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 پیشگفتار

  

   Vortexبا تشکر از انتخاب شما براي خرید اینورتر 
، می باشد نگوناکوتوابع کاربردي و  مانند مد کنترلی وکتورپیشرفته فانکشنهایی داراي  IR610 سري Vortexاینورتر 

 ،کارتPG کارت ، کارت ورودي آنالوگ،دیجیتال مانند ورودي/خروجی  توسعههاي  کارتاز انواع قابلیت پشتیبانی همچنین 
 صنایع نفت و ،صنایع فولاد  سازگار با انواع مختلف کاربردها مانند Vortex .اینورتر  را دارا می باشد CANopenشبکه 

 ،و لاستیک  ستیکل ، صنایع پلایجرثق کاربردهاي بالابر وپتروشیمی ، آب و فاضلاب ، صنعت سیمان ، تولید سیم و کابل ،
پ و د ، پمبرش ، ماشین ابزار ، ماشین رولینگ فولا صنایعنساجی ،  صنایعپ و رنگرزي ، صنعت خودرو ماشین هاي چا

  . است کمپرسور و ماشین تزریق پلاستیک
   

ر بگیرید تا ر را در نظنی زیلطفا قبل از نصب اینورتر دفترچه راهنمایی که در دست دارید را با دقت مطالعه فرمایید و موارد ایم
 .جانی و مالی جلوگیري گردد اتخسار از بروز هرگونه

 فروشنده به اتب را مرو است نکنید دیده آسیب نصب یا و نقل و حمل هنگام به که ياینورتر اندازي راه به اقدام هرگز §
 .دهید اطلاع
قطعات  کاريدست گونههر .باشد ساز حادثه میتواند نصب اینورتر ندارند با افرادي که اطلاعات کافی توسط اینورتر نصب §
 می گردد جانی خسارت موجب شناخت بدون موتور دور کنترل هاي دستگاه داخل در بالا ولتاژ
خلیه کامل بانک تدقیقه براي  10حداقل  اینورترها کردن خاموش از پس همواره ، دستگاه تعمیر یا سرویس هنگام به §

 منتظر بمانید. اینورتر خازنی
در صورت  نینهمچ. نکنید متصل فاز ورودي را اشتباها سه برق U,V,W هاي دستگاه خروجی ترمینال به باشید مراقب §

 ولت متصل نکنید. 220استفاده از اینورترهاي تکفاز به ترمینال تغذیه اینورتر هرگز بیش از 
 

 Vortex اینورتر  اندازي راه و نصب هنگام هشدارهاي
 .نمود توجه زندهسا طرف از داده هشدارهاي و ایمنی نکات به باید آن اندازي راه و موتور دور کنترل دستگاه نصب هنگام

 .یردگ انجام کنترل کننده هاي دور متغیر به آشنا و ماهر فرد یک توسط باید اینورتر اندازي راه و نصب · 
 از سنگین و الاتوان ب دستگاههاي حمل نگردد. براي وارد دستگاه به آسیبی تا نمایید دقت دستگاه نصب و حمل هنگام  ·

 .نشود کشیده زمین روي بر دستگاه هرگز و نمایید استفاده لیفتراك مانند مناسب وسایل
چگاه الکتروموتور با توان هی و شوید مطمئن اینورتر توان با بار و موتور بودن متناسب از اینورتر اندازي راه و نصب از قبل  ·

 مشخصات با را آنها قدارم و نمایید مشخص را نیز نیاز مورد بار اضافه جریان مقدار همچنین بالاتر به اینورتر متصل نفرمایید.
 .نمایید تطبیق اینورتر

 بنابراین ، دهندی م  افزایش یا را در رنج وسیعی کاهش موتور سرعت توانند می اینورتر هاي سیستم که داشت نظر در باید  ·
 آسیبی تا ماییدن مشخص را سرعت تغییرات مجاز محدوده و شوید مطمئن بار و موتور سرعت تغییر بودن پذیر امکان به نسبت

 .نشود وارد آن بار و موتور به
 دستورالعمل این در دهش هئارا جداول به کابلها و کنتاکتورها ، فیوزها مانند موتور و اینورتر جانبی تجهیزات هنگام نصب ·

 .نمایید مراجعه
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 نویزهاي ایجاد باعث است ممکن دلیل دارا بودن تجهیزات سوییچینگ الکترونیکی اینورترها به که باشید داشته یاد به ·
 هنگام نصب بنابراین ، بگذارند تاثیر الکترونیکی تجهیزات سایر بر رويو  شده  برق شبکه بر روي هارمونیک و الکترومغناطیسی

 .نمایید توجه دستورالعمل این در شده ذکر استانداردهاي رعایت و ها توصیه به اینورتراندازي  راه و
 و رموتو و دستگاه و شوید مطمئن شده استفاده ارت سیستم بودن استاندارد از دستگاه اندازي راه از قبل ·

 سیستم ایمنی و نگردد اردو بالا ولتاژهاي ناشی از تجهیزات و افراد به آسیبی شوند تا وصل ارت به کاملا باید جانبی ت تجهیزا
  .گردد تامین

  
 .ماییدن خودداري خروجی و ورودي ترمینالهاي و آن داخلی قطعات به زدن دست از دستگاه کردن دار برق هنگام  ·
 خازنهاي تاژول تا نمایید صبر دقیقه 10 حداقل ورودي برق کردن قطع از پس دستگاه داخل بررسی و تعمیرات هنگام · 

 .گردد تخلیه داخلی
 استارت از قبل و یددستگاه حساس باش صفحه نمایش در هشدار و فالت گونه هر اعلام به نسبت اینورتر اندازي راه هنگام · 

 .با کارشناس مربوطه تماس حاصل فرمایید دوباره
  .ندارید بپرهیزید اییآشن آنها با که پارامترهایی تغییر از و گیرد انجام نیاز با متناسب و دقت با پارامترها تنظیمات · 
 

موتور  حفاظتهاي و اتتنظیم سایر نمایید تا وارد را موتور پارامترهاي نامی مقادیر اکیدا توصیه میگردد تنظیمات هنگام · 
  .گیرند انجام بصورت خودکار آنها با متناسب

  
داقل ده حن آن در صورت استفاده از کنتاکتور در ورودي اینورتر اطمینان حاصل کنید که فاصله زمان روشن و خاموش شد

در  گردد ر غیر اینصورت موجب کاهش عمر مفید اینورتر و بانک خازنی آن می گردد و بشدت توصیه میدقیقه باشد د
  خروجی اینورتر از کنتاکتور استفاده نگردد.  

  بدلیل وجود فرکانس کریر در موج خروجی از اتصال خازن براي جبران ضریب قدرت خروجی اجتناب کنید.
وجود آمدن اثر خازنی بدلیل باستفاده کنید تا  حتماً ACمتر است از راکتور  100ش از هنگامیکه فاصله اینورتر تا موتور بی

  اضافی از آسیب به اینورتر جلوگیري شود. 
  ري کنید.تعال خوددابل اشباتوجه به تولید گرما و نیز خطر انفجار به هر دلیل داخلی یا خارجی از نصب اینورتر نزدیک مواد قا

  
  حاصل فرمایید. تماس شرکت کارشناسان با تنظیمات آن یا واینورتر  سیستم در اشکال بروز صورت در · 
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  پلاك مشخصات :
  

  

  

  

  

  

  

  راهنماي مدل :
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  مشخصات فنی
 مشخصات بخش

 ورودی

 ولتاژ ورودی
 220V：200V〜240V سھ فاز/ تکفاز

 380V-480V：380V〜480V سھ فاز

 %10〜%15- دامنھ مجاز نوسان ولتاژ

50Hz / 60Hz， 5% فرکانس ورودی نوسان کمتر از    

 خروجی
：سھ فاز ولتاژ خروجی ولتاژ ورودیتا   0 

ثانیھ 60% جریان نامی برای 150ی لعمومکاربرد  ظرفیت اضافھ بار  
ثانیھ 60% درصد جریان نامی برای 120کاربرد بار سبک   

 کنترل

 

 

 مد کنترلی
V/f control 
Sensorless flux vector control without PG card（SVC） 
Sensor speed flux vector control with PG card (VC) 

 Speed control、Torque control（SVC and VC） مد کاری

 محدوده سرعت
1:100 (V/f) 
1:200( SVC) 
1:1000 (VC) 

 دقت کنترل سرعت
±0.5% (V/f) 
±0.2% (SVC) 
±0.02% (VC) 

 پاسخ سرعت
5Hz(V/f) 
20Hz(SVC) 
50Hz(VC) 

 محدوده فرکانس
0.00～600.00Hz(V/f) 
0.00～200.00Hz(SVC) 
0.00～400.00Hz(VC) 

 Hz 0.01 :ورودی دیجیتال دقت فرکانس ورودی
 x 0.1% ماکزیمم فرکانس :ورودی آنالوگ 

 گشتاور راه اندازی

150%/0.5Hz(V/f) 

180%/0.25Hz(SVC) 

200%/0Hz(VC) 

گشتاور دقت کنترل  SVC：within 5Hz10%，above 5Hz5% 
VC:3.0% 

V/Fمنحنی 

V / f curve type: straight line, multipoint, power function, V / f 
separation; 
Torque boost support: Automatic torque boost (factory setting), 
manual torque boost 

 تابع توان , چند نقطھ ای  , :خطی V/Fمنحنیانواع  

  منحنی شیب افزایش وکاھش سرعت پشتیبانی می کند 4ازشیب خطی و شیب فرکانس
  زمان محدوده شیب افزایش و کاھش سرعت از

و کنترل مینیمم   DC BUSولتاژ کنترل اضافھ ولتاژ،کنترل کاھش ولتاژ،کنترل ماکزیمم  DC BUSکنترل ولتاژ 
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  DC BUSولتاژ 
  ( مقدار بستگی بھ مدل دارد)12kHzتا  1kHz  کریرفرکانس 

  است)،راه اندازی با جستجوی سرعتقابل نصب  DCراه اندازی مستقیم (ترمز  روش راه اندازی

 است)،توقف با شفت آزادقابل نصب  DCتوقف با شیب کاھش سرعت (ترمز  روش توقف

  توابع اصلی کنترل

Jog control, droop control, up to 16-speed operation, dangerous 
speed avoidance, swing frequency operation, acceleration and 

deceleration time switching, VF separation, over excitation braking, 
process PID control, sleep and wake-up function, built-in simple PLC 

logic, virtual Input and output terminals, built-in delay unit, built-in 
comparison unit and logic unit, parameter backup and recovery, 

perfect fault record,fault reset, two groups of motor 
parametersfreeswitching, software swap output wiring, terminals UP 

/ DOWN 

 توابع

  (انتخابی) LCDو صفحھ کلید  LEDصفحھ کلید دیجیتالی   صفحھ کلید

  (کارت توسعھ) PROFINET و CANopenشبکھ مدباس وشبکھ   شبکھ

 کارت انکودر ریزالور و Incrementalکارت رابط انکودر PGکارت 

  ترمینال ورودی

  استاندارد
 50kHzترمینال ورودی پالس سرعت بالا تا  یکترمینال ورودی دیجیتال و 5
 20mAتا  0ورودی جریان  و10V   تا  0ورودی ولتاژ :ترمینال ورودی آنالوگ  2

  کارت توسعھ
 ترمینال ورودی دیجیتال 4
  10V+   تا 10V-ترمینال ورودی آنالوگ ورودی ولتاژ  2

  ترمینال خروجی

  استاندارد
  50kHzترمینال خروجی دیجیتال ویک ترمینال خروجی پالس سرعت بالا تا  1
 ترمینال رلھ خروجی 1
 20mAتا  0ی جریان خروج و10V   تا  0ی ولتاژ خروج :ی آنالوگخروجترمینال  1

  کارت توسعھ
  1ترمینال خروجی دیجیتال 4
 رلھ خروجیترمینال  1

 کنید مراجعھ 6 فصل بھ ، حافظت عملکرد برای حفاظت

 محیط

 ، تراقاح قابل گاز ، خورنده گاز ، غبار و گرد ، خورشید مستقیم نوربدون  ، سرپوشیدهدر مکان   مکان نصب
  نصب شود بخار ، روغن دود

از  %1ارتفاع،  m100بھ ازای افزایش ھر 1000mدرارتفاع ھای بالای 3000m .تا  0  ارتفاع
  ظرفیت توان نامی اینورتر کاھش می یابد

ی از ظرفیت توان نام %1.5دما، C°1 بھ ازای افزایش ھر  . C°50 ماکزیمم C°40+  تا C°10  دمای محیط
  اینورتر کاھش می یابد

  RH%95 کمتر از   رطوبت

   2 m/s 5.9(g 0.6)کمتر از   لرزش

  C°60+ تا   C°20-  نگھداریمحیط دمای 

 دیگر

  Wall-mounted, floor-controlled cabinet, transmural  نصب

  IP20  سطح حفاظت

  خنکسازی با فن  روش خنکسازی
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 توضیحات عملکرد ترمینال ترمینال

R、S、T سه فاز برق ورودي 

U、V、W سه فاز برق خروجی متصل به موتور 

  اتصال یونیت ترمز خارجیو  DCترمینال مثبت ومنفی باس  -、+

P1、P2 چوك جهت اتصال فیلترDC 

+、PB ترمینال مربوط به مقاومت ترمز 

  مینز به لتصاا یا ارت 

EMC、VDR  جهت اتصال فیلترEMC 
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 نمودار سیم کشی استاندارد
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IR610 ترمینال مدار کنترل اینورتر راهنمايجدول     

 توضیحات عملکرد ترمینال نام ترمینال نشان ترمینال نوع

ولتاژ ورودي 
 آنالوگ

+10V ولتاژ ورودي 
10V±1% 
مقاومت از  رنجبا  یخارج ولوم هیتغذ ，mA10 :یخروج انیحداکثر جر

1KΩ  51تاKΩ کند یم نیتأم را 

GND داخلی از  شدهایزوله  زمین آنالوگCOM 

AI1  1آنالوگ ورودي  

 ، ماکزیمم ولتاژ ورودي22KΩ،امپدانس 10V   تا  0ولتاژ ورودي: 

 ماکزیمم جریان ورودي، 500Ω،امپدانس  20mA تا  0جریان ورودي: 

 تا 0و 10Vتا  0ورودي آنالوگ را بین می توان  AI1از طریق جامپر
20mA تغییر داد .تنظیمات کارخانه بر روي ورودي ولتاژ است 

AI2  2 ورودي آنالوگ   

 ، ماکزیمم ولتاژ ورودي22KΩ،امپدانس 10V   تا  0ولتاژ ورودي: 

 ، ماکزیمم جریان ورودي500Ω،امپدانس  20mA تا  0جریان ورودي: 

 تا 0و 10Vتا  0می توان ورودي آنالوگ را بین  AI2از طریق جامپر
20mA تغییر داد .تنظیمات کارخانه بر روي ورودي ولتاژ است 

ی آنالوگخروج  

AO1 1 خروجی آنالوگ 

  10KΩ≤،امپدانس 10V   تا  0ولتاژ خروجی: 

 500Ωتا  Ω200،امپدانس  20mA تا  0ی: خروججریان 

 تا 0و 10Vتا  0می توان خروجی آنالوگ را بین  AO1از طریق جامپر
20mA تغییر داد .تنظیمات کارخانه بر روي خروجی ولتاژ است 

AO2 2 خروجی آنالوگ    

  10KΩ≤،امپدانس 10V   تا  0ولتاژ خروجی: 

 500Ωتا  Ω200،امپدانس  20mA تا  0ی: خروججریان 

 تا 0و 10Vتا  0می توان خروجی آنالوگ را بین  AO2از طریق جامپر
20mA تغییر داد .تنظیمات کارخانه بر روي خروجی ولتاژ است 
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 توضیحات عملکرد ترمینال نام ترمینال نشان ترمینال نوع

GND 0 آنالوگV   ایزوله شده داخلی ازCOM 

ورودي 
 دیجیتال

+24V 
خروجی منبع 
+24V تغذیه   

GND ایزوله شده داخلی از ،  24V±10% 

 200mA : ماکزیمم جریان خروجی

ه و تغذی ترمینال منبع تغذیه خروجی،ورودي دیجیتال تغذیه معمولاً براي 
 سنسور خارجی استفاده می شود

PLC 
مشترك ترمینال 
 ورودي دیجیتال

دیجیتال می براي ورودي هاي 24V+ تغذیه منبع ورودي  نالیترم
 +V24ترمینال  هب  PLCترمینال فرض کارخانه شیپ میتنظ. باشد

  است متصل

 24V+هنگامی که از منبع تغذیه خارجی استفاده می کنید اتصال بین 
  را جدا کنید PLCو

COM 0V  GND ایزوله شده داخلی از   

DI1~DI4 
ترمینال دیجیتال  

  4تا  1ورودي 

 اپتوکوپلر ایزوله شده

 200Hz تا    محدوده فرکانس: 0
30V تا   10V محدوده ولتاژ:   

HDI 

ترمینال ورودي 
دیجیتال/ ورودي 

بالا پالس سرعت  

DI4 تا DI1 ترمینال ورودي دیجیتال: مشابه 
50KHz  تا  ورودي پالس سرعت بالا :0

30V تا   10V محدوده ولتاژ:    

خروجی  
 دیجیتال

DO1 
Open 

collector 
output 

 اپتوکوپلر ایزوله شده
24V تا   0V محدوده ولتاژ:    

50mA  تا 0mA محدوده جریان:    

HDO 

ترمینال خروجی 
دیجیتال/خروجی 
 پالس سرعت بالا

DO1 ترمینال خروجی دیجیتال : مشابه   

   50KHzتا 0 خروجی پالس سرعت بالا:

1خروجی رله    TA/TB/TC خروجی رله 
T1A-T1Bکنتاکت بسته : 

T1A-T1Cکنتاکت باز : 

AC 250V，3A；DC 30V，1A 

2خروجی رله   
 (انتخابی)

T2A/T2B/T2
C 

2خروجی رله   
T2A-T2Bکنتاکت بسته : 

T2A-T2Cکنتاکت باز : 

AC 250V，3A；DC 30V，1A 

485 port 
485+ 

سیگنال  485
  :اطلاعات سرعت انتقال مثبت

1200/2400/4800/9600/19200/38400/57600/115200bps 
سیگنال  485 -485

 منفی

 IR610توضیحات عملکرد جامپر اینورتر 
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 عملکرد نام
پیش 
 فرض

485 
 OFF ،می باشداهم مقاومت در انتها  100داراي  ON 485:انتخاب مقاومت انتهاي 

 OFF  هیچ مقاومتی در انتها وجود ندارد

AI1 
وي برر I و  تنظیم است10V) تا  (0برروي ولتاژورودي V:AI1 انتخاب نوع آنالوگ 

 V تنظیم است20mA) تا  (0جریان ورودي 

AI2 
وي بررI  تنظیم است و 10V) تا  (0برروي ولتاژورودي V:AI2 انتخاب نوع آنالوگ 

 V تنظیم است20mA) تا  (0جریان ورودي 

AO1 
ي برروI تنظیم است و 10V) تا  (0برروي ولتاژخروجی V:AO1 انتخاب نوع آنالوگ 

 V تنظیم است20mA) تا  (0جریان خروجی 

AO2 
وي بررI  تنظیم است و 10V) تا  (0برروي ولتاژخروجی V:AO2 انتخاب نوع آنالوگ 

 V تنظیم است20mA) تا  (0جریان خروجی 

PE1 
اتصالی برقرار  OFFاز طریق خازن ایمن می شود .ON :GND (زمین) 0V انتخاب 
 OFF نیست

PE2 
اتصالی برقرار  OFFخازن ایمن می شود .از طریق ON :COM (زمین) 0V انتخاب 
 OFF نیست

 

 :آنالوگو خروجی  راھنمای ترمینال ورودی 
 

 

