقدار فیدبک کنترلر 

 ینخواند Sx 0x300Aهای دیجیتال وضعیت ورودی

 ینخواند 0x300B های دیجیتالوضعیت خروجی

 ینخواند AI1 0x300Cمقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

 ینخواند AI2 0x300Dمقدار ولتاژ ورودی آنالوگ 

 نیخواند 0x300E رزرو شده است

 ینخواند 0x300F رزرو شده است

 ینخواند HDI 0x3010فرکانس پالس ورودی 

 ینخواند 0x3011 رزرو شده است

 ینخواند 0x3012 داخلی PLCشماره وضعیت 

 نیخواند 0x3013 رزرو شده است

 ینخواند 0x3014 تعداد پالس های دریافتی

 ینخواند 0x3015 مقدار تنظیم شده گشتاور

 ینخواند 0x3016 کد دستگاه
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 RS485در ارتباط  هرخ داد یخطا نگیتوریآدرس پارامتر مان 6-7جدول 

 وضعیت قابل خواندن مقدار آدرس عنوان

 0x5000 H خطای رخ داده

 0X00  بدون خطا :

OUT1 :   0X01 

OUT2 :   0X02 

OUT3 :   0X03 

OC1 :   0X04 

OC2 :   0X05 

OC3 :   0X06 

OV1 :   0X07 

OV2 :   0X08 

OV3 :   0X09 

UV :    0X0A 

OL1 :   0X0B 

OL2 :   0X0C 

SPI :    0X0D 

SPO :   0X0E 

OH1 :   0X0F 

OH2 :   0X10 

EF :    0X11 

CE :    0X12 

ItE :    0X13 

tE :    0X14 

EEP :    0X15 

PIDE :   0X16 

bCE :   0X17 

END :   0X18 

OL3 :   0X19 

 ینخواند

 