 

 

 

 

  

  دیجیتال:ورودي راهنماي ترمینال 
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  دیجیتال:خروجی راهنماي ترمینال 

  

  

  

  

  

  

A: منبع تغذیه داخلی B: منبع تغذیه خارجی 



 

15 
 

 LED دستورالعمل عملکرد و نمایشگر

ارامترها ، نظارت پ میتنظ يتوان برا یشده است. م لیتشکولوم یک و  دکمه 8،  نشانگر LED  ،7 سون سگمنت 5از  دیصفحه کلIR610 در سري 
   :نشان داده شده است 1-4در شکل  LED دیو کنترل عملکرد استفاده کرد ، شکل صفحه کل کمیت هابر 

 

  پنل کاربری 1- 4شکل 

گریشامتوضیحات ن  
  عملکرد  نام  

  
  خروج از سطح منوورود و  خروج

  
  تأیید

  پارامترهاوارد شدن به 
 EEPROMتأیید کردن تنظیمات پارامتر و ذخیره کردن در حافظه 

  
UP / افزایش  

  عدد نمایشگر را یک واحد افزایش می دهد
  نمایش پارامتر بعدي

  براي تغییرنمایش چپ و راست هنگامی که برروي حالت نمایش کمیت است

  
DOWN / کاهش  

  عدد نمایشگر را یک واحد کاهش می دهد
  نمایش پارامتر قبلی

  
  انجام می شود P21.02عملکرد مطابق با پارامتر تنظیم و تغییر  چند منظوره

  
  شیفت

  مقدارکمیت بعدي را نمایش می دهد
  شیفت عدد نمایشگر

  متغییر نمایشگر را از چپ به راست تغییر می دهد

  
  راه اندازي

   د باشدکلی راه اندازي اینورتر درصورتی که تنظیم فرمان راه اندازي بر روي صفحه

 
  توقف/ ریست

  مراجعه کنید)P21.03توقف اینورتر(براي تنظیم به پارامتر 
  ریست کردن خطا
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 Hzگر ناشن

 ایشگردر نم نشانگرواحد مقدار مربوط به همان  نشانگردر صورت روشن بودن هر 
   نشان داده می شود

 Aگر شانن

 

 Vگر شانن

 
 RPMهمزمان روشن باشد.واحد فعلی نمایشگر  Aو Hzدرصورتی که نشانگر  RPMگر شانن

  می باشد

 
  درصد  %همزمان روشن باشد.واحد فعلی نمایشگر  Vو Aدرصورتی که نشانگر   نشانگر %

  می باشد

 

  نشانگر راه اندازي

  متوقف باشد خاموش است اینورتردر صورتی که 
  راه اندازي شده باشد روشن است اینورتردر صورتی که 
در حال کاهش سرعت و متوقف شدن باشد چشمک زن  اینورتردر صورتی که 

  است

 

  نشانگر جهت 

راستگرد در صورتی که جهت چرخش موتور نشانگر جهت چرخش موتوراست،
صورتی که جهت چرخش موتور چپگرد باشد نشانگر باشد نشانگر خاموش ودر 

  روشن است.
  قابل مشاهده است R27.02مقادیردقیق جهت نشانگردر پارامتر 

 

  نشانگر منبع  فرمان
  خاموش است منبع فرمان صفحه کلید باشددر صورتی که 
  روشن است منبع فرمان ترمینال باشددر صورتی که 
  باشد چشمک زن است منبع فرمان شبکهدر صورتی که 

 

  درصورتی که دراینورترخطا رخ داده باشد این نشانگرروشن می شود  نشانگر خطا
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  （-bSC-）حالت استاندارد 

  برای تنظیم پارامترھا کاربرد  دارد

  （-USr-）حالت تعریف شده توسط کاربر 

  را نمایش می دھد 20گروه  دردر این منو پارامترھای تعریف شده توسط کاربر 

  （-vrF-）منو پارامترھای تنظیم شدهحالت 

  در منو تنھا پارامترھایی کھ تنظیم شده باشند را نمایش می دھد

  （-GdE-）حالت راھنما 

  را نمایش می دھدتر پارامترھای کاربردی 
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  پارامتر توضیح تنظیمات  پیش فرض

  گروه عملکرد پایھ 00

0 

  65535 تا 0
Ø وجود کاربر رمزعبور وضعیت ھیچ شدن روشن از بعد 

 ندارد
 کردن کردن ، وارد قفل برای کاربر عبور رمز تنظیم راه

  ھم است سر پشت بار دو صفر غیر مقدار
Ø حالت قفل شده 

  رمز را برای بازکردن قفل وارد کنید
Ø حالت باز نشده 

  کنید وارد اینورتر قفل برای را اصلی عبور رمز
مقدار یکسان را پشت سر ھم برای تغییر رمز عبور، دوبار 

  وارد کنید
(اگر صفر دو بار دریک ردیف وارد شود رمز عبور پاک 

 خواھد شد)

 P00.00  رمز عبور کاربر

- 

  فقط قابل مشاھده است.
  : کاربر نھایی0

در حالت قفل شده،کاربران مجاز بھ دسترسی بھ برخی از 
  پارامترھا نیستند

  : استاندارد1
  توان چک کردتمامی پارامترھا را می 

 r00.01  اجازه دسترسی

0 

  : غیر فعال0
حافظھ   EEPROM:ذخیره کردن تمامی پارامترھا بھ 11

  پشتیبان
  حافظھ پشتیبان EEPROM:بازگشت تمامی پارامترھا از 12

 P00.02  گیری پشتیبانو کپی پارامترھا 

0 

  : غیر فعال0
بجز پارامترھای موتور و  کارخانھ ھ تنظیمات:بازگشت ب11

  پارامترھای اتوتیونینگ و پارامترھای کارخانھ
  :بازگشت پارامترھا بھ تنظیمات کارخانھ12
 :پاک کردن حافظھ آلارم ھا 13

 P00.03 ریست کردن

0 

0 :V/F 
  :  کنترل برداری بدون سنسور1

در و فیدبک سرعت داخلی وبردار حلقھ باز بدون فیدبک انک
  شود واز حالت کنترل گشتاور پشتیبانی می کندتخمین زده می 

  درو: کنترل برداری حلقھ بستھ با انک2
در در وبردار حلقھ بستھ و کنترل گشتاور از فیدبک  انک

  کاربرد ھای دقت بالا یا کنترل گشتاور پشتیبانی می کند
ت در با آن مطابقومجھز شده باشد کھ انک PGاینورتر بھ کارت 

  داشتھ باشد
  P10، لطفاً بھ گروه  PGبرای پارامترھای مربوط بھ کارت 

 مراجعھ کنید 

 P00.04  حالت کنترلی موتور

 P00.05  حالت راه اندازی   : حالت سرعت0 0



 

19 
 

  : حالت گشتاور1
: تغییر بین 19در صورت استفاده از تابع دیجیتال ورودی 

: غیر فعال کردن کنترل 20کنترل گشتاور و سرعت  و 
 گشتاور

0 

  : صفحھ کلید0
  : ترمینال ورودی1
  : شبکھ 2

راه منبع فرمان : راه اندازی ،توقف ، راستگرد ، چپگرد ،
  اندازی لحظھ ای، توقف سریع ترمز و غیره

 P00.06  منبع فرمان راه اندازی

50.00Hz 00.00Hz تنظیمات عددی فرکانس  ماکزیمم فرکانس تا  P00.07 

0 

  : راستگرد0
  : چپگرد1

فقط برای کنترل صفحھ برای تغییر جھت چرخش موتور این حالت 
توسط صفحھ کلید /ترمینال  راه اندازی  اگر فرمان .کلید است

تنظیمات فرمان را نمی خواھید صادر می شود وورودی /شبکھ 
مراجعھ  P22.13بھ پارامتر می توانید برای تنظیم  معکوس کنید

  کنید

 P00.08  جھت چرخش

0 
  : فعال0
  : غیر فعال1

 P00.09  سجھت چرخش عککنترل 

0 

  1: موتور0
   2: موتور1

 1 : تغییر بین موتور16دیجیتال ورودی  در صورت استفاده از تابع
  است  2و موتور 

 P00.10  انتخاب موتور

 P00.11  صنعت خاص  استاندارد اینورتر: 0 0
 r00.18  نسخھ نرم افزار برد قدرت   -
 r00.19  نسخھ نرم افزار برد کنترل   -

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

 گروه انتخاب منبع فرکانس 01

0 

  : صفحھ کلید 0
    1AI1: آنالوگ ورودی 1
   AI2  2: آنالوگ ورودی 2
  آنالوگ)(کارت توسعھ ورودی  AI3  3: آنالوگ ورودی 3
  (کارت توسعھ ورودی آنالوگ) AI4  4: آنالوگ ورودی 4
  HDI : ورودی پالس سرعت بالا5
  سرعت چند مرحلھ ای: 6
  : شبکھ7
8 :PID 
9 :PLC  Simple  

  لویت دارد دیجیتال  بر این تابع کد اوورودی  تابع  32تا  26توجھ : کد 

 (A)انتخاب منبع اصلی فرکانس 

P01.00 

  است P01.00مشابھ پارامتر  0
  ردیت داولودیجیتال  بر این تابع کد اورودی  تابع  33توجھ : کد 

 P01.01  (B)انتخاب منبع کمکی فرکانس 

  : مرتبط بھ ماکزیمم فرکانس0 0
  : مرتبط بھ فرکانس اصلی1

انتخاب مرجع برای منبع 
 P01.02  فرکانس کمکی
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 P01.03  ضریب فرکانس کمکی  300.0تا  0.0 100.0%

0 

 A: منبع فرکانس اصلی 0
 B: منبع فرکانس کمکی 1
  یو کمک یاصل تابساحم جینتا: 2
  : تغییر بین فرکانس اصلی و کمکی 3
 A+B: تغییر بین منبع فرکانس اصلی و نتایج محاسبات 4
 A+B: تغییر بین منبع فرکانس کمکی و نتایج محاسبات 5

تابع دیجیتال ورودی بھ ترمینال مربوطھ فرکانس دوم  25کد 
  می کندو فعال را انتخاب 

  انتخاب منبع فرکانس

P01.04 

 

0 :A+B 
1 :A-B 
 Bو کمکی  A: بزرگترین بین اصلی 2
 Bو کمکی A : کوچکترین بین اصلی 3
4 :A*B 

 P01.05  محاسبات اصلی و کمکی

50.00Hz  10.00  600.00تا Hz     ماکزیمم فرکانس  P01.06 

0 

 P01.08): صفحھ کلید (تنظیم از طریق 0
1 :AI1 
2 :AI2 
 HDI: تنظیمات پالس 5
 : تنظیمات شبکھ7

 P01.07  فرکانسکنترل حد بالا 

50.00Hz حد پایین فرکانسP01.09)  تا ( ماکزیمم فرکانسP01.06)(  حد بالا فرکانس  P01.08 
0.00Hz 0.00Hz حد پایین فرکانس  تا حد بالا فرکانس  P01.09 

0 

  : راه اندازی در حد پایین فرکانس0
 P01.11: توقف بعد از زمان وقفھ 1
 : راه اندازی سرعت صفر2

تر ازحد پایین باشد اینورتر کمھنگامی کھ فرکانس تنظیمی 
  متوقف می شود

د و زمان وتر از حد پایین شیشاگر فرکانس تنظیمی مجدداً ب
اینورتر بھ طور خودکار  دکن یط  P01.11تعیین شده توسط 

  بھ حالت راه اندازی بر می گردد

عملکرد ھنگامی کھ  فرکانس 
تنظیمی کمتر از حد پایین 

  فرکانس شود

P01.10 

0 

. کند می تعیین را زمستانی خواب تأخیر زمان عملکرد کد این
 پایین کاراینورتر،کمترازحد حال در فرکانس کھ ھنگامی

 و بھ حالت آماده بھ کارمیشده  متوقف فرکانس باشد،اینورتر
  .رود

ً  تنظیمی فرکانس ھنگامی کھ  فرکانس پایین حد از بیشتر مجددا
 اینورتر ، بکشد طول P01.11 شده تعیین زمان مدت و باشد
  .شود می راه اندازی خودکار طور بھ
  
  
  
 
  
  

زمان وقفھ برای ھنگامی کھ 
فرکانس تنظیمی کمتر از حد 

  پایین فرکانس باشد

P01.11 
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0 
  jump 3/2/1فرکانس  :صدگان/دھگان/یکان رقم بھ ترتیب

  : غیر فعال0
  : فعال (اجتناب از ریسک سرعت)1

حفاظت راه اندازی فرکانس 
jump   

P01.12 

0.00Hz 0.00ازHz    تا(P01.14)  حد پایین فرکانسjump 1  P01.13 
0.00Hz  ازP01.13  تا  (P01.06) حد بالا فرکانس   ماکزیمم فرکانس  jump1   P01.14 
0.00Hz 0.00ازHz    تا(P01.16)  حد پایین فرکانسjump 2 P01.15 
0.00Hz  ازP01.15  تا  (P01.06) حد بالا فرکانس  ماکزیمم فرکانسjump 2 P01.16 
0.00Hz 0.00ازHz    تا(P01.18)  حد پایین فرکانسjump 3  P01.17 
0.00Hz  ازP01.17  تا  (P01.06) حد بالا فرکانس  ماکزیمم فرکانسjump 3  P01.18 

00 

  رقم یکان: تنظیم منبع مرجع فاز با
  (P01.21): سرعت چند مرحلھ ای 0
 (P00.07): فرکانس از پیش تنظیم شده 1
2 :AI1 
3 :AI2 
4 :AI3 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ)  
5 :AI4 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ)  
6 :HDI  پالس  
  : شبکھ7
8 :PID 

  رقم دھگان : ترکیب چند گانھ سرعت    
 : روش ترکیبی 0
 : روش اولویت بندی1

مرجع منبع سرعت چند مرحلھ 
 P01.19  ای

  
  توضیح روش ترکیبی:

  
روش ترکیبی سرعت 

  مرجع
 سرعتھ چند

  1 ترمینال
 سرعتھ چند

  2 ترمینال
 سرعتھ چند

  3 ترمینال
چند سرعتھ 

  4ترمینال 
 OFF OFF OFF OFF  0چند سرعتھ 
1چند سرعتھ   ON  OFF OFF OFF 
2چند سرعتھ   OFF  ON  OFF OFF 
3چند سرعتھ   ON  ON  OFF  OFF  
4چند سرعتھ   OFF OFF ON  OFF  
5چند سرعتھ   ON  OFF  ON  OFF  
6چند سرعتھ   OFF  ON  ON  OFF  
7چند سرعتھ   ON  ON  ON  OFF  
8چند سرعتھ   OFF OFF OFF ON  
9چند سرعتھ   ON  OFF OFF ON 
10چند سرعتھ   OFF  ON  OFF  ON 
11چند سرعتھ   ON  ON  OFF  ON 
12چند سرعتھ   OFF OFF ON  ON 
13چند سرعتھ   ON  OFF  ON  ON 
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14چند سرعتھ   OFF  ON  ON  ON 
15چند سرعتھ   ON  ON  ON  ON 

  
  توضیح روش اولویت بندی

  
روش اولویت بندی  

  سرعت مرجع
 سرعتھ چند

  1 ترمینال
 سرعتھ چند

  2 ترمینال
 سرعتھ چند

  3 ترمینال
چند سرعتھ 

  4ترمینال 
 OFF OFF OFF OFF  0چند سرعتھ 
1چند سرعتھ   ON  OFF OFF OFF 
2 چند سرعتھ  Random ON  OFF OFF 

3چند سرعتھ   Random Random ON OFF  
4چند سرعتھ   Random Random Random  ON  

 

0 
  جھت فاز 15تا  0با  مطابق 15تا  0بیت 

  : راستگرد0
  : چپگرد1

جھت چرخش سرعت چند 
 P01.20 مرحلھ ای

0.00Hz 
 (P01.06)تا ماکزیمم فرکانس  (P01.09)حد پایین فرکانس  

 شده تنظیم روی صفر P01.19یکان  رقم ھنگامی کھتوجھ :
  .نیست فعال تنظیم نباشد،این

  PLC/ 0سرعت چند مرحلھ ای 
 P01.21  1داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  1سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.22  2داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  2سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.23  3داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  3سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.24  4داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  4سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.25  5داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  5سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.26  6داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  6سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.27  7داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  7سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.28  8داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  8سرعت چند مرحلھ ای /PLC  
 P01.29  9داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  9ای سرعت چند مرحلھ /PLC  
 P01.30  10داخلی 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  01سرعت چند مرحلھ ای 
/PLC   11داخلی  P01.31 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  11سرعت چند مرحلھ ای 
/PLC  12داخلی  P01.32 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  12سرعت چند مرحلھ ای 
/PLC   13داخلی  P01.33 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  13سرعت چند مرحلھ ای 
/PLC   14داخلی  P01.34 
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0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  14سرعت چند مرحلھ ای 
/PLC   15داخلی  P01.35 

0.00Hz   حد پایین فرکانس(P01.09)  تا ماکزیمم فرکانس(P01.06)  15سرعت چند مرحلھ ای 
/PLC   16داخلی  P01.36 

5.00Hz 0.00Hz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06)  فرکانسJOG P01.37 
  : غیرفعال0 0

 P01.38  حین کار  JOGفرمان  : فعال1
1.00Hz/

s 0.00  600.00( تغییر نرخ اتوماتیک )  تا Hz/S  نرخ تغییر فرکانس صفحھ کلید
DOWN/UP  P01.39 

000 

  رقم یکان:
  : صفرکردن در صورت عدم راه اندازی0
مؤثر  UP/DOWN: صفر کردن در ھنگامی کھ فرمان 1

  نیست
 : عدم صفر کردن (براساس مقدار ھنگام قطع برق)2

  رقم دھگان:
  : عدم صفر کردن ھنگام قطع برق0
  ھنگام قطع برقUP/DOWN: ذخیره رقم متعادل کننده 1

  رقم صدگان:
  : غیر فعال0
  : فعال1

  UP/DOWNرقم ھزارگان: حالت عملکرد 
  : تداخل با یکدیگر0
1 :GAIN مؤثر  

کنترل صفحھ کلید 
UP/DOWN  P01.40 

0.00 

   1.00تا 0.00 
 شده بارگذاری میزان اساس بر چرخش سرعت افت مقدار

  است (متناسب با ماکزیمم فرکانس)
مقدار افت فرکانس

 جریان بار×��.���×فرکانس  ماکزیمم
نامی بار   

 P01.41  کنترل افت ضریب

0.050s 0.000s   10.000تاs زمان فیلتر کنترل افت  P01.42 
 باعث کھ متفاوت است، ، بارھرموتور بھ دلیل تفاوت سرعت نامی موتورھا داریمھنگامی کھ چندین موتور با بار یکسان 

  .دکنترل افت متعادل شو تابع قیتواند از طر یم مختلف یبار موتورھا افت سرعت ھمزمان با افزایش بارمی شود
 ظیم کند.کاربر می تواند این پارامتر را بھ تدریج  ازکم بھ زیاد تناست P01.41با افت واقعی فرکانس برابر

  نساجیمیانی : متناسب با فرکانس 0 0
 P01.43  تنظیمات فرکانس نساجی : متناسب با ماکزیمم فرکانس1

0.0% 

  با فرکانس میانی نساجی متناسب %0.0 تا 100.0%
  P01.43=0اگر 

  فرکانس میانی =× P01.44فرکانس میانی  
 P01.43=1اگر 

  فرکانس میانی =× P01.44ماکزیمم فرکانس  

 P01.44  فرکانس نساجی

 P01.45  فرکانس JUMP  فرکانس نساجی متناسب با %0.0 تا 50.0% 0.0%
10.0s 3000.0s 0.1 تاs  دوره نساجی  P01.46 
ضریب زمان افزایش موج   دوره نساجی متناسب با %0.0 تا 100.0% 50.0%

 P01.47  مثلثی
از این رو مورد استفاده قرار می گیرد  جمع کنسیم مانند بیشتر درصنایع نساجی و شیمیایی و برخی کاربرد ھا  تابعاین 

با افزایش بار   یکسان استفاده می شود بھ یک اینورتر با بارھایچندین موتور  اتصالھنگام ،بار وزیعبرای متعادل کردن ت
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فرکانس خروجی موتور می توانید بار موتور زیر باررا کاھش دھید با کاھش و ھش می یابد فرکانس خروجی اینورتر کا
  غیر فعال می شود تابعاین  برابر صفرباشد P01.46یا   P01.44اگربرای متعادل سازی بار بین چند موتور 

 
0.00Hz  ھنگامی کھ فرکانس اصلی بزرگتر از این پارامتر بود

 P01.48  فرکانس کمکیآستانھ موثر  فرکانس کمکی مؤثر خواھد بود
 

  پارامتر توضیح تنظیمات  پیش فرض
 گروه کنترل راه اندازی وتوقف 02

0 

  : راه اندازی مستقیم0
راه اندازی می شود ،پس از  P02.01اینورتر از فرکانس 

  می رود  Sبھ فرکانس تنظیمی طبق منحنی  P02.02زمان 
1 :Speed tracking/Searching  
افزایش وکاھش ،سرعت موتور، تشخیصاینورتر بھ جستجو  

  سرعت می پردازد
  مراجعھ کنید P02.19تا  P02.16بھ پارامترھای  

جھت وسرعت موتور بطور خودکار برای راه اندازی نرم 
 این کاربردمی شود .  جستجو، درحال چرخشموتورھای 

ھنگام بار ،سوعکمچرخش  موتوربا جھتراه اندازی مناسب 
  زیاد است

 P02.00  اندازیحالت راه 

0.00Hz 10.00 Hz 0.00  تاHz فرکانس راه اندازی  P02.01 
0.000s 10.000s  0.000  تاs  زمان نگھداری فرکانس راه

 P02.02  اندازی

0 

  : غیرفعال0
  : فعال1

 انیبھ طور خودکار جر،تنظیم شود  P02.03= 1اگرپارامتر
را محاسبھ  کیاز تحر شیو زمان پ P02.04 کیاز تحر شیپ
  دمی شو 0این پارامتر تنظیمات ، پس از اتمام محاسبھ کند یم

 P02.03  تحریک پاسخ سریع

بستگی 
 P02.04  از تحریک پیشجریان   جریان نامی موتور  %0.0 تا %200.0  دارد

بستگی 
  دارد

10.00s 0.00 تاs  
پیش از تحریک موتور آسنکرون ، میدان مغناطیسی را برای 

 اندازی بالاتر آماده می کندگشتاور راه 
 P02.05  از تحریک پیشزمان 

 P02.06  در راه اندازی DCجریان ترمز  جریان نامی موتور  %0.0 تا 100.0% 100%
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0.000s 
30.000s 0.000 تاs 

فعال  DCثانیھ تنظیم شده است ،ترمز 0ھنگامی کھ زمان 
  است نشده

 P02.07  در راه اندازی DCزمان ترمز 

یجاد اوراه اندازی مجدد موتورمورد استفاده قرار می گیرد.پیش از تحریک برای حین کارتوقف برای  DCترمز
  پس راه اندازی ،سرعت پاسخ را بھبود می بخشدومیدان مغناطیسی موتور آسنکرون استفاده می شود 

د و بعد از انجام می دھ P02.06را طبق  DCمؤثر است، اینورتر ابتدا ترمزمستقیم  فقط ھنگام راه اندازی DC ترمز
P02.07 راه اندازی می شود  

اشد نیروی بیشتر ب  DCباشد اینورتر مستقیماً راه اندازی می شود.ھر چقدر جریان ترمز 0برابر DCاگر زمان ترمز
  ترمز بیشتر است

سی غناطیممیدان ،اگر حالت راه اندازی قبل از تحریک باشد،سپس اینورتر با توجھ بھ جریان فعلی پیش از تحریک
  باشد اینورتر مستقیماً راه اندازی می شود 0را ایجاد می کند.اگر زمان پیش از تحریک 

 قبل از جریان راه اندازی ( پیش از تحریک) بھ درصد جریان نامی اینورتر اشاره دارد DCجریان ترمز

0 

  : توقف با شیب0
پس از صدور فرمان توقف ،سرعت اینورتر کاھش می یابد تا 

در مدت زمان تعیین شده فرکانس خروجی را کاھش 
کاھش می یابد اینورتر   0Hzدھد.ھنگامی کھ فرکانس بھ 

  متوقف می شود
                                                         شفت آزاد با: توقف 1

اینورتر بلافاصلھ خروجی را پس از صدور فرمان توقف 
متوقف و قطع می کند و موتور با توجھ بھ اینرسی مکانیکی 

 متوقف می شود

 P02.08  نوع توقف

1.00Hz 
50.00 Hz 0.00 تاHz 

بھ فرکانس راه  کاریھنگامی فعال شود کھ فرکانس DC ترمز
  تعیین می شود P02.09اندازی رسیده باشد کھ توسط 

 DCفرکانس راه اندازی ترمز
 P02.09  توقف ھنگام

100% 

( ماکزیمم مقدار جریان نامی موتور  %0.0 تا 200.0%
  نیست) اینورتربالاتر از جریان نامی 

 جریان نامی اینورتر برحسب درصد است. P02.10مقدار 
 شتریبنیز ترمز  نیروی، شودتر یشب DCترمز انیجر ھرچقدر
نگھ تزریق ولتاژ ومدت زمان  :DCزمان ترمز. می شود

  است DCداشتن ترمز 
 براساسغیرفعال است ،اینورتر DCباشد ترمز  0اگر زمان 

  دکنکاھش سرعت توقف می شیب زمان 

 P02.10  توقف ھنگام DCجریان ترمز 

0.000s 

30.000s 0.010 تاs  
خروجی را قطع می کند.  DCاینورتر قبل از شروع ترمز

شروع می شود تا از  DCپس از طی زمان انتظار ، ترمز 
با سرعت بالا  dcز ناشی از ترم Over-Currentخطای 

  جلوگیری کند

 P02.11  در توقف DCزمان ترمز 

1.00 

  1.0 تا 1.50
انرژی جنبشی ی ازبیش ازحد تحریک ترمز، مقدار با افزایش

بھ معنای غیر  1د. مقدارشوموتور تبدیل می  در بھ گرمایش
بود می بیشتر شود عملکرد بھ فعال بودن است. ھرچقدر مقدار

   می شودبزرگترنیز اما جریان خروجی یابد 
 اینورتر با افزایش شار مغناطیسی می تواند سرعت موتور را

  کم کند
انرژی برگشتی ازموتور درھنگام ترمز می تواند با افزایش 

  شار مغناطیسی بھ انرژی گرما تبدیل شود
مغناطیسی اینورتر وضعیت موتور را حتی در دوره شار 

توان از شار  یم نیبنابرا بطور مداوم کنترل می کند .

 P02.12  ضریب شار مغناطیسی ترمز
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سرعت چرخش  رییتغ نیدر توقف موتور و ھمچن یسیمغناط
  . از مزایای دیگر آن :موتور استفاده کرد
بھ  یازی. ندیتوقف ترمز کن فرمانبلافاصلھ پس از 

   ستین یسیشار مغناط فیتضع برایانتظار
از ریاستاتور بھ غ انیجر .نجام می شودا یبھتر سازیخنک 

، خنک  ابدی یم شیافزا یسیروتور ھنگام ترمز شار مغناط
   استاتور از روتور مؤثرتر است. سازی

0.50Hz 20.00 Hz 0.00 تاHz تأخیر فرکانس در توقف  P02.13 

0.000s 

0.000s  :وجود  زمان در توقف ریتأخ یبرا یعملکرد چیھ
  ندارد

ھنگامی کھ فرکانس می شود.فعال  0.000sترازیشبزمان 
 (P02.13)خروجی کمتر از فرکانس تأخیر در توقف 

 (P02.14)زمان تأخیر درتوقفطی زااینورتر پس ،شود
اگرفرمان راه اندازی طی زمان  ،می کند را قطعخروجی 

برای تأخیرصادرشود اینورترمجدداً راه اندازی می شود.
  استفاده می شود   JOGبرخی از کاربردھا با عملکرد 

 P02.14  زمان تأخیر در توقف 

بستگی 
کمترین زمان قفل کردن بعد از  0.010s  تا  30.000s  دارد

 P02.15  توقف آزاد

10 

 Searchرقم یکان: حالت 
0 :Speed Search  برای ماکزیمم فرکانس خروجی  
1 :Speed Search  برای فرکانس در حالت توقف  
2 :Speed Search  برای فرکانس شبکھ  

  رقم دھگان: انتخاب جھت چرخش
  کندمی جستجو شده ن یعیت: فقط درجھت فرکانس 0
ن نشده است ،مسیر یعیت: ھنگامی کھ برای جستجو فرکانسی 1

 کندمی دیگری را جستجو 

 Speed Search  P02.16حالت 

2.0s 20.0s 0.1  تاs 
زمان کاھش سرعت برای 

Speed Search  P02.17 
 P02.18  جریان برای جستجوی سرعت جریان نامی موتور  %10.0 تا 150.0% 40%
 P02.19  جبرانساز جستجوی سرعت 0.00 تا 10.00 1.00

 
  پارامتر توضیح تنظیمات  پیش فرض

 Sمنحنی  گروه شیب راه اندازی و 03

0 

  : خطی0
  A     S: منحنی1
  B     Sمنحنی: 2

 کھ ھمچنین بھ عنوانراه اندازی ب منحنی افزایش و کاھش شی
روان ب فرکانس نیز شناختھ می شود برای شیکننده د یولت

  فرکانس استفاده می شود. شیبکردن 
زیر  سرعتافزایش وکاھش شیب از منحنی  Vortexاینورتر 

   :پشتیبانی می کند
  
  خطی شیب: افزایش وکاھش 0

تغییر می  ،ثابتی افزایش وکاھش سرعت خروجی با شیب
بھ زمانی کھ سرعت اینورتراز صفر  شیب افزایشکند،زمان 

افزایش و شیب انتخاب منحنی 
 P03.00  سرعتکاھش 



 

27 
 

می رسد اطلاق می شود .زمان  (P03.15)مرجع فرکانس  بھ 
بھ زمان لازم برای کاھش فرکانس مرجع بھ  شیب کاھش

  صفر اشاره دارد

     Sمنحنی A : روش 1
را تغییر می  شیب سرعت (A) منحنی شیب افزایش و کاھش

توقف نسبتاً نرم وصاف،فرآیند شیب  دھد، راه اندازی و
 در زیر نشان داده شده است ، افزایش و کاھش سرعت

Tacc وTdec  افزایش و کاھش شیببرای تنظیم زمان 
  کاربرد دارد. سرعت

افزایشی و کاھشی معادل با زمان افزایش و شیب منحنی 
  کاھش سرعت :

=  شیب افزایش سرعت Tacc + (��1 + ��2)2  

شیب کاھش سرعت = Tdec + (��3 + ��4)2  

  

      Sمنحنی B : روش 2
افزایش  شیببھ جز در فرآیند   Aھمانند روش  Sزمان منحنی 

تعریف شده است، اگر بھ طور ناگھانی بھ  و کاھش سرعت
 یب افزایش و کاھشفرکانس ھدف نزدیک شود یا زمان ش

دوباره برنامھ ریزی می شود .  Sسرعت تغییر کند ، منحنی 
ی علاوه بر این ھنگامی کھ فرکانس ھدف تغییر می کند . منحن

S  جلوگیری می کند فرکانس شدناز حد  تا حد ممکن ازخارج  
  

  بستگی بھ
  مدل دارد

  دارد P03.16مقدار تنظیمی بستگی بھ 
 s 30.00تا  0.01باشد       P03.16 = 2 اگر
 s 300.0تا    0.1    باشد   P03.16 = 1 اگر
  s 3000تا       1باشد       P03.16 = 0 اگر

 P03.01  1زمان افزایش سرعت 
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  بستگی بھ
  مدل دارد

  دارد P03.16مقدار تنظیمی بستگی بھ 
 s 30.00تا  0.01باشد       P03.16 = 2 اگر
 s 300.0تا    0.1    باشد   P03.16 = 1 اگر
 s 3000تا       1باشد       P03.16 = 0 اگر

 P03.02  1زمان کاھش سرعت 

  بستگی بھ
 P03.03  2زمان افزایش سرعت   است P03.01مشابھ  60000s تا 0.01  مدل دارد
  بستگی بھ
 P03.04  2زمان کاھش سرعت  است P03.02مشابھ  60000sتا  0.01  مدل دارد
  بستگی بھ
 P03.05  3زمان افزایش سرعت  است P03.01مشابھ  60000sتا  0.01  مدل دارد
  بستگی بھ
 P03.06  3زمان کاھش سرعت  است P03.02مشابھ  60000sتا  0.01  مدل دارد
  بستگی بھ
 P03.07  4زمان افزایش سرعت  است P03.01مشابھ  60000sتا  0.01  مدل دارد
  بستگی بھ
 P03.08  4زمان کاھش سرعت  است P03.02مشابھ  60000sتا  0.01  مدل دارد

 می باشد.در واقع می توانیمسرعت  گروه زمان شیب افزایش و کاھش 4،دارای IR610 سری Vortexاینورتر 
 ، فرکانس خروجیDIسرعت را با روش ھای مختلفی از قبیل ترمینال ھای ورودی  یش وکاھشب افزازمان شی

نھ فرض کارخا روش بھ طور ھمزمان قابل استفاده نیست. پیشاستفاده از چندین  . انتخاب کنیم simple PLCو
  سرعت است استفاده از زمان شیب افزایش کاھش

  
  سرعت بھ شرح زیر است: زمان شیب افزایش وکاھشDI .جدول راھنما ترمینال ورودی 1
  

 یب افزایش وکاھشزمان ش  سرعت یب افزایش وکاھشزمان ش
 DI 1سرعت ترمینال ورودی 

 یش وکاھشیب افزازمان ش
  DI 2سرعت ترمینال ورودی 

  1سرعت ترمینال یب افزایش وکاھشزمان ش
(P03.01,P03.02) غیر فعال  غیر فعال  

  2سرعت ترمینال زمان شیب افزایش وکاھش
(P03.03,P03.04)  غیر فعال  فعال  

  3سرعت ترمینال یب افزایش وکاھشزمان ش
(P03.05,P03.06)  فعال  غیر فعال  

  4سرعت ترمینال افزایش وکاھشزمان شیب 
(P03.07,P03.08)  فعال  فعال  

   
  سرعت با توجھ بھ فرکانس خروجی بھ شرح زیر است:  کاھشو  یب افزایشنمودار شماتیک انتخاب زمان ش

  
  

سرعت را می توان در توضیحات پارامترھای مربوطھ یب افزایش وکاھش روش ھای دیگر برای انتخاب زمان ش
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  پیدا کرد
   

6.00s مشابھ  تنظیمات زمانP03.01 زمان افزایش سرعت   استJOG  P03.09 
10.00s مشابھ  تنظیمات زمانP03.02 زمان کاھش سرعت  استJOG  P03.10 

0.50s 

  دارد P03.16مقدار تنظیمی بستگی بھ 
 s 30.00تا  0.01باشد       P03.16 = 2 اگر
 s 300.0تا    0.1    باشد   P03.16 = 1 اگر
 s 3000تا       1باشد       P03.16 = 0 اگر

سرعت  یب افزایشزمان آغاز ش
 S P03.11منحنی 

0.50s  مشابھP03.11 زمان رسیدن شیب افزایش است 
 S P03.12سرعت منحنی 

0.50s  مشابھP03.11 سرعت  یب کاھشزمان آغازش است
 S P03.13منحنی 

0.50s  مشابھP03.11 یب کاھش زمان رسیدن ش است
 S P03.14سرعت منحنی 

  : ماکزیمم فرکانس 0 0
 : فرکانس نامی موتور1

ب یمعیار فرکانس زمان ش
 P03.15  افزایش وکاھش سرعت

2 
1s 0   :  

0.1s 1   :  
2:  0.01s   

انتخاب واحد زمان افزایش و 
 P03.16  کاھش سرعت

5.00s 65000s 0.01 تاs سرعت توقف  زمان شیب کاھش
 P03.17  سریع

0.00Hz  0.00ازHz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06) تغییر زمان شیب افزایش 
 P03.18  1سرعت فرکانس 

0.00Hz 0.00Hz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06) سرعت  یب کاھشتغییر زمان ش
 P03.19  1فرکانس 

0.00s 0.00  30.00تاs  زمان انتظار برای سرعت صفر ھنگام
 P03.20  راستگرد/چپگردزمان باند مرده   تغییر جھت راستگرد وچپگرد 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه آنالوگ و پالس ورودی 04
1.00kHz 0.00Khz  50.00تاKhz  کمترین مقدار فرکانس پالس

 P04.00  ورودی
30.00k

Hz 0.00Khz  50.00تاKhz  بیشترین مقدار فرکانس پالس
 P04.01  ورودی

- تا 100.0%+ 0.0%
100.0%   

تنظیمات بھ کمترین  متناظر
 P04.02  ورودی

- تا 100.0%+ 100.0%
100.0% 

متناظر تنظیمات بھ بیشترین 
 P04.03  ورودی

0.050s 10.000s 0.000 تاs  زمان فیلتر پالس ورودی  P04.04 

- 
  فقط قابل مشاھده است. 

0.00Khz  50.00تاKhz  برای بررسی فرکانس ورودی پالس)
HDI  (استفاده می شود  

 r04.05  فرکانس پالس ورودی

- 
  فقط قابل مشاھده است. 

 HDI(برای مشاھده منحنی  %100.0- تا 100.0%+
  استفاده می شود)

 HDI r04.06مقدار معادل 
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00 

 AIانتخاب منحنی         رقم یکان 
   A: منحنی 0
   B: منحنی 1
   C: منحنی 2
   D: منحنی 3

ورودی کمتر از حداقل رقم دھگان      ھنگامی کھ سیگنال 
  ورودی باشد

  : برابر با کمترین ورودی 0
 %0.0: برابر با 1

 AI1 P04.07تنظیمات منحنی 

0.100s 10.000s 0.000 تاs  زمان فیلترAI1 P04.08 

- 

  فقط قابل مشاھده است. 
10.00V 0.00 تاV برای مشاھده ولتاژ)AI1  استفاده می

) 20mA~0نوع جریان ( AI1شود.ھنگامی کھ ورودی 
 AI1 (mA)،جریان ورودی  2است، ضرب این مقدار درعدد 

  است.

 AI1 r04.09مقدار واقعی 

- 
  فقط قابل مشاھده است. 

استفاده AI1(برای مشاھده منحنی  %100.0- تا 100.0%+
  می شود)

 AI1 r04.10مقدار تبدیل 

01 

 AIانتخاب منحنی         رقم یکان 
   A: منحنی 0
   B: منحنی 1
   C: منحنی 2
   D: منحنی 3

رقم دھگان      ھنگامی کھ سیگنال ورودی کمتر از حداقل 
  ورودی باشد

  : برابر با کمترین ورودی 0
 %0.0: برابر با 1

 AI2 P04.11تنظیمات منحنی 

0.100s 10.000s 0.000 تاs  زمان فیلترAI2 P04.12 

- 

  فقط قابل مشاھده است.
10.00V 0.00 تاV برای مشاھده ولتاژ)AI2  استفاده می

) 20mA~0نوع جریان ( AI2شود.ھنگامی کھ ورودی 
 AI2 (mA)،جریان ورودی  2است، ضرب این مقدار درعدد 

 است.

 AI2 r04.13مقدار واقعی 

- 
  فقط قابل مشاھده است.

استفاده AI2(برای مشاھده منحنی  %100.0- تا 100.0%+
 می شود)

 AI2 r04.14مقدار تبدیل 

02 

 AIانتخاب منحنی         رقم یکان 
   A: منحنی 0
   B: منحنی 1
   C: منحنی 2
   D: منحنی 3

ھنگامی کھ سیگنال ورودی کمتر از حداقل       :رقم دھگان
  ورودی باشد

  : برابر با کمترین ورودی 0

(کارت  AI3تنظیمات منحنی 
 P04.15  توسعھ)
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 %0.0: برابر با 1

0.100s 10.000s 0.000 تاs  زمان فیلترAI3 (کارت توسعھ) P04.16 

- 

  فقط قابل مشاھده است.
10.00V 0.00 تاV برای مشاھده ولتاژ)AI3  استفاده می

) 20mA~0نوع جریان ( AI3شود.ھنگامی کھ ورودی 
 AI3 (mA)،جریان ورودی  2است، ضرب این مقدار درعدد 

 است.

(کارت  AI3مقدار واقعی 
 r04.17 توسعھ)

- 
  فقط قابل مشاھده است.

استفاده AI3(برای مشاھده منحنی  %100.0- تا 100.0%+
 می شود)

 r04.18 (کارت توسعھ) AI3مقدار تبدیل 

03 

 AIانتخاب منحنی  :رقم یکان
   A: منحنی 0
   B: منحنی 1
   C: منحنی 2
   D: منحنی 3

ھنگامی کھ سیگنال ورودی کمتر از حداقل  :رقم دھگان
  ورودی باشد

  : برابر با کمترین ورودی 0
 %0.0: برابر با 1

(کارت  AI4تنظیمات منحنی 
 P04.19 توسعھ)

0.100s 10.000s 0.000 تاs  زمان فیلترAI4 (کارت توسعھ) P04.20 

- 

  فقط قابل مشاھده است.
10.00V 0.00 تاV برای مشاھده ولتاژ)AI4  استفاده می

) 20mA~0نوع جریان ( AI4شود.ھنگامی کھ ورودی 
 AI4 (mA)،جریان ورودی  2است، ضرب این مقدار درعدد 

 است.

(کارت  AI4مقدار واقعی 
 r04.21 توسعھ)

  فقط قابل مشاھده است. -
 r04.22 (کارت توسعھ) AI4مقدار تبدیل  استفاده AI4(برای مشاھده منحنی  %100.0- تا 100.0%+

0.00V 

 

0.00 V  تا 
P04.25    منحنیA  1محور افقی  P04.23 

 تا 100.0%+ 0.0%
-100.0% 

 P04.24  1 عمودیمحور  A یمنحن

10.00V P04.23       تا
0.00 V1   منحنیA  2محور افقی  P04.25 

 تا 100.0%+ 100.0%
-100.0% 

 P04.26  2 عمودیمحور  A یمنحن

0.00V 

 

0.00 V  تا 
P04.29    منحنیB  1محور افقی  P04.27 

 تا 100.0%+ 0.0%
-100.0% 

 P04.28  1 عمودیمحور  B یمنحن

10.00V P04.27       تا
0.00 V1   منحنیB  2محور افقی  P04.29 

 تا 100.0%+ 100.0%
-100.0% 

 P04.30  2 عمودیمحور  B یمنحن
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0.00V 

 

0.00 V  تا 
P04.33    منحنیC  1محور افقی  P04.31 

 تا 100.0%+ 0.0%
-100.0% 

 P04.32  1 عمودیمحور  C یمنحن

3.00V P04.31       تا
P04.35   منحنیC  2محور افقی  P04.33 

 تا 100.0%+ 30.0%
-100.0% 

 P04.34  2 عمودیمحور  C یمنحن

6.00V   P04.33  تا 
P04.37    منحنیC  3محور افقی  P04.35 

 تا 100.0%+ 60.0%
-100.0% 

 P04.36  3 عمودیمحور  C یمنحن

10.00V P04.35       تا
0.00 V1   منحنیC  4محور افقی  P04.37 

 تا 100.0%+  100.0%
-100.0% 

 P04.38  4 عمودیمحور  C یمنحن

0.00V 0.00 V  تا 
P04.41    منحنیD  1محور افقی  P04.39 

 تا 100.0%+ 0.0%
-100.0% 

 P04.40  1 عمودیمحور  D یمنحن

3.00V P04.39       تا
P04.41   منحنیD  2محور افقی  P04.41 

 تا 100.0%+ 30.0%
-100.0% 

 P04.42  2 عمودیمحور  D یمنحن

6.00V   P04.41  تا 
P04.45    منحنیD  3محور افقی  P04.43 

 تا 100.0%+ 60.0%
-100.0% 

 P04.44  3 عمودیمحور  D یمنحن

10.00V P04.43       تا
0.00 V1   منحنیD  4محور افقی  P04.45 

 تا 100.0%+ 100.0%
 P04.46  4 عمودیمحور  D یمنحن 100.0%-

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه آنالوگ و پالس خروجی 05
  فقط قابل مشاھده است. -

0.00Khz  50.00تاKhz 
مقدار واقعی فرکانس پالس 

 r05.00  خروجی

  (DO2  P07.02) 2: خروجی مشترک 0 
 HDO P05.01نوع پالس خروجی   : خروجی پالس سرعت بالا1

0 

  تا ماکزیمم فرکانس ) 0: فرکانس راه اندازی ( 0
  تا ماکزیمم فرکانس ) 0: فرکانس تنظیمی ( 1
  تا ماکزیمم فرکانس ) 0: جریان خروجی ( 2
  برابر گشتاور نامی موتور) 3تا  0(  : گشتاور خروجی3
  برابر گشتاور نامی موتور) 3تا  0: گشتاور تنظیمی ( 4
  برابر ولتاژ نامی موتور) 2تا  0: ولتاژ خروجی ( 5

 HDO  P05.02انتخاب منبع خروجی 
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استاندارد   DC BUSبرابر ولتاژ  2تا  DC BUS  )0: ولتاژ 6
  موتور)

  برابر توان نامی موتور) 2تا  0: توان خروجی ( 7
تا حداکثرسرعت چرخش  0در(و: سرعت چرخش انک8

  فرکانس )
9 :)  AI1    0.00  10.00)تاV 

10 :)  AI2  0.00  10.00)تاV  
11 :)  AI3  0.00  10.00)تاV 
12 :)  AI4  0.00  10.00)تاV  

1.00KH
z 

0.00Khz  50.00تاKhz  
 سیگنال منبع ھنگام HDO ترمینال خروجی پالس فرکانس
 0=  خروجی

کمترین فرکانس پالس خروجی 
HDO P05.03 

30.00K
Hz 

0.00Khz 50.00تاKhz  
 سیگنال منبع ھنگام HDO ترمینال خروجی پالس فرکانس
  مقدار ماکزیمم=  خروجی

بیشترین فرکانس پالس خروجی 
HDO P05.04 

 AO1 r05.05مقدار واقعی  %0.0 تا 100.0% -
انتخاب سیگنال تابع خروجی   P05.02مشابھ توضیحات  0

AO1 P05.06 
 AO1 P05.07انحراف خروجی  %100.0- تا 100.0%+ 0.0%
 AO1 P05.08خروجی  GAIN 10.0- تا 10.0+ 1.00

 یو خروج گنالیمنبع س نیتوان رابطھ ب یم ایاست  تنظیمقابل  P05.08و  P05.07توسط  AO2 یخروج یخطا
  . رابطھ بفرمول زیر است:داد رییرا تغ یواقع

AO.c = P05.07 + P05.08 × AO.p  
 :AO.c مقدار واقعیAO1                                                 
AO.p مقدار :AO1 قبل از تصحیح و AO.c ،AO.p 100%  ازP05.07  10مطابق باV 20وma است  

  
 AO2 r05.09مقدار واقعی  %0.0 تا 100.0% -
انتخاب سیگنال تابع خروجی   P05.02مشابھ توضیحات  0

AO2 P05.10 
 AO2 P05.11انحراف خروجی  %100.0- تا 100.0%+ 0.0%
 AO2 P05.12خروجی  GAIN 10.0- تا 10.0+ 1.00

 یو خروج گنالیمنبع س نیتوان رابطھ ب یم ایاست  تنظیمقابل  P05.12و  P05.11توسط  AO2 یخروج یخطا
  . رابطھ بفرمول زیر است:داد رییرا تغ یواقع

AO.c = P05.11 + P05.12 × AO.p  
:AO.c مقدار واقعیAO2                                                 
AO.p مقدار :AO2 قبل از تصحیح و AO.c ،AO.p 100%  ازP05.11  10مطابق باV 20وma است  

  
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه چند تابع دیجیتال ورودی 06

- 
  فقط قابل مشاھده است.

 DI8تا  DI1مطابق  با    7تا بیت 0بیت 
 VDI4تا  VDI1مطابق با  15تا بیت  12بیت 

 DI r06.00نمایش وضعیت ترمینال ھای 

  : غیر فعال0 1
  : راستگرد1

 DI1 P06.01عملکرد ورودی عددی 
 DI2 P06.02عملکرد ورودی عددی  2
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  : راستگرد / چپگرد  (معکوس کردن جھت چرخش موتور)2 4
  سیمھ 3: کنترل 3
 JOG: فرمان راستگرد 4
 JOG: فرمان چپگرد 5
 UP: ترمینال 6
 DOWN: ترمینال 7
 UP/DOWN: پاک کردن انحراف 8
  : توقف با شفت آزاد9

  خطا: پاک کردن 10
  : چرخش جھت عکس ممنوع 11
  : تغییر فرمان راه اندازی بھ صفحھ کلید12
  : تغییر فرمان راه اندازی بھ شبکھ 13
  : توقف سریع14
  : توقف خارجی15
  2و موتور  1: تغییر بین موتور 16
 : وقفھ فرمان17
 DC: ترمز 18
  : تغییر بین کنترل گشتاور و کنترل سرعت19
  شتاور: غیر فعالسازی کنترل گ20
  1: سرعت چند مرحلھ ای ترمینال 21
  2: سرعت چند مرحلھ ای ترمینال 22
  3: سرعت چند مرحلھ ای ترمینال 23
  4: سرعت چند مرحلھ ای ترمینال 24
 : تغییر منبع فرکانس25
  : تغییر منبع فرکانس اصلی با فرکانس تنظیمی صفحھ کلید26
 AI1: تغییر منبع فرکانس اصلی با 27
  AI2تغییر منبع فرکانس اصلی با : 28
 AI3: تغییر منبع فرکانس اصلی با 29
  AI4: تغییر منبع فرکانس اصلی با 30
  تغییر منبع فرکانس اصلی با ورودی پالس سرعت بالا: 31
  تغییر منبع فرکانس اصلی با شبکھ: 32
  : تغییر منبع فرکانس کمکی با فرکانس تنظیمی صفحھ کلید33
  1سرعت ترمینال  افزایش و کاھشیب : زمان ش34
  2سرعت ترمینال  ایش و کاھشب افزیزمان ش: 35
  سرعت توقف یب افزایش و کاھشزمان ش: 36
  1: خطا تعریف شده توسط کاربر 37
  2: خطا تعریف شده توسط کاربر 38
 PID: مکث 39
  PID integral: مکث 40
 PID: تغییر پارامتر 41
  PID Positive/negative: تغییر مشخصھ 42
43 :PID  1از پیش تعیین شده ترمینال  
44:PID   2از پیش تعیین شده ترمینال   
 PID: تغییر فرمان اصلی و کمکی 45
  PID: تغییر فیدبک اصلی و کمکی 46
    PLC: تنظیم مجدد وضعیت 47
 PLC: توقف زمان 48

 DI3 P06.03عملکرد ورودی عددی 
 DI4 P06.04عملکرد ورودی عددی  10
  (HDI)عملکرد ورودی عددی 0

DI5 P06.05 

عملکرد ورودی عددی (کارت  0
 DI6  P06.06توسعھ) 

عملکرد ورودی عددی (کارت  0
 DI7 P06.07توسعھ) 

عملکرد ورودی عددی (کارت  0
 DI8 P06.08توسعھ)  

عملکرد ورودی عددی(کارت  0
 DI9 P06.09توسعھ)  

 VDI1عملکرد ورودی عددی  0
)DI(مجازی  P06.13 

 VDI2عملکرد ورودی عددی  0
)DI(مجازی P06.14 

 VDI3عملکرد ورودی عددی  0
)DI(مجازی P06.15 

 VDI4عملکرد ورودی عددی  0
)DI(مجازی P06.16 
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  : توقف فرکانس چرخش 49
  1: ورودی کانتر 50
  1پاک کردن کانتر : تنظیم مجدد یا 51
  2: ورودی کانتر 52
  2: تنظیم مجدد یا پاک کردن کانتر 53
  : زمان اجرای پاک کردن یا تنظیم مجدد 54
 2سرعت موتور یب افزایش وکاھش: انتخاب زمان ش55

0003 

 VDI1رقم یکان    منبع ورودی 
  را مشخص می کند 15تا بیت  0بیت  P06.33پارامتر  Fتا  0

 VDI2رقم دھگان    منبع ورودی 
  را مشخص می کند 15تا بیت  0بیت  P06.34پارامتر  Fتا  0

 VDI3ن    منبع ورودی رقم صدگا
  را مشخص می کند 15تا بیت  0بیت  P06.35پارامتر  Fتا  0

 VDI4رقم ھزارگان    منبع ورودی 
  را مشخص می کند 15تا بیت  0بیت  P06.36پارامتر  Fتا  0

 P06.17  منبع ورودی مجازی

H0000 
0000 
L0000  
0000 

  : غیر فعال1: فعال  0براساس بیت تعریف شده   
   DI12تا   DI1:  11تا بیت  0بیت 
 VDI15تا  VDI12 :  15تا بیت  12بیت 

توسط بیت VDI یا   DIھنگامی کھ بیت فعال باشد، وضعیت 
 تنظیم می شود P06.19مربوطھ 

 دیجیتال ورودی Forceعملکرد 
DI P06.18 

0 
  : غیر فعال1: فعال  0براساس بیت تعریف شده   

   DI12تا   DI1:  11تا بیت  0بیت 
  VDI15تا  VDI12 :  15تا بیت  12بیت 

 دیجیتال ورودی  Forceداده 
DI P06.19 

0 

: نرمالی N.O   1: نرمالی باز0براساس بیت تعریف شده   
  N.Cبستھ 

 DI نالیترم(N.O )  رفعالیغ حالت، سازیدر منطق معکوس 
 شود. یم لیتبد (N.C) فعال حالتبھ 

 P06.20  ترمینال ورودی عملکردمنطق 

0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر فعالDI1 P06.21 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر غیر فعالDI1  P06.22 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر فعالDI2 P06.23 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر غیر فعالDI2  P06.24 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر فعالDI3 P06.25 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر غیر فعالDI3  P06.26 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر فعالDI4 P06.27 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر غیر فعالDI4  P06.28 

0 

  (راستگرد + چپگرد) 1سیمھ حالت 2: 0
  (راه اندازی + تغییر جھت چرخش موتور) 2سیمھ حالت 2: 1
  ( راستگرد + توقف + چپگرد) 1سیمھ حالت 3: 2
(راه اندازی + توقف + تغییر جھت  2سیمھ حالت 3: 3

  موتور)چرخش 
  

 P06.29  سیمھ3سیمھ/2کنترل عملکرد 
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  1سیمھ حالت 2: 0

ید راستگرد راه اندازی می شود ،کل اینورتربستھ شود  K1کلید 
K2  چپگرد راه اندازی می شود، درصورتی  اینورتربستھ شود
متوقف  اینورتربطور ھمزمان بستھ یا باز باشند  K2و  K1کھ 

  می شود

  
  2سیمھ حالت 2: 1

 راستگرد راه تراینورباز باشد  K2بستھ باشد کلید  K1کلید 
بستھ باشد  K2بستھ باشد کلید  K1اندازی می شود، کلید 

 K1چپگرد راه اندازی می شود درصورتی کھ کلید  اینورتر
  متوقف می شود  اینورترباز شود 

  
  1سیمھ حالت 3: 2

DI3   سیمھ تنظیم شده است.در صورتی کھ 3بر روی عملکرد
را فشار دھید اینورتر  SB2بستھ باشد دکمھ  SB1دکمھ 

را فشار  SB3بصورت راستگرد راه اندازی می شود . دکمھ 
دھید جھت چرخش موتور عوض می شود. ھنگامی کھھ دکمھ 

SB1  باز می شود اینورتر متوقف می شود ،حین راه اندازی و
بستھ نگھداشتھ شود و  SB1حین کار لازم است کھ دکمھ 

ت بستھ شدن دکمھ درصور  SB3و SB2دستورات دکمھ ھای 
اجرایی می شوند .وضعیت راه اندازی اینورتر بر اساس 

  دکمھ می باشد  3اخرین عملکرد این 
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  2سیمھ حالت 3: 3

DI3   سیمھ تنظیم شده است.ھنگامی کھ 3بر روی عملکرد
را فشار دھیم اینورتر راه   SB2بستھ باشد ،دکمھ  SB1دکمھ 

موتور از  برای تغییر جھت چرخش Kاندازی می شود، 
برای متوقف کردن اینورتر  SB1راستگرد بھ چپگرد و دکمھ 

است. در ھنگام راه اندازی و حین کار لازم است کھ دکمھ 
SB1 بستھ نگھداشتھ شود  

  

0.010s 

0.100s 0.000 تاs 
 DI4تا  DI1زمان فیلتر بررسی وضعیت فعالیت ترمینال ھای 

  را تنظیم می کند. HDIو 
منظورجلوگیری ازعملکرد ھ درصورت تداخل ورودی زیاد،ب

  اشتباه ،مقدار پارامتر را افزایش دھید

زمان فیلتر ترمینال دیجیتال 
 P06.30  ورودی

0 

  : بدون حفاظت0
ھنگامی کھ فرمان برروی ترمینال باشد، برق ورودی وصل 

  شود شود و ترمینال فعال باشد اینورتر راه اندازی می
  :  حفاظت1

ھنگامی کھ فرمان برروی ترمینال باشد، برق ورودی وصل 
شود و ترمینال فعال باشد اینورتر راه اندازی نمی شود. 
ل بنابراین نیاز است ترمینال یکبار غیرفعال شده مجدداً فعا

  راه اندازی شود اینورترشود تا 
 

 P06.31  تابع حفاظت ترمینال

1.000s 30.000s 0.000 تاs 
زمان بررسی فعال بودن 

 DI P06.32ترمینال 

را ھمراه  VDI1لطفاً سیگنال ورودی  VDI1برای انتخاب منبع  06.00
 VDI 1 P06.33منبع   انتخاب کنید P06.17با رقم واحد 

را ھمراه  VDI2لطفاً سیگنال ورودی  VDI2برای انتخاب منبع  06.00
 انتخاب کنید P06.17با رقم واحد 

 VDI 2 P06.34منبع 

را ھمراه  VDI3لطفاً سیگنال ورودی  VDI3برای انتخاب منبع  07.00
 انتخاب کنید P06.17با رقم واحد 

 VDI 3 P06.35منبع 

را ھمراه  VDI4لطفاً سیگنال ورودی  VDI4برای انتخاب منبع  44.00
 انتخاب کنید P06.17با رقم واحد 

 VDI 4 P06.36منبع 
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پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه چند تابع دیجیتال خروجی 07

- 

  فقط قابل مشاھده است.
  : غیر فعال1: فعال  0براساس بیت تعریف شده   

    1: رلھ 2بیت        DO2: 1بیت        DO1:  0بیت 
    DO4: 5بیت        DO3: 4بیت        2: رلھ  3بیت 
                 DO6: 7بیت        DO5:  6بیت 
                 VDO2: 9بیت      VDO1:  8بیت 

نمایش وضعیت ترمینال ھای 
DO  r07.00 

  : غیر فعال0 0
  : آماده بھ کار1
  : راستگرد2
  (خطا متوقف) 1: خطا 3
  بھ جز کاھش ولتاژ) 1(ھمان خطا  2: خطا 4
  بھ کارکردن ادامھ می دھد) اینورتر(خطا اما  3: خطا 5
  فرکانس چرخش: محدوه 6
  : محدوده گشتاور7
  : چپگرد8
  ھدف : رسیدن بھ حد بالا فرکانس9

  1 ھدف : رسیدن بھ حد پایین فرکانس10
  2ھدف : رسیدن بھ حد پایین فرکانس 11
 FDT1: محدوده تشخیص فرکانس خروجی 12
 FDT2: محدوده تشخیص فرکانس خروجی 13
  تنظیمی ھدف : رسیدن بھ فرکانس 14
        P08.05   1نظر بدست آمده  : فرکانس مورد15
         P08.07   2: فرکانس مورد نظر بدست آمده 16
17 :Zero speed (توقف بدون خروجی)  
18 :Zero speed (توقف با خروجی)  
  : وضعیت جریان صفر19
  : جریان خروجی بیش از حد است20
  1: رسیدن بھ مقدار تنظیمی کانتر 21
  2کانتر : رسیدن بھ مقدار تنظیمی 22
 PLC: اتمام زمان اجرای 23
  : پیش ھشدار اضافھ بار اینورتر25
  : پیش ھشدار اضافھ بار موتور26
  : پیش ھشدار اضافھ دما موتور27
  : بی باری28
  1: انتخاب متغیر واحد خروجی 32
   2: انتخاب متغیر واحد خروجی 33
  3: انتخاب متغیر واحد خروجی 34
   4: انتخاب متغیر واحد خروجی 35
  1: منطق واحد خروجی 36
  2: منطق واحد خروجی 37
  3: منطق واحد خروجی 38
  4: منطق واحد خروجی 39
  1: زمان تأخیر واحد خروجی 40
  2: زمان تأخیر واحد خروجی 41

 گروه عملکرد ترمینال خروجی
DO1 P07.01 

گروه عملکرد ترمینال خروجی  0
DO2 (HDO)  P07.02 

3 
گروه عملکرد ترمینال خروجی 

  1رلھ 
(T1A T1B T1C) 

P07.03 

0 
گروه عملکرد ترمینال خروجی 

  2رلھ 
(T2A T2B T2C)  

P07.04 

0 
گروه عملکرد ترمینال خروجی 

DO3  
 (کارت توسعھ)

P07.05 

گروه عملکرد ترمینال خروجی  0
DO4 (کارت توسعھ) P07.06 

گروه عملکرد ترمینال خروجی  0
DO5 (کارت توسعھ) P07.07 

گروه عملکرد ترمینال خروجی  0
DO6 (کارت توسعھ) P07.08 

0 
عملکرد ترمینال خروجی 

VDO1 
DO1 ) (مجازی 

P07.09 

 VDOعملکرد ترمینال خروجی  0
DO2 ) (مجازی  P07.10 
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  3: زمان تأخیر واحد خروجی 42
 4: زمان تأخیر واحد خروجی 43

0 

  براساس بیت تعریف شده:
  )N.C:(نرمالی بستھ 1) N.O: (نرمالی باز0 

    1: رلھ 2بیت        DO2: 1بیت       DO1:  0بیت 
    DO4: 5بیت        DO3: 4بیت       2: رلھ  3بیت 
                 DO6: 7بیت       DO5:  6بیت 
                 VDO2: 9بیت     VDO1:  8بیت 

ھای  نالیترم(N.O )  رفعالیغ حالت، سازیدر منطق معکوس 
 شود. یم لیتبد (N.C) فعال حالتبھ  روجیخ

 P07.11  منطق معکوس سازی خروجی 

0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر فعالDO1 P07.12 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر غیر فعالDO1 P07.13 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر فعالDO2 P07.14 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  زمان تأخیر غیر فعالDO2 P07.15 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  1زمان تأخیر فعال رلھ  P07.16 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  1زمان تأخیر غیر فعال رلھ  P07.17 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  2زمان تأخیر فعال رلھ  P07.18 
0.000s 30.000s 0.000 تاs  2زمان تأخیر غیر فعال رلھ  P07.19 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه تنظیمات دیجیتال خروجی 08
50.00Hz  0.00ازHz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06)  مقدار تشخیص فرکانس

(FDT1) 1 P08.00 
5.0%  FDT1   100.0% 1ھیسترزیس تشخیص فرکانس  %0.0 تا  P08.01 

50.00Hz  0.00ازHz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06)  مقدار تشخیص فرکانس
(FDT2) 2  P08.02 

5.0% FDT2   100.0% 2ھیسترزیس تشخیص فرکانس  %0.0 تا  P08.03 
FDT  برای بررسی فرکانس خروجی مورد  استفاده قرار می گیرد ،ھنگامی کھ فرکانس خروجی اینورتر بیشتر از

شخیصی ( فعال می شود ، ھنگامی کھ فرکانس خروجی اینورتر کمتر از مقدار فرکانس ت FDTمقدارفرکانس تشخیصی باشد، 
اشد بگامی کھ فرکانس خروجی بین دو مورد فوق غیرفعال می شود . ھن FDTمنھای ھیسترزیس تشخیص فرکانس ) باشد، 

  بھ شکل زیر است: FDTھیچ تغییری نمی کند .نمودار  FDTخروجی 

   



 

40 
 

3.0% 

 (P01.06)ماکزیمم فرکانس %0.0 تا 100.0%
تا  ± P08.04ھنگامی کھ فرکانس خروجی بین فرکانس فرمان 

(P01.06) قرار گیرد 
  خروجی فعال می شود DOسیگنال مربوط بھ 

 P08.04  ھدف محدوده تشخیص فرکانس

50.00Hz  0.00ازHz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06)  فرکانس مورد نظر بدست آمده
1  P08.05 

رسیدن بھ دامنھ تشخیص  (P01.06)ماکزیمم فرکانس %0.0 تا 100.0% 3.0%
 P08.06  1فرکانسی 

50.00Hz  0.00ازHz ماکزیمم فرکانس تا(P01.06)  فرکانس مورد نظر بدست آمده
2  P08.07 

رسیدن بھ دامنھ تشخیص  (P01.06)ماکزیمم فرکانس %0.0 تا 100.0% 3.0%
 P08.08  2فرکانسی 

عال ف DO ھنگامی کھ فرکانس خروجی بھ دامنھ تشخیص مثبت یا منفی از مقدار تشخیص فرکانس می رسد،سیگنال خروجی
رکانس و فبرای تعیین مقدار  کرده ورا فراھم  ھدفدو پارامتر از مقدار تشخیص فرکانس  IR610شود. اینورتر سری  می

  محدوده تشخیص فرکانس استفاده می شود

  
0.25Hz 0.00hz 5.00تاhz   دامنھ تشخیص سرعت صفر  P08.09 
 P08.10  سطح تشخیص جریان صفر  جریان نامی موتور%0.0 تا 100.0% 5.0%

0.100s 
30.000s 0.000 تاs  

و زمان  باشد P08.10 ≤توجھ : ھنگامی کھ جریان خروجی
P08.11  را طی کنید ، سیگنال خروجیDO فعال می شود  

زمان تأخیر تشخیص جریان 
 P08.11  صفر

سطح تشخیص جریان صفر شد و زمانی بیشتر از زمان تأخیر تشخیص جریان صفر طول ≤ ھنگامی کھ جریان خروجی 
  فعال می شود  DOکشید ،سیگنال ترمینال خروجی 
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 P08.12  آستانھ اضافھ جریان خروجی زمان نامی موتور%0.0 تا 300.0%  200.0%

0.100s 
30.000s 0.000 تاs  

و زمان  باشد P08.12 ≥توجھ : ھنگامی کھ جریان خروجی
P08.11  را طی کنید ، سیگنال خروجیDO فعال می شود 

زمان تأخیر تشخیص اضافھ 
 P08.13  جریان

خیص ھنگامی کھ جریان خروجی بزرگتر ازحد یا بیشترازحد تشخیصی باشد و مدت زمان بیش ازمدت زمان تأخیر در تش
  فعال می شود DOبرنامھ اضافھ جریان طول بکشد ،خروجی ترمینال 

  

  
  

  
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

 IR610)(فقط برای سری دروگروه نوع انک 10

0 

0 :ABZ 
1 :ABZUVW 
  : ریزالور/ چرخشی 2
 SIN/COSدر و: انک3

 در صورت نیاز با کارخانھ تماس حاصل فرمایید.

 P10.01  درونوع انک

   65535 تا 0 1024
 P10.02  دروپالس انک تعداد زوج قطب چرخشی ×1024تعداد پالس در ھر چرخش= 

0 

  : چپگرد1: راستگرد          0
می توانیم PG) کارت  باشد (با SVC برداریاگر حالت کنترل 

  با اتوتیونینگ موتور این مقدار را بدست آوریم
 r10.12موتور را بھ صورت حلقھ باز راه اندازی می کنیم و 

جھت قرار  کیاگر آنھا در را مشاھده می کنیم ،  r27.00و 
  دیدھ رییمقدار را تغ نیاگر نھ ، ا ودارند 

 AB P10.03جھت پالس 

نسبت چرخش صورت بین  65535تا  1 1000
 P10.07  دروموتور و انک

نسبت چرخش مخرج بین موتور  65535تا  1 1000
 P10.08  دروو انک

یب با تنظیم  ضر دروآسنکرون با انکدرروی محوررتورموتورنصب نشده است، کنترل برداری موتور وھنگامی کھ انک
   P10.08)و P10.07 درفعال می شود(وسرعت چرخش موتور و انک
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انکودر= سرعت چرخش موتور    سرعت
  بطورمثال: 

 P10.08=1000و      P10.07=1500 باشد .  1000RPMدر وو سرعت انک 1500RPMاگر سرعت چرخش موتور 
  تنظیم می شود

  

2.0 10.0s  �0.0بدون تشخیص�  تاs  
 

 P10.09  دروزمان تشخیص آفلاین انک
 P10.11  دروزمان فیلتر چرخش انک دوره کنترل حلقھ سرعت  32تا 0 1

- 

  فقط قابل مشاھده است.
 0.01Hz /1rpm  ازه گیری سرعت چرخش فعلی با واحداند

 P21.17تنظیم واحد با 
نمایش  جھت را 5: بیت r27.02نماد مشخصی ندارد، کد تابع 

  دھد یجھت را نشان م【REV】  دینشانگر صفحھ کل می دھد.

 r10.12  دروسرعت چرخش فیدبک انک

- 

  فقط قابل مشاھده است.
  دروشماره پالس انک 4تا  0

 را بھ عنوان نقطھ صفر ، موتور Zر پالس دوانک یفعل تیموقع
و سپس اتمام می شود  Zچرخھ پالس  کیو کرده حرکت 
 درس یبھ صفر م تیموقع

 r10.13  دروموقعیت فعلی انک

- 

  فقط قابل مشاھده است.
  دروشماره پالس انک 4تا  0
 یاستفاده م ABر و اختلال در دوانکنظارت بر لغزش  یبرا
 شود

 Z r10.14مقدار علامت پالس 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  1گروه پارامتر موتور 11

0 

  فقط قابل مشاھده است.
 AC: موتور آسنکرون 0
  : موتور سنکرون (برنامھ مخصوص)1

  بھ پارامتر پیوست مراجعھ کنید

 r11.00  نوع موتور 

بستگی 
  دارد

0.1kW  800.0تاkW  
باشد ، براساس اصل رند کردن  1kWھنگامی کھ توان کمتراز

 0.6برروی   0.55kWو 0.8برروی 0.75kWبھ بالا 
  تنظیم می شود

بطور  AC اینورترموتورتغییرمی کند،ھنگامی کھ توان نامی 
خودکار دیگر پارامترھای نامی پلاک موتورومدل موتور را 
تنظیم می کند.در صورت لزوم پارامترھای موتور را تنظیم 

  کنید  

 P11.02  توان نامی موتور

بستگی 
 P11.03  ولتاژ نامی موتور 2000Vتا 10V  دارد

بستگی 
 دارد

           0.01Aباشد واحد جریان  > 30KW  P11.02اگر
 P11.04  جریان نامی موتور  0.1Aباشد واحد جریان  ≤ 30KW  P11.02اگر

50.00Hz  1.00ازHz 600.00از  تاHz  فرکانس نامی موتور  P11.05 
بستگی 
 P11.06  سرعت نامی موتور      60000RPMتا   1 دارد

بستگی   P11.07  موتورضریب قدرت توان نامی   1.000تا  0.500
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 دارد

- 
  فقط قابل مشاھده است.

           N.M 0.1باشد واحد گشتاور  > 30KW  P11.02اگر
  N.M 1 گشتاورباشد واحد  ≤ 30KW  P11.02اگر

 r11.08  گشتاور نامی موتور

- 
  فقط قابل مشاھده است،

بھ طور خودکار برحسب فرکانس نامی و سرعت نامی موتور 
 محاسبھ می شود

 r11.09  1قطب موتور تعداد زوج 

0 

  : اتوتیونینگ غیرفعال0
  : اتوتیونینگ استاتیک موتورآسنکرون 1

مناسب برای مواردی است کھ موتور را نمی توان از بارجدا 
کرد.اتوتیونینگ پارامترھای موتور بر دقت کنترل تأثیر می 

  گذارد
  : اتوتیونینگ چرخشی موتور آسنکرون2

تور، درصورتی کھ نیاز بھ اتوتیونینگ کامل پارامترھای مو
دقت بالا در کنترل باشد از اتوتیونینگ چرخشی استفاده می 

 شود

 P11.10  اتوتیونینگ

  :  اتوتیونینگ استاتیک موتورآسنکرون1
  بدست می آید P11.13تا   P11.11ھنگامی کھ اتوتیونینگ استاتیکی موتور انجام شد ،پارامترھای 

 رد کنترلین عملکدر تیونینگ استاتیکی نمی توانید تمام پارامترھای موتوررا بدست آورید، بنابراین رسیدن بھ بھتری
ی قفسھ اینکھ موتور از نوع موتور القایدشوار است.اگر اطلاعات مربوط بھ پلاک نامی موتور ناقص باشد یا 

  . توصیھ می شود تیونینگ چرخشی را انجام دھیدسنجابی نیست
  
  :  اتوتیونینگ چرخشی موتورآسنکرون2

ترھای ھنگامی کھ اتوتیونینگ انجام می شود ،ابتدا موتور ثابت است و بعد چرخش  می کند و می توان پارام
P11.11  تاP11.18 در ورا بدست آورد ھمچنین برای کنترل حلقھ بستھ می توان پارامتر جھت چرخش انک
P10.03 را بدست آورد  

 سرعت نامی برسد ،ھرچھ %100تا  %50چرخشی ، موتور چرخش می کند و سرعت می تواند بھ ھنگام تیونینگ 
  بار ھنگام تیونینگ کمتر باشد اثر تیونینگ بھتر می شود

نجام ار را درصورتی کھ منبع فرمان صفحھ کلید باشد می توان اتوتیونینگ موتو نکتھ:
  داد

بل از وتور قدھید ،اطمینان حاصل کنید کھ ملطفاً ھنگام سرد بودن موتور، تیونینگ را انجام 
  تیونینگ خاموش باشد

اید ھ نیز بھ بستلطفاً پارامترھای نامی پلاک موتور قبل از تیونینگ تنظیم کنید.برای کنترل حلق
  در را تنظیم کنیدوپارامترھای انک

د و می شورا روی صفحھ کلید فشار دھید، تیونینگ شروع  ”RUN“پس از تنظیم این پارامتر دکمھ 
  اینورتر پس از اتمام تیونینگ متوقف می شود 

 
بستگی 
 دارد

            Ω 0.001باشد واحد مقاومت  > 30KW  P11.02اگر
 mΩ 0.01باشد واحد مقاومت   ≤ 30KW  P11.02اگر

مقاومت استاتور موتور 
 P11.11  آسنکرون

بستگی 
 دارد

            Ω 0.001باشد واحد مقاومت  > 30KW  P11.02اگر
 P11.12  مقاومت رتور موتور آسنکرون mΩ 0.01باشد واحد مقاومت   ≤ 30KW  P11.02اگر

بستگی 
 دارد

            mH 0.01باشد واحد مقاومت  > 30KW  P11.02اگر
 P11.13  اندوکتانس موتور آسنکرون mH 0.001باشد واحد مقاومت   ≤ 30KW  P11.02اگر

بستگی 
 دارد

            mH 0.1باشد واحد مقاومت  > 30KW  P11.02اگر
 mH 0.01باشد واحد مقاومت   ≤ 30KW  P11.02اگر

اندوکتانس متقابل موتور 
 P11.14  آسنکرون
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بستگی 
 دارد

            0.01Aباشد واحد جریان  > 30KW  P11.02اگر
    0.1Aباشد واحد جریان  ≤ 30KW  P11.02اگر

جریان تحریک بی باری موتور 
 P11.15  آسنکرون

 P11.16  1عامل اشباع تحریک  وضعیت القإ غیرمجاز 1.100
 P11.17 2عامل اشباع تحریک  وضعیت القإ غیرمجاز 0.900
 P11.18 3عامل اشباع تحریک  وضعیت القإ غیرمجاز 0.800

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  1موتور  V/Fگروه پارامتر کنترل  12

0 

  V/F: خطی 0
  V/F: چند نقطھ 1
2 :V/F 1.3بھ ضریب  
 1.7: ضریب 3
     2.0ضریب: 4
 V/F: جداسازی کامل 5
   V/F: نیمھ جداسازی 6

 V/F P12.00منحنی 

  ،منحنی توان وخطی مستقیم باشد .منحنی فرکانس ولتاژ بھ شکل زیر استV/Fھنگامی کھ منحنی 

  
  نوع خطی چند مرحلھ ای V/Fمنحنی 

  
 V/Fجداسازی کامل 

  سطولتاژ و فرکانس خروجی کاملاً از یکدیگر مستقل ھستند.فرکانس خروجی توسط منبع فرکانس و ولتاژ خروجی تو
P12.20 تنظیم می شود .برای کاربردھای فرکانس متغیر یا گشتاور ثابت موتور مناسب است   

  
V/Fنیمھ جدا شده  

  ژ داده می شود.دراین مرحلھ نسبت ولتاژ خروجی و فرکانس خروجی توسط منبع ولتا
  
 

0.00Hz 0.00Hz  تا  منحنیV/F  چند نقطھ(P12.03) F1  چند نقطھV/F  0فرکانس(F0)  P12.01 
 P12.02   (V0) 0ولتاژ  V/Fچند نقطھ  %0.0 تا 100.0% 0.0%

50.00Hz  منحنیV/F  چند نقطھ (P12.01) F0منحنی  تاV/F  چند نقطھ
(P12.05) F2  چند نقطھV/F  1فرکانس(F1)   P12.03 
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 P12.04   (V1)1ولتاژ  V/Fچند نقطھ  %0.0 تا 100.0% 100.0%
50.00Hz  منحنیV/F  چند نقطھ (P12.03) F1منحنی  تاV/F  چند نقطھ

(P12.07) F3  چند نقطھV/F  2فرکانس(F2)   P12.05 
 P12.06   (V2)2ولتاژ  V/Fچند نقطھ  %0.0 تا 100.0% 100.0%
50.00Hz  منحنیV/F  چند نقطھ (P12.05) F20.00 تاHz60  چند نقطھV/F  3فرکانس(F3)   P12.07 
 P12.08   (V3)3ولتاژ  V/Fچند نقطھ  %0.0 تا 100.0% 100.0%

تنظیم باشد تقویت  0(چنانچھ  بر روی  %0.0 تا 200.0% 0%
 گشتاور اتوماتیک فعال است)

 P12.09  تقویت گشتاور
  تقویت گشتاور خودکار

ھبود باشد تقویت گشتاور خودکارفعال است.اینورتر بھ طور خودکار،ولتاژ خروجی را برای ب P12.09 = 0ھنگامی کھ 
  استفاده می شود V/Fگشتاور در فرکانس پایین بھ ازای ھر بار واقعی جبران می کند برای منحنی خطی  

  
  تقویت گشتاور دستی

  نباشد ، تقویت گشتاور بصورت دستی است.  P12.09=0ھنگامی کھ 
می موتور فرکانس نا 50ایش فرکانس،روند افزایش مقدار گشتاور بھ تدریج کاھش می یابد ،اگرفرکانس بیشتر از %با افز

  باشد ، افزایش مقدار گشتاور بھ صفر خواھد رسید
  است V/Fتوجھ: تقویت گشتاور دستی مناسب برای منحنی 

  

100.0% 

  %0.0 تا 200.0%
موتور  V/Fبرای جبران افت سرعت کنترل کمیت این 

  آسنکرون و بھبود دقت کنترل سرعت استفاده می شود
 لطفاً طبق اصول زیر تنظیم کنید

ھنگامی کھ سرعت موتور کمتراز مقدارسرعت مورد نیاز با 
  بار است،مقداررا افزایش دھید  

ھنگامی کھ سرعت موتور بیشتراز مقدارسرعت مورد نیاز با 
   بار است،مقداررا کاھش دھید

 P12.11  ی لغزشگین جبرانساز

1.00s 

10.00s 0.01 تاs 
برای بار  V/Fبھ منظور تنظیم سرعت و پایداری پاسخ کنترل 

  استفاده می شود 
 ھنگامی کھ پاسخ بار آھستھ است مقدار را کاھش دھید

 ھنگامی کھ پاسخ بار ناپایدار است مقدار را افزایش دھید

 P12.12  زمان فیلتر جبرانسازی لغزش

300 

  2000تا  0
،نوسان جریان ممکن است در SVPWMدر حالت کنترل 

د. برخی از فرکانس ھا بویژه در موتورھای با توان بالا رخ دھ
 موتور نمی تواند بھ طور پایدار کارکند یا ممکن است اضافھ
 می جریان رخ دھد با تنظیم این پارامتر از وقوع این رخداد ھا

  توان جلوگیری کرد

 P12.13 گین بازدارنده نوسان 

110% 
 %100.0 تا %1200.0محدوده مؤثر بازدارنده نوسان 

 100محدوده عملکرد بازدارنده نوسان را تنظیم کنید.%
  مربوط بھ فرکانس نامی موتوراست

محدوده فرکانس مؤثر بازدارنده 
 P12.14  نوسان

2 

  : غیرفعال0
محدودیت جریان برای : فقط مطابق ولتاژ خروجی (1

 V/F)جداسازی معمولی 
 : مطابق فرکانس خروجی2

انتخاب عملکرد محدودیت 
 P12.15  جریان

 P12.16 سطح محدودیت جریان  اینورترجریان نامی   %20.0 تا 180.0%  150%
محدود کننده جریان مغناطیسی  تا %100.0بھبود عملکرد دینامیکی حوزه مغناطیسی ضعیف  0.60

 P12.17  ضعیف
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10.0%   

0 

  : تنظیمات دیجیتال0
1 :AI1 
2 :AI2 
3 :AI3 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ) 
4 :AI4 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ)  
5 :HDI  پالس  
  : رزرو6
  : شبکھ7
8 :PID 

 V/F P12.20منبع ولتاژ برای جداسازی 

تنظیمات دیجیتال برای  %0.0 تا 100.0% 0.0%
 V/F P12.21جداسازی ولتاژ 

1.00s 60.00s 0.00 تاs 
 

زمان افزایش و کاھش سرعت 
 V/F P12.22ولتاژ جداسازی 

0.0% 
  V/F  :     محدوده تغییر در ھرزمان ولتاژ جداسازی

  %100.0- تا 100.0%
در   V/F نرخ ولتاژ جداسازی

 P12.23  ھر زمان

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  1گروه کنترل وکتور موتور  13
 ASR_P1   P13.00 سرعتگین تناسب  100.0تا  0.1 12.0

0.200s 0.001s  30.000تاs سرعت انتگرال زمان ثابت 
ASR_T1   P13.01 

 ASR_P1   P13.02 گین تناسب سرعت 100.0تا  0.1 10.0
0.500s 0.001s  30.000تاs سرعت انتگرال زمان ثابت 

ASR_T1   P13.03 
5.00Hz 0.00Hz  تا تغییر فرکانس(P13.05) ASR 2  پارامتر ASR 1تغییر فرکانس P13.04 

10.00Hz  تغییر فرکانسASR 1  600.00تاHz   پارامتر ASR 2تغییر فرکانس  P13.05 

00 

  یکان : منبع محدودیت گشتاور الکتریکی
  : تنظیمات دیجیتال0
1 :AI1 
2 :AI2 
3 :AI3 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ) 
4 :AI4 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ)  
5 :HDI  پالس  
  : شبکھ6

  منبع محدودیت گشتاور الکتریکیدھگان : 
 مشابھ واحد یکان است

انتخاب منبع محدوده گشتاور 
 P13.06  کنترل سرعت 

 P13.07  محدوده گشتاور الکتریکی %0.0 تا 300.0% 160.0%
 P13.08  حد بالا گشتاور ترمز %0.0 تا 300.0% 160.0%

فیلتر دستورالعمل جریان زمان  100تا  0واحد: دوره تنظیم حلقھ جریان    2
 P13.12  گشتاور

 ACR    P13.13تناسب  gain 1  10.00تا 0.01  0.5
10.00m

S 0.01   300.00تاms    1زمان انتگرال ACR  P13.14 



 

47 
 

 ACR    P13.15تناسب  gain 2 1000تا  1 0.5
10.00m

s 0.01   300.00تاms  زمان انتگرال ACR 2 P13.16 
ACR = Automatic current regulator 

بر  حلقھ جریان را تنظیم می کند کھ بھ طور مستقیم PI، پارامترھای تنظیمات ACRپارامترھای 
ر مقدا سرعت پاسخ دینامیکی و دقت کنترل تأثیر می گذارد. بھ طورکلی ،کاربران نیازی بھ تغییر

 پیش فرض ندارند.
 P13.17  تغذیھ ولتاژ  gian پاسخ دینامیکی کنترل بردار را بھبود می بخشد  100تا  0 0

پاسخ دینامیکی از شار مغناطیسی ضعیف را  %0.0 تا 50.0% 5.0%
 بھبود می بخشد

 P13.19  حاشیھ ولتاژ

0.010s  0.001s  5.000تاs  زمان انتگرال تنظیم کننده
 P13.20  تضعیف شار

100% 

 %50.0 تا 200.0%
تنظیم برای کنترل بردار بدون سنسور ،از این پارامتر برای 

  دقت تثبیت کننده سرعت موتور استفاده می شود
ھنگامی کھ سرعت بھ دلیل بار سنگین موتور خیلی کم است 

  این پارامتر باید افزایش یابد

 P13.22  جبرانساز لغزش

  : غیر فعال 0 0
 SVC zero speed   P13.23عملکرد  DCخروجی جریان 1: 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گشتاور  کنترلگروه  14

0 

   (P14.01)  : تنظیمات دیجیتال0
1 :AI1 
2 :AI2 
3 :AI3 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ) 
4 :AI4 (کارت توسعھ ورودی آنالوگ)  
5 :HDI  پالس  
 : شبکھ6

 P14.00  منبع ورودی کنترل گشتاور

0 

 %200.0- تا 200.0%
مقدار مرجع گشتاور بیشتر از صفر باشد،جھت گشتاور با 

  موتور یکسان استجھت 
و کمتر از صفر باشد، جھت گشتاور عکس جھت چرخش 

  موتور است

 P14.01  تنظیم دیجیتال گشتاور

200.0% 

  %10.0 تا 300.0%
توجھ: این معیار بھ عنوان مرجع گشتاور برای ورودی ھای 
آنالوگ و ورودی پالس با فرکانس بالا است،ھمچنین گشتاور 

 گشتاور استخروجی نھایی در ھنگام کنترل 

 P14.02  گشتاور ماکزیمم

0.100s 0.000s   60.000تاs 
 P14.03  زمان افزایش سرعت گشتاور  توجھ: زمان مرجع گشتاوراز صفرتا گشتاور نامی موتور است 

0.100s 0.000s   60.000تاs 
 توجھ: زمان معین گشتاور از گشتاور نامی موتورتا صفر است

زمان کاھش سرعت کنترل 
 P14.04  گشتاور

0 
   (P14.06)  : تنظیمات دیجیتال0
1 :AI1 
2 :AI2 

 P14.05  منبع محدوده سرعت
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3 :AI3 (کارت توسعھ ورودی خروجی آنالوگ) 
4 :AI4 (کارت توسعھ ورودی خروجی آنالوگ)  
5 :HDI  پالس  
 : شبکھ6

 P14.06  تنظیم مقدار محدوه سرعت %100.0- تا 100.0% 100.0%

40.0% 
   %0.0 تا %100.0با ماکزیمم فرکانس رابطھ دارد 

توجھ: محدودیت سرعت برای جھت سرعت معکوس کھ توسط 
  منبع محدودیت سرعت مشخص نشده است

 P14.07  محدوده سرعت معکوس

0 

  : فرمان گشتاور متناسب0
سرعت موتوراز حد مجازسرعت  ھنگامی کھ
  ،گشتاور عامل تعیین کننده سرعت استبیشترشود

  الت سرعت ورودی: ح1
کھ سرعت موتوراز حد مجازسرعت بیشترشود، ھنگامی 
شود و سرعت را تا حد ممکن می وارد حالت سرعت اینورتر 

  مجاز محدود می کند
 

 P14.08  تنظیم گشتاور بر سرعت محدود

 P14.10  گشتاور اصطکاک استاتیکی %0.0 تا 50.0% 10.0%
1.00Hz 0.00Hz 50.00تاHz   

 
گشتاور اصطکاک جبرانساز 
 P14.11  استاتیکی

 P14.12  ضریب اصطکاک دینامیکی %0.0 تا 50.0% 0.0%
مقدار راه اندازی اصطکاک  %0.0 تا 50.0% 0.0%

 P14.13  دینامیکی

- 
فقط قابل مشاھده است.مقدار محدوده سرعت راستگرد را 

  نمایش می دھد
 0.01Hzواحد : 

مقدار سرعت گشتاور فعلی 
 r14.14  (راستگرد)

- 
فقط قابل مشاھده است.مقدار محدوده سرعت چپگرد را نمایش 

  می دھد
 0.01Hzواحد : 

مقدار سرعت گشتاور فعلی 
 r14.15  (چپگرد)

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه کنترل ذخیره انرژی 16
  فقط قابل مشاھده است. -

 r16.00  بیت)32میزان مصرف برق ( : KW/Hواحد 

- 
  مشاھده است.فقط قابل 

، توان خروجی درحالت ولتاژ برگشتی منفی  0.1KWواحد: 
  خواھد بود

 r16.02  توان خروجی

- 
  فقط قابل مشاھده است.

 r16.03  ضریب قدرت  1.000-  تا  1.000

  : غیرفعال0 0
 P16.04  پاک کردن میزان برق مصرفی  : پاک کردن میزان برق مصرفی 1111

  : غیرفعال0 0
 P16.05  ذخیره انرژی کنترل  : فعال1

0.0% 
   %0.0 تا 50.0%

یعنی کنترل ذخیره انرژی غیر فعال است و بیشتر  0.0%
 یعنی کنترل ذخیره انرژی فعال است %0.0از

 P16.06  محدوده ولتاژ ذخیره انرژی
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2.0s 0.0s   10.0تاs 
 P16.07  زمان فیلتر ذخیره انرژِی 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  کد تابع تعریف شده توسط کاربر)-USr-(منویگروه  20
00.00 

  است، 63.99تا  00.00مقدار شماره کد تابع از 
  

را درحالت منو  P13.00و P03.01مثال: اگر می خواھید 
 =P20.00نمایش دھید، )-USr-(تعریف شده توسط کاربر

  تنظیم کنید P20.01= 13.00و  03.01

کد تابع تعریف شده توسط کاربر 
0  P20.00 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
1 P20.01 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
2 P20.02 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
3 P20.03 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
4 P20.04 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
5 P20.05 

تعریف شده توسط کاربر کد تابع  00.00
6 P20.06 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
7 P20.07 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
8 P20.08 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
9 P20.09 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
10 P20.10 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
11 P20.11 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
12 P20.12 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
13 P20.13 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
14 P20.14 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
15 P20.15 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
16 P20.16 

تابع تعریف شده توسط کاربر کد  00.00
17 P20.17 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
18 P20.18 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
19 P20.19 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00 P20.20 
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20 
کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00

21 P20.21 
00.00 

  است،  63.99تا 00.00 مقدار شماره کد تابع از 
  

را درحالت منو  P13.00و P03.01مثال: اگر می خواھید 
 =P20.00دھید، نمایش )-USr-(تعریف شده توسط کاربر

 تنظیم کنید P20.01= 13.00و  03.01

کد تابع تعریف شده توسط کاربر 
22 P20.22 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
23 P20.23 

تعریف شده توسط کاربر کد تابع  00.00
24 P20.24 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
25 P20.25 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
26 P20.26 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
27 P20.27 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
28 P20.28 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
29 P20.29 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
30 P20.30 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
31 P20.31 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
32 P20.32 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
33 P20.33 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
34 P20.34 

تابع تعریف شده توسط کاربر کد  00.00
35 P20.35 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
36 P20.36 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
37 P20.37 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
38 P20.38 

کد تابع تعریف شده توسط کاربر  00.00
39 P20.39 
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پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه صفحھ کلید و گروه نمایش 21
  : غیرفعال0 1

 : فعال1
صفحھ  UP/DOWNعملکرد 

 P21.00  کلید

1 

  : غیر فعال0
1 :JOG راستگرد  
2 :JOG چپگرد  
  راستگرد/چپگرد : تغییر جھت چرخش موتور3
  : توقف سریع4
 : توقف با شفت آزاد5

 MK  P21.02انتخاب  عملکرد دکمھ 

  از طریق صفحھ کلید فعال است. : فقط در کنترل0 1
 P21.03  عملکرد دکمھ توقف : در تمام حالت ھای کنترلی فعال است1

 P21.04  1نمایش کمیت  برای مشاھده مقادیر پارامترھای مختلف99.99 تا  00.00 27.00
 P21.05 2نمایش کمیت  برای مشاھده مقادیر پارامترھای مختلف99.99 تا  00.00 27.01
 P21.06 3نمایش کمیت  برای مشاھده مقادیر پارامترھای مختلف99.99 تا  00.00 27.06
 P21.07 4نمایش کمیت  برای مشاھده مقادیر پارامترھای مختلف99.99 تا  00.00 27.05
 P21.08 5نمایش کمیت  برای مشاھده مقادیر پارامترھای مختلف99.99 تا  00.00 27.03
 P21.09 6نمایش کمیت  اھده مقادیر پارامترھای مختلفبرای مش99.99 تا  00.00 27.08
 P21.10 7نمایش کمیت  برای مشاھده مقادیر پارامترھای مختلف99.99 تا  00.00 06.00
ھا برای نمایش کمیت پارامتر 4تا  1رقم یکان تا رقم ھزارگان  5321

  است
تنظیم باشد کمیت پارامتری را نمایش نمی  0اگربرروی 
  ردمطابقت دا 7تا  1با پارامتر نمایش کمیت  7 تا 1دھد،مقدار

  
  7تا  0.دیانتخاب کننمایش  را برای کمیت نیاولرقم یکان: 

  7تا  0.دیانتخاب کننمایش  را برای کمیت  نرقم دھگان: دومی
 تا 0نمایش انتخاب کنید.  را برای رقم صدگان: سومین  کمیت

7  
 0نمایش انتخاب کنید.  را برای رقم ھزارگان: چھارمین  کمیت

  7تا 
کمیت  4با کمک این دو پارامتر و دکمھ شیفت می توانید 

دلخواه را انتخاب کنید کھ در زمان در حال کار بودن و یا 
تنظیمات  .می توانید آنھا را مشاھده کنید ،توقف موتور

 می توانید تنظیم کنید 7تا  0بصورت بیتی بوده و ھربیت از 
می  21.10تا  21.04این اعداد بھ گروه نمایشگرھای گروه 

برای پارامتر  5321باشد بطوریکھ با تنظیم پیش فرض 
 21.04شما می توانید پارامترھای  21.11

  را در حال کار موتور مشاھده کنید. 21.08و21.06و21.05و

 

انتخاب پارمتر نمایش 
 P21.11  مانیتورینگ وضعیت کار

انتخاب پارمتر نمایش  0052
 P21.12  مانیتورینگ وضعیت توقف
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01 
می توانید تنظیم پیش فرض نمایش  21.13بوسیلھ پارامتر 

ر کنترل و یا گشتاو PIDفرکانس را تغییر دھید در کاربردھای 
 این پارامتر کاربردی خواھد بود

 P21.13  صفحھ  کلید دیجیتالتنظیمات 

 P21.14  عامل نمایش سرعت بار  65.000تا  0.001 30.000
 P21.15  رقم نقطھ اعشار سرعت بار  3تا   0 0
   P27.00×P21.10=  سرعت بار -

 r21.16  اربنمایش سرعت   P21.11شده توسط فیرقم نقطھ اعشار تعر
 P21.17  واحد نمایش سرعت نمایشگربرای انتخاب نمایش فرکانس و یا سرعت بر روی  0

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

    ACاینورترگروه ساختار و داده  22
بستگی 
  دارد

  انتخاب فرکانس کریر برای اینورتر 
تنظیم فرکانس کریر بر گرمای موتور، صدای سوت و نویز 

 تولید شده توسط اینورترتاثیر دارد
 P22.00  فرکانس سوئیچینگ/ کریر

00 

  رقم یکان:   تنظیم مطابق سرعت چرخش
  : بلھ1: خیر      0

  رقم دھگان:  تنظیم مطابق دما
  : بلھ1: خیر      0

با کمک این پارامتر بصورت اتوماتیک اینورتر فرکانس کریر 
 را بر حسب دما و یا سرعت چرخش تغییر می دھد.

 P22.01  تنظیمات فرکانس کریر

بستگی 
 P22.02  فرکانس کریر سرعت پایین مقدار فرکانس کریر در دورپایین 15kHz   تا  1kHz دارد

بستگی 
 P22.03  فرکانس کریر سرعت بالا مقدار فرکانس کریر در دوربالا 15kHz  تا  1kHz دارد

10kHz 
0.00Hz   600.00تاHz 

ر اینورتر در فرکانس ھای کمتر از این فرکانس با فرکانس کری
   کار خواھد کرد 22.02

سوئیچینگ فرکانس کریر نقطھ 
1  P22.04 

50.00Hz 
0.00Hz   600.00تاHz 

اینورتر در فرکانس ھای بیشتر از این فرکانس با فرکانس 
 کار خواھد کرد 22.03کریر 

سوئیچینگ فرکانس کریر نقطھ 
2  P22.05 

0 

SVPWM  
SVPWM+DPWM 
PWM at random 

SPWM  

 PWM P22.06روش مدولاسیون 

30% 

  (درصد مدولاسیون) %100تا   10%
تنظیم شد ، افزایش این  1بر روی  P22.06ھنگامی کھ 

مقدار تنظیم می تواند باعث کاھش نویز الکترومغناطیسی در 
  بخش سرعت متوسط شود.

 DPWM P22.07نقطھ سوئیچینگ 

1 

  : غیر فعال0
  : فعال1

 تاژبا قراردادن این پارامتر بر روی عدد یک تاثیر نوسانات ول
  بر روی ولتاژ خروجی از بین می رود DCباس 

 AVR P22.10تابع 

1 

  : غیر فعال0
  : فعال1
 : فقط ھنگام ، توقف با شیب فعال است  2

با قرار دادن این پارامتر بر روی عدد یک می توانید از واحد 

انتخاب عملکرد واحد ترمز 
 P22.11  خارجی
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 ترمز خارجی استفاده کنید

بستگی 
 دارد

320V～400V(220V level ) 
600V～800V(380V level ) 
690V～900V(480V level ) 
950V～1250V(690V level) 

سطح ولتاژ برای تزریق ولتاژ 
 P22.12  بھ مقاومت خارجی

0 

  : فعال0
  : تغییر فاز خروجی1

ا ر V, Wبا تنظیم این پارامتر بر روی عدد یک می توانید فاز 
  جابجا کنید

 P22.13  تعویض فاز خروجی

0 

 در زمان فعال بودن اینورتر: 0
 : ھمیشھ1
  اینورتر: بر اساس دمای 2
 IR610)فقط برای سری (

 P22.14  روش خنکسازی (کنترل فن)

  : بارھای نرمال0 0
 G/P P22.15 اینورترنوع   : بارھای سبک (پمپ و فن)1

 r22.16  اینورترتوان نامی  0.1Kwواحد  فقط قابل مشاھده است . -
 r22.17  اینورترولتاژ نامی  Vواحد  است . فقط قابل مشاھده -
 r22.18  اینورترجریان نامی  0.1Aواحد  فقط قابل مشاھده است . -

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  اینورترگروه تابع تنظیمات حفاظت  23

01 

  کنترل اضافھ ولتاژ  رقم یکان:
  : آلارم اضافھ ولتاژ غیر فعال0
  فعال: آلارم اضافھ ولتاژ 1
  است وبازه قابلیت تنظیم دارد آلارم اضافھ ولتاژ فعال :2

م تابع اضافھ ولتاژمقدار ولتاژ تولید شده توسط موتور، ھنگا
زمان شیب کاھش سرعت یا حتی افزایش سرعت را محدود 

  نگھ می دارد.
شده و  DC BUSباعث اجتناب از افزایش ولتاژ در سمت 

  خطای اضافھ ولتاژ می دھد
  دھگان:رقم 

  : آلارم کاھش ولتاژ غیر فعال0
: توقف درزمان کاھش ولتاژ وراه اندازی خودکار با 1

  بازگشت ولتاژ بھ حالت نرمال
  آلارم  نمایش: توقف کامل و 2

 آن یاموتورو  انرژی مصرف کاھش باعث ولتاژ کاھش تابع 
 خطای کاھش از جلوگیری برای کننده توان تولید یک بھرا 

 .دکن میتبدیل  BUS DC سمت در ولتاژ
 باشد استفاده ولتاژ ورودی کم کھ ھنگامی ولتاژ کاھش تابع 
  شود می

 DC BUS P23.00انتخاب کنترل ولتاژ 

بستگی 
 دارد

220V Level: 320V〜400V 

380V Level: 540V〜800V 

480V Level：650V〜950V 

 P23.01 آستانھ اضافھ ولتاژ

بستگی 
 P23.02  آستانھ کاھش ولتاژ 220V level: 160V〜300V دارد
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380V level: 350V〜520V 

480V level: 400V〜650V 
 P23.03  نسبت اضافھ ولتاژ 10.0تا  0 1.0
 P23.04  نسبت کاھش ولتاژ 20.0تا  0 4.0

بستگی 
 دارد

220V Level:160V～300V 
380V Level:350V～520V 
480V Level:400V～650V 

آستانھ خطا کاھش ولتاژ و راه 
 P23.05  بعد از رفع عیباندازی 

1.0s 0.0s  30.0تاs از کمتر زمانی کھ اینورتر درھنگام ولتاژ 
 P23.06  تنظیم زمان خطا کاھش ولتاژ  نظرمی کند  از آن صرف،حد مجاز

 P23.10  تنظیم مقدار اضافھ سرعت ماکزیمم فرکانس  %120.0تا 0.0% 120.0%
1.0s 0.0s  30.0تاs  زمانی کھ اینورتر در ھنگام اضافھ سرعت

 P23.11  تنظیم زمان اضافھ سرعت از آن صرف نظر می کند 

8.0s 0.0s   30.0تاs  زمانی کھ اینورتر در ھنگام قطعی یکی از
 P23.14  تنظیم زمان قطعی ورودی فاز  فازھای ورودی از آن صرف نظر می کند

مقدار درصد نامتعادلی بار کھ اینورتراز آن  %100تا  0% 30%
 صرف نظر می کند 

تنظیم قطعی خروجی نامتعادل 
 P23.15  فاز

0000 

  رقم یکان:  قطعی فاز ورودی
  : توقف با شفت آزاد0
 : توقف سریع1
  حالت توقف اساس: توقف بر2
  : ادامھ کار3

  تعریف شده توسط کاربر 1رقم دھگان: خطا
  مشابھ یکان است

  تعریف شده توسط کاربر 2صدگان: خطا رقم 
  مشابھ یکان است

  رقم ھزارگان: خطا شبکھ
  مشابھ یکان است

 اضافھ بار موتور ھنگامو 23.18عملکرد مشابھ پارامتر 

 P23.18  1انتخاب عمل حفاظتی خطا 

0000 

  رقم یکان:  اضافھ بار موتور
  : توقف با شفت آزاد0
 : توقف سریع1
  حالت توقف اساس: توقف بر2
  : ادامھ کار3

  رقم دھگان: اضافھ دما موتور
  مشابھ یکان است

  رقم صدگان: انحراف سرعت زیاد
  مشابھ یکان است

  رقم ھزارگان: اضافھ سرعت موتور
  مشابھ یکان است

 اضافھ بار موتور ھنگامو 23.18عملکرد مشابھ پارامتر 

 2انتخاب عمل حفاظتی خطا 

P23.19 

0000 

  ھنگام کار PIDرقم یکان:  قطعی فیدبک 
  : توقف با شفت آزاد0
 : توقف سریع1
  حالت توقف اساس: توقف بر2
  : ادامھ کار3

  رقم دھگان: رزرو
  مشابھ یکان است

 3انتخاب عمل حفاظتی خطا 

P23.20 
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  رقم صدگان: رزرو
  مشابھ یکان است

  رقم ھزارگان: رزرو
  مشابھ یکان است

و ھنگام قطعی سیگنال فیدبک  23.18عملکرد مشابھ پارامتر 
PID 

0000 

  رقم یکان:  قطعی خروجی فاز
  : توقف با شفت آزاد0
 : توقف سریع1
  حالت توقف اساس: توقف بر2

 EEPROMرقم دھگان: خطا 
  : توقف با شفت آزاد0
 : توقف سریع1
  : توقف بر حسب حالت توقف2
  : ادامھ کار3

   PGخطا کارترقم صدگان: 
  آزاد: توقف با شفت 0
 : توقف سریع1
  : توقف بر حسب حالت توقف2
  : ادامھ کار3

  رقم ھزارگان: خطای بی باری
  : توقف با شفت آزاد0
 : توقف سریع1
  : توقف بر حسب حالت توقف2
  : ادامھ کار3

 و ھنگام قطعی فاز خروجی 23.18عملکرد مشابھ پارامتر 

 4انتخاب عمل حفاظتی خطا 

P23.21 

0 

  شود: براساس بیت تنظیم می
      : کاھش ولتاژ       0بیت
  : اضافھ بار اینورتر1بیت
          : اضافھ دما اینو2بیت
  : اضافھ بار موتور3بیت
      : اضافھ دما موتور 4بیت
  تعریف شده توسط کاربر 1: خطا5بیت
  تعریف شده توسط کاربر 2: خطا6بیت

 ریست کردن خودکار آلارم ھا بعد از بر طرف کردن آلارم

 P23.24  خطا ریست

0 

  براساس بیت تنظیم می شود:
  : اضافھ جریان ھنگام راه اندازی       0بیت
  : اضافھ جریان ھنگام توقف1بیت
  : اضافھ جریان حین کار                 2بیت
  : اضافھ ولتاژ ھنگام راه اندازی3بیت
  : اضافھ ولتاژھنگام توقف               4بیت
  کار : اضافھ ولتاژحین5بیت
  : کاھش ولتاژ اینورتر                   6بیت
  : قطعی ورودی فاز7بیت
  : اضافھ بار اینورتر                     8بیت
  : اضافھ دما اینورتر9بیت
  : اضافھ بار موتور                    10بیت
  : اضافھ دما موتور11بیت

 P23.25  خودکار منبع خطا ریست
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  تعریف شده توسط کاربر     1: خطا12بیت
  ریف شده توسط کاربرتع 2: خطا13بیت

 ریست کردن خودکار آلارم ھا بعد از بر طرف کردن آلارم
 P23.26  خودکار خطا ریستزمان  99تا  0 0
  : غیرفعال0 0

 : فعال1
 ریست ھنگامخروجی  کردعمل
 P23.27  خطا

0.5s 0.1s  300تا.s   فاصلھ زمانی برای تنظیم مجدد
 P23.28  خطا

10.0s 0.1s  3600تا.s  زمان پاک کردن زمان تنظیم
 P23.29  مجدد خودکار خطا

0 

 : ادامھ کار در فرکانس جاری  0
 : ادامھ کار در فرکانس تنظیمی 1
 : ادامھ کار در فرکانس حداکثر 2
 : ادامھ کار در فرکانس حداقل 3

انتخاب فرکانس ادامھ کار ھنگام 
 P23.30  خطا

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه پارامتر حفاظت موتور 24
تنظیم مقدار بیشتر برای این پارامتر سبب ،10.00  تا  0.20  1.00

  می گردد موتور بیشتر درزیربار باقی بماند
ضریب حفاظت اضافھ 

 P24.00  بارموتور

جریان راه اندازی اضافھ بار  %150تا 50%  100.0%
 P24.01  موتور در سرعت صفر

115.0% 

  %150تا  50%

  

  
  

منحنی بالا شرح عملکرد اینورتر برای آلارم اضافھ بار را 
ھ نمایش می دھد و البتھ شرط لازم برای فعال شدن آلارم اضاف

 است 24.04بار فعال بودن پارامتر 

جریان راه اندازی اضافھ بار 
 P24.02  موتور در سرعت نامی

  %150تا  50% 80%
در د ، وش شتریمقدار ب نیاز اموتورکھ اضافھ بار یھنگام  P24.03  بار موتور عامل ھشدار اضافھ
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  تابعکد  DOترمینال خروجی  7صورتی کھ گروه 
باشد ترمینال ھشداراضافھ بار موتور) انتخاب شده ("26"

  خروجی فعال می شود
دن پارامتر ھشدار دھنده برای آلارم موتور با قابلیت فعال کر

 اینورترخروجی ھای رلھ ای و ترانزیستوری 

11 

  1رقم یکان: انتخاب حفاظت موتور
  : آلارم اضافھ بار غیرفعال است0
  : آلارم اضافھ بار فعال است1

  2رقم دھگان: انتخاب حفاظت موتور
  : آلارم اضافھ بار غیرفعال است0
 : آلارم اضافھ بار فعال است1

 P24.04  انتخاب حفاظت موتور

0 
: بدون سنسور0  

PT100 1:  
PT1000 2:   

 P24.08  نوع سنسور دما موتور

 P24.09  آستانھ خطا اضافھ دما موتور 200℃0.تا  ℃0.0 ℃120.0

90.0℃ 

 200℃0.تا  ℃0.0
در صورتی د ، وش شتریمقدار ب نیاز اموتوردمای کھ  یھنگام

ھشداراضافھ ("27"  تابعکد  DOترمینال خروجی  7کھ گروه 
 ترمینال خروجی فعال می شودباشد موتور) انتخاب شده  دما

 دبرای فعال شدن اخطار بالا رفتن دمای موتور استفاده می شو

 P24.10  آستانھ ھشدار اضافھ دما موتور

  ℃0.1واحد فقط قابل مشاھده است.  -
 r24.11  خواندن اطلاعات دما موتور دمای اندازه گیری شده موتور

 P24.12  حفاظت بی باری : غیرفعال 1: فعال  0 0
  %100.0تا  0.0% 10.0%

 P24.13  سطح تشخیص بی باری مقدار تشخیص کھ موتور بی بار است
1.000s  0.000s 60.000 تاsزمان تشخیص بی باری مدت زمان تشخیص بی بار بودن موتور  P24.14 

باشد ومدت زمان تشخیص بی باری (P24.13)اگر جریان خروجی کمتر از سطح تشخیص بی باری 
(P24.14) طی شده باشد وپارامترحفاظت بی بارینیز(P24.12=1) اده دنیز فعال باشد اینورتر آلارم

 ومتوقف می شود
  

پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  (فقط قابل مشاھده است)  گروه پارامترھای بررسی خطا 25
 r25.00  نوع خطا کنونی آلارم کنونی -
  فرکانس در زمان خطا -

 r25.01  خروجی ھنگام خطافرکانس  0.01Hzواحد 

 جریان خروجی در زمان خطا -
 r25.02  جریان خروجی ھنگام خطا  0.01Aواحد 

 در زمان خطا BUS DCولتاژ  -
 r25.03  ھنگام خطا BUS  DCولتاژ   Vواحد 

 وضعیت کاری موتور در زمان ایجاد خطا -
 دیمراجعھ کن r27.10بھ پارامتر  اتیجزئ برای

ھنگام  1وضعیت حالت اجرا 
 r25.04  خطا

- 
تا بیت  12است. بیت  DI7تا  DI1مطابق با  6تا بیت  0بیت 

  است  VDI4تا   VDI1مطابق با  15
 وضعیت ورودی ھای دیجیتال در زمان خطا را نشان می دھد

وضعیت ترمینال ورودی ھنگام 
 r25.05  خطا

 r25.06  زمان کار ھنگام خطا  زمان کارکرد در ھنگام بروز خطا -
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 0.01sواحد 

 زمان کارکرد در ھنگام بروز خطا -
 r25.07  زمان کارکرد ھنگام خطا Hourواحد 

 منبع فرکانس در زمان رخداد خطا -
 r25.08  منبع فرکانس ھنگام خطا 0.01Hzواحد 

 منبع گشتاور در زمان رخداد خطا -
 r25.09  منبع گشتاور ھنگام خطا  نسبت بھ گشتاور نامی موتور  %0.1واحد

  سرعت انکودر در زمان خطا -
 r25.10  در ھنگام خطاوسرعت انک  Rpmواحد

 زاویھ انکودر در زمان خطا -
 r25.11  زاویھ الکتریکی ھنگام خطا  °0.1واحد 

  وضعیت کارکرد موتور در زمان خطا -
 دیمراجعھ کن r27.11بھ پارامتر  اتیجزئ برای

ھنگام  2وضعیت حالت اجرا 
 r25.12  خطا

- 

  : فعال1: غیر فعال     0براساس بیت تنظیم می شود: 
 DO2: 1بیت              DO1: 0بیت
  : رلھ                 2بیت
 VDO2: 9بیت                 VDO1: 8بیت

 وضعیت ترمینال ھای خروجی در زمان ایجاد خطا

وضعیت ترمینال خروجی ھنگام 
 r25.13  خطا

 خطا دمای ھیت سینک در زمان رخداد -
 r25.14  دما ھیت سینک ھنگام خطا   واحد ℃0.1

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  (فقط قابل مشاھده است)  گروه پارامتر ثبت خطا 26
 6جزییات بیشتر را در فصل ( .نوع اخرین خطای رخداده -

 r26.00  نوع آخرین خطای رخداده .)بررسی کنید
- 

بوسیلھ این پارامترھا شما قادر خواھید بود وضعیت کلی 
 در زمان رخداد خطا را بدست آورید پارامترھایی از اینورتر

ای قبیل فرکانس، جریان، ولتاژ، ترمینالھای ورودی ، ترمینالھ
 تا بوجود امدن آلارم اینورترخروجی و مدت زمان کارکرد 

 r26.01  فرکانس خروجی ھنگام خطا
 r26.02  جریان خروجی ھنگام خطا  -
 r26.03  ھنگام خطا  BUSولتاژ  -
 1وضعیت حالت راه اندازی  -

 r26.04  ھنگام خطا

وضعیت ترمینال ورودی ھنگام  -
 r26.05  خطا

 r26.06  زمان کار ھنگام خطا -
 r26.07  زمان کارکرد ھنگام خطا -
- 

بوسیلھ این پارامترھا شما قادر خواھید بود وضعیت کلی 
 در زمان رخداد خطا را بدست آورید پارامترھایی از اینورتر

ای قبیل فرکانس، جریان، ولتاژ، ترمینالھای ورودی ، ترمینالھ
 تا بوجود امدن آلارم اینورترخروجی و مدت زمان کارکرد 

 r26.08  نوع دومین خطای رخداده 
 r26.09  خروجی ھنگام خطافرکانس  -
 r26.10  جریان خروجی ھنگام خطا  -
 r26.11  ھنگام خطا  BUSولتاژ  -
 2وضعیت حالت راه اندازی  -

 r26.12  ھنگام خطا

وضعیت ترمینال ورودی ھنگام  -
 r26.13  خطا

 r26.14  زمان کار ھنگام خطا -
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 r26.15  زمان کارکرد ھنگام خطا -
- 

بوسیلھ این پارامترھا شما قادر خواھید بود وضعیت کلی 
 در زمان رخداد خطا را بدست آورید پارامترھایی از اینورتر

ای قبیل فرکانس، جریان، ولتاژ، ترمینالھای ورودی ، ترمینالھ
 تا بوجود امدن آلارم اینورترخروجی و مدت زمان کارکرد 

 r26.16  نوع سومین خطای رخداده
 r26.17  خروجی ھنگام خطافرکانس  -
 r26.18  جریان خروجی ھنگام خطا  -
 r26.19  ھنگام خطا  BUSولتاژ  -
 3وضعیت حالت راه اندازی  -

 r26.20  ھنگام خطا

وضعیت ترمینال ورودی ھنگام  -
 r26.21  خطا

 r26.22  زمان کار ھنگام خطا -
 r26.23  زمان کارکرد ھنگام خطا -

  
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  (فقط قابل مشاھده است)  گروه پارامتر نظارت 27
 r27.00  فرکانس راه اندازی  تنظیم می شود P21.07واحد این پارامتر طبق  -
 r27.01  فرکانس تنظیمی تنظیم می شود P21.07واحد این پارامتر طبق  -

- 

  : جھت فرکانس راه اندازی0بیت 
  زیر: چپگرد مشابھ 1: راستگرد  ،0

  : جھت فرکانس تنظیمی1بیت 
  : جھت فرکانس اصلی2بیت 
  : جھت فرکانس کمکی3بیت 
 UP/DOWN: جھت انحراف 4بیت 
 درو: جھت فرکانس فیدبک انک5بیت 

 r27.02  شاخص جھت 

 BUS r27.03ولتاژ  1Vواحد :  -
 V/F r27.04تنظیمات جداسازی   %0.1واحد :  -
 r27.05  ولتاژ خروجی 0.1Vواحد :  -
 r27.06  جریان خروجی 0.1Aواحد :  -
 r27.07  درصد جریان خروجی  جریان نامی موتور) %100( %0.1واحد :  -
 r27.08  گشتاور خروجی %0.1واحد :  -
 r27.09  تنظیم گشتاور %0.1واحد :  -

- 

  : راه اندازی شده)1،: متوقف 0: وضعیت راه اندازی (0 بیت
  : چپگرد)1: راستگرد  ،  0: جھت موتور (1بیت 
  : بررسی ترمینال ورودی 2بیت 

  : بررسی نشده)1: بررسی شده  ،  0(
  : خطا دارد)1: خطا ندارد  ،  0: وضعیت خطا (3بیت 
  : نوع توقف در حالت خطا 5تا  4بیت 

: توقف سریع ، 1: توقف بر اساس اینرسی بار (شفت آزاد) 0(
  -دھید): ادامھ کار ادامھ 3: توقف براساس حالت توقف  ،  2

  فعال) JOG: 1غیرفعال ،JOG  )0 :JOG: وضعیت 6بیت 
  )ست: انجام شده ا1: انجام نشده است ،  0: اتوتیونینگ (7بیت 
   فعال)  DC:ترمز1فعال  ،  غیرDCترمز DC (0: : ترمز8بیت 
   ش سرعتو کاھ یب افزایش: ش11تا  10بیت 

وضعیت حالت راه اندازی 
 r27.10  1 اینورتر
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سرعت :    2: سرعت بالا ،1: متوقف/خروجی صفر ، 0(
  ): سرعت ثابت3،    پایین
  :ھشدار)1: بدون ھشدار ،  0: وضعیت ھشدار (12بیت 
  : دارد)1: ندارد ، 0: وضعیت محدودیت جریان (13بیت 
  : دارد) 1: ندارد ، 0: تنظیمات اضافھ ولتاژ (14بیت 
  : دارد)1: ندارد ، 0: تنظیمات کاھش ولتاژ (15بیت 

- 

  : منبع فرمان فعلی 1تا  0بیت 
  : شبکھ)2: ترمینال  ،  1: صفحھ کلید  ،  0(

  )2: موتور 1،    1: موتور 0: انتخاب موتور (3تا  2بیت 
  : حالت کنترل فعلی موتور5تا  4بیت 

 )0 :V/F    ،1 :SVC      ،2 :(VC   
ر  : گشتاو1: سرعت  ،  0: حالت راه اندازی فعلی (7تا  6بیت 

  ،2 :Position(  

 r27.11  2 اینورترحالت راه اندازی 

0 min 0     65535تا min مدت زمان راه اندازی  r27.13 
مجموع زمان روشن بودن  hourواحد :  -

 r27.14  اینورتر
 r27.15  اینورترمجموع زمان کارکرد  Hourواحد :  -
 r27.18  دما ھیت سینک ℃0.1واحد :  -
 r27.19  اصلیفرکانس  0.01Hzواحد :  -
 r27.20  فرکانس کمکی 0.01Hzواحد :  -
 UP/DOWN r27.21انحراف فرکانس  0.01Hzواحد :  -

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

 Modbusگروه پارامتر ارتباط  30
0 0 :Modbus  

1 :CANopen نوع ارتباط  P30.00 

1 

  247تا  1 
مختلف در شبکھ باید آدرس ھای   Slaveبرای دستگاه ھای 

  متفاوتی را تنظیم کرد، 
قابل  Slaveمی باشد و ھمھ اینورترھای  Masterآدرس  0

  شناسایی ھستند

 P30.01  اینورتر شماره شناسھ

3 

0 :1200 bps 
1 :2400 bps 
2 :4800 bps 
3 :9600 bps 
4 :19200 bps 
5 :38400 bps 
6 :57600 bps 
7 :115200 bps 

 P30.02  انتقال اطلاعاتسرعت 

0 

0 :(1 – 8  -  N - 1) 
  (1 start bit +8 data bits + none parity  +1 stop 

bits ) 
1 :(1 – 8  -  E - 1) 
  (1 start bit +8 data bits + even parity  +1 stop 

 Modbus  P30.03تکل ارتباطی پرو
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bits ) 
2 :(1 – 8  -  O - 1) 
  (1 start bit +8 data bits + odd parity  +1 stop 

bits ) 
3 :(1 – 8  -  N - 2) 
  (1 start bit +8 data bits + none parity  +2 stop 

bits ) 
4 :(1 – 8  -  E - 2) 
  (1 start bit +8 data bits + even parity  +2 stop 

bits ) 
5 :(1 – 8  -  O - 2) 
  (1 start bit +8 data bits + odd parity  +2 stop 

bits )  

2ms  1 20 تاms  زمان تأخیر آدرس برای پاسخ بھMaster  یدر پاسخ دھ یزمان ریتاخ 
 P30.04   اینورتر

0.0s 

 0.0s (غیر فعال)  60.0تاs  برای سیستم)Slave   کاربرد
  دارد)

از  Slaveھنگامی کھ این تابع فعال باشد،درصورتی کھ 
Master  داده ای دریافت نکند بعد از اضافھ زمان آلارم
ER.485 می دھد  

 Time out   P30.05زمان  میتنظ

فقط قابل مشاھده است. ھر بار کھ یک فریم دریافت می شود،  -
 بصورت چرخشی افزایش می یابد 65535تا  1.0مقدار از 

شده  افتیدر یھا میتعداد فر
 Modbus  r30.06توسط 

است. ھر بار کھ یک فریم دریافت می شود،  فقط قابل مشاھده -
 بصورت چرخشی افزایش می یابد 65535تا  1.0مقدار از 

شده  ارسال یھا میتعداد فر
 Modbus  r30.07توسط 

- 

 CRC فقط قابل مشاھده است. ھر بار کھ یک فریم خطا 
بصورت چرخشی  65535تا  1.0دریافت می شود، مقدار از 

تشخیص اختلالات ارتباطی مورد  ، این برایافزایش می یابد
  استفاده قرار می گیرد

شده  افتیخطا در یمھایتعداد فر
 Modbus  r30.08توسط 

0 0 :Slave 
1 :Master 

 MASTER/SLAVEانتخاب 
Modbus  P30.09 

 ھنگامی کھ SLAVEحافظھ   0×7009تا  0×7001مطابق با  9تا  1 1
 P30.10  است  MASTERاینورتر

0 

  خروجی: فرکانس 0
  : فرکانس تنظیمی 1
  : گشتاور خروجی2
  : گشتاور تنظیمی3
 PID: تنظیمات 4
 PID: فیدبک 5
  : جریان خروجی6

 Master  P30.11ارسال اطلاعات با 

0.1s 0.010s   10.000تاs Master  از  میفر کی، پس از ارسال
 Master P30.12فاصلھ زمانی ارسال  د.شو یارسال م ریتأخ نیداده ھا پس از ا یبعد میداده ھا ، فر

 0×7001مقادیر آدرس ھای رجیستر  10.000تا     10.000- 1.00
 Slave P30.13ضریب تناسبی دریافتی   در این مقدار ضرب می شود و نتیجھ می دھد 0×7002و 

0 

0 :0.01% 
1 :0.01Hz 
2 :1Rpm 

 تربا استفاده از این پارامتر می توان برخی از واحدھای رجیس
  مخصوص شبکھ را تنظیم کرد

واحد رجیستر سرعت 
 P30.14  مخصوص شبکھ
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0 

شد.می ثبت در رجیستر شده  افتیدر میکھ قالب فر یھنگام
  توانید این پارامتر را تنظیم کنید تا بھ میزبان پاسخ دھد

 Modbus): پاسخ بھ میزبان (پروتکل استاندارد 0
: پاسخی بھ میزبان ارسال نشود (پروتکل غیراستاندارد 1

Modbus( 

 Modbus  P30.15مشخصات پاسخ 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

 CANopenگروه پارامتر ارتباط  31
 CANopen P31.00  آدرس ارتباط 247تا  1 1

3 

0 :100K 
1 :125K  
2 :250K  
3 :500K  
4:1M 

سرعت انتقال اطلاعات 
CANopen P31.01 

4 ms 1 20 تاms  زمان خطا ارتباطCANopen  P31.02 
 CANopen r31.07شماره نسخھ  ددھ می شیرا نما CANopenشماره نسخھ کارت  -

- 

  فقط قابل مشاھده است.
  : درحال آماده سازی0
  : قطع ارتباط1
  : اتصال/آماده سازی2
  همتوقف شد: 3
  : وضعیت عملیاتی4
 : قبل ازعمل 5

 CANopen  r31.08 یکار تیوضع

ه فقط قابل مشاھده است. تعداد فریم ھای خطا دریافت شده و ذخیر -
  بعد از خاموش شدن CANopenنشده توسط 

تعداد خطاھای دریافتی 
CANopen  r31.10 

 فقط قابل مشاھده است. تعداد فریم ھای خطا ارسال شده و ذخیره -
 CANopen  r31.11تعداد خطاھای ارسالی  بعد از خاموش شدن CANopenنشده توسط 

ده فقط قابل مشاھده است. تعداد فریم ھای دریافت شده و ذخیره نش -
 CANopen  r31.12تعداد فریم دریافتی   بعد از خاموش شدن CANopenتوسط 

ه فقط قابل مشاھده است. تعداد فریم ھای ارسال شده و ذخیره نشد -
 CANopen  r31.14تعداد فریم ارسالی   بعد از خاموش شدن CANopenتوسط 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

 PIDگروه تابع  40
 PID   r40.00 مقدار خروجی نھایی  )فقط قابل مشاھده است.(   %0.1واحد  -
 PID r40.01مقدار تنظیم نھایی  )فقط قابل مشاھده است.(   %0.1واحد  -
 PID r40.02مقدار فیدبک نھایی  )فقط قابل مشاھده است.(   %0.1واحد  -
 PID r40.03مقدار انحراف  )فقط قابل مشاھده است.(   %0.1واحد  -

PID  از طریق تفاوت بین مقدار مطلوب (فرمان) و مقدار تناسبی فیدبک(P) انتگرال ، (I)وعملکرد دیفرانسیل   (D) مقدار را
یدارھمان شده پا پردازد.برای دستیابی بھ سیستم حلقھ بستھ ،مقدار کنترلکنترل کرده و بھ تنظیم فرکانس خروجی و غیره می 

  مقدار مطلوب است

رای بداخلی ھمانطور کھ در شکل زیر نشان داده شده است می باشد.مناسب  PIDدارای ساختار  IR610اینورتر ورتکس 
  می باشد tensionکاربردھای کنترل جریان، کنترل فشار، کنترل دما و کنترل 
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00 

 PIDیکان : منبع مرجع اصلی 
  : صفحھ کلید0
1 :AI1 
2 :AI2 
3 :AI3  ورودی آنالوگ(کارت توسعھ( 
4: AI4  ورودی آنالوگ(کارت توسعھ(  
5 :HDI پالس فرکانس بالا  
  : شبکھ 6

 PIDدھگان : منبع مرجع کمکی 
  مشابھ با یکان

 PID P40.04منبع مرجع 

 PID P40.05محدوده فیدبک   655.35تا   0.01 100.00
 PID P40.06 0تنظیم دیجیتال  P40.05تا  0.0 0.0%
 PID P40.07 1تنظیم دیجیتال  P40.05تا  0.0 0.0%
 PID P40.08 2تنظیم دیجیتال  P40.05تا  0.0 0.0%
 PID P40.09 3تنظیم دیجیتال  P40.05تا  0.0 0.0%

از  PID(43بھ تابع ترمینال ورودی  3تا  PID 0برروی صفحھ کلید تنظیم است.تنظیم دیجیتال  PIDھنگامی کھ منبع مرجع 
  ) بستگی دارد2از پیش تعیین شده ترمینال  PID(44) و1پیش تعیین شده ترمینال 

  
مقدار تنظیم دیجیتال 

(0.1%) PID 
PID  از پیش تعیین شده

  2ترمینال 
PID  از پیش تعیین شده

  1ترمینال 
P40.06 ×���.�%���.�� غیر فعال غیر فعال  

P40.07 ×���.�%���.��  غیر فعال فعال 

P40.08 ×���.�%���.��  فعال غیر فعال 

P40.09 ×���.�%���.��  فعال فعال 
  

  
ت داشتھ باشد مطابق 16.0Kgاستفاده می شود.اگر حد انباشتھ با فشار  PIDبھ عنوان فیدبک  AI1بھ طورمثال : ھنگامی کھ از 

رجع مترمینال .تنظیم کنید 16.00را بر روی PID  (P40.05)باشد، سپس حد فیدبک  Kg 8.0 فشار PIDونیاز برای کنترل 
  تنظیم کنید. 8.00) را بروی 0از پیش تعیین شده P40.06 )PIDانتخاب کنید.پارامتر (P40.06)را  PIDدیجیتال 
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0 

0 :ref1 
1 :ref1+ref2   
2 :ref1-ref2 
3 :ref1*ref2 
4 :ref1/ref2 
5 :Min(ref1,ref2)   
6 :Max(ref1,ref2) 
7 :(ref1+ref2)/2 
  fdb1and fdb2تغییر بین : 8

 PID P40.10انتخاب منبع مرجع 

00 

  PID  1  (fdb1)یکان:   منبع فیدبک 
0 :AI1 
1 :AI2 
2 :AI3  کارت توسعھ ورودی آنالوگ)(  
3: AI4  کارت توسعھ ورودی آنالوگ)(  
4 :HDI پالس فرکانس بالا  
  : شبکھ 5
  : جریان خروجی نامی موتور6
  : فرکانس خروجی نامی موتور7
  : گشتاور خروجی نامی موتور 8
  : فرکانس خروجی نامی موتور9

 PID  2  (fdb2)منبع فیدبک دھگان:   
  است مشابھ یکان

 1PID  P40.11منبع فیدبک 

0 

0 :fdb1   
1 :fdb1+fdb2 
2 :fdb1-fdb2 
3 :fdb1*fdb2 
4 :fdb1/fdb2 
5 :Min(fdb1,fdb2)Take fdb1.fdb2 smaller 

value 
6 :Max(fdb1,fdb2) Take fdb1.fdb2 bigger 

value 
7 : (ref1+ref2)/2 
8 : fdb1and fdb2 switchover 

 PID P40.13انتخاب عملکرد فیدبک 

0 

  مثبت  PID: خروجی 0
بیشتر شود  PIDار فیدبک از مقدار مرجعھنگامی کھ مقد

کاھش می  PIDفرکانس خروجی اینورتر برای حفظ تعادل 
  ھنگام بستھ بندی    tensionیابد.بطور مثال کنترل 

  منفی  PID: خروجی 1
بیشتر شود  PIDھنگامی کھ مقدار فیدبک از مقدار مرجع

افزایش می  PIDفرکانس خروجی اینورتر برای حفظ تعادل 
   ھنگام باز کردن بستھ بندی   tensionیابد.بطور مثال کنترل 

 PID P40.14خصوصیت خروجی 

 PID  P40.15 حد بالا خروجی   %100.0تا     100.0%- 100.0%
 PID  P40.16حد پایین خروجی    %100.0تا     100.0%- 0.0%
  10.00تا  0.00 5.0%

 PID  P40.17 (KP1)درکنترلر PID   gain  P1تناسب  ضریب

1.00s 0.01s   10.00تاs  
 PID P40.18 (TI1)در کنترلر PID gain  I1ضریب انتگرال گیر 
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0.000s 0.000s   10.000تاs  
 PIDضریب دیفرانسیل 

gain  D1 در کنترلر(TD1) 
PID  P40.19 

 (KP2)در کنترلر gain  P2   %200.0تا     0.0% 5.0%
PID P40.20 

1.00s 0.00s   20.00تاs gain  I2 در کنترلر(TI2) PID P40.21 
0.000s 0.000s   0.100تاs gain  D2 در کنترلر(TD2) 

PID  P40.22 

0 

 KP1, TI1, TD1(تغییری نیست، از  : بدون تغییر   0
  استفاده می شود)

  DI: تغییر با ترمینال 1
 KP1  ،TI1غیر فعال است از DIترمینال  41ھنگامی کھ تابع 

 ،TD1 در صورت فعال بودن از ،شود یاستفاده مKP2  ،TI2 
 ،TD2 شود یاستفاده م  
  : تغییر خودکار براساس انحراف2

 P40.24کمتر از فیدبکو انحراف  PIDمقدار مطلق دستور 
. مقدار مطلق دستور می شوداستفاده  KP1 ،TI1  ،TD1از شدبا

PID  از بیشتر فیدبکو انحرافP40.25 از شدباKP2 ،TI2  ،
TD2  نیمقدار مطلق انحراف ب .می شوداستفاده P40.24  و 

P40.25 یاست ، دو مجموعھ از پارامترھا بصورت خط 
 شوند. یمنتقل م

 PID P40.23حالت تغییر پارامتر 

 P40.24  1تغییر انحراف  PIDپارامتر   P40.25تا    0.0% 20.0%
80.0% P40.24   پارامتر  %100تاPID  2تغییر انحراف  P40.25 

 PID  P40.26انتگرال  یآستانھ جداساز  %100تا   0.0% 100.0%
 PID P40.27مقدار اولیھ  %100تا   0.0% 0.0%
0.00s 0.00s  650.00تاs  زمان نگھداری مقدار اولیھPID P40.28 

 

0.0% 

 %100.0تا   0.0%
 بستھحداکثر انحراف مرجع حلقھ  با ،PID ستمیس یخروج
نشان داده شده است  ریاست. ھمانطور کھ در نمودار زمرتبط 

کند.  یانحراف کار را متوقف م ودهحدم حیندر  PIDکنترلر، 
بالا رفتھ  ستمیدقت س در صورت تنظیم صحیح این تابع،

 می شود سیستم پایدارو
  
  
  

 PID P40.29محدوده انحراف 
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 PID P40.30محدوده دیفرانسیل گیر  %100.00تا   0.00% 1.00%
0.010s 0.000s  30.000 تاs    بک  زمان فیلتر فیدPID P40.33 
0.010s 0.000s  30.000 تاs   زمان فیلتر خروجیPID P40.34 
از دست دادن  صیمقدار تشخ %100.00(تعیین نشده) تا   0.00% 0.0%

 P40.35  (حد پایین) PIDبازخورد 

0.000s 0.000s  30.000 تاs  از دست دادن  صیتشخ زمان
 PID   P40.36بازخورد 

از دست دادن  صیمقدار تشخ (تعیین نشده)%100.00تا   0.00% 100.0%
 P40.37  (حد بالا) PIDبازخورد 

0.000s 0.000s  30.000 تاs  از دست  صیتشخ حداکثر زمان
 PID  P40.38دادن بازخورد 

   در حالت توقف PID کارکرد عدم :0 0
 P40.39  در حالت توقف PID عملکرد در حالت توقف PID کارکرد: 1

0.0s 0.0s  6000.0تاs ب افزایش و کاھش یزمان ش
 PID P40.40سرعت برای فرمان 

0 

  : صفحھ کلید0
1 :AI1 
2 :AI2 
3 :AI3  کارت توسعھ)(IO 

 PID P40.41انتخاب انحراف 

 PID P40.42تنظیم انحراف دیجیتال  %100.0تا     100.0%- 0.0%
 

پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه تابع خواب 41

00 

  یکان: انتخاب حالت خواب
  : تابع خواب غیرفعال0
  : خواب با فرکانس1
 بھ عنوان فیدبک فشار) AI1 )AI1: خواب 2
  بھ عنوان فیدبک فشار) AI2 )AI2: خواب 3
  بھ عنوان فیدبک فشار) AI3 )AI3خواب : 4
  بھ عنوان فیدبک فشار) AI4 )AI4خواب : 5

  ن: انتخاب حالت بیداریدھگا
  : تابع خواب غیرفعال0
  : بیداری با فرکانس1
 بھ عنوان فیدبک فشار) AI1 )AI1: بیداری 2
  بھ عنوان فیدبک فشار) AI2 )AI2: بیداری 3
  بھ عنوان فیدبک فشار) AI3 )AI3بیداری : 4
  بھ عنوان فیدبک فشار) AI4 )AI4بیداری : 5

  انتخاب جھت خواب وبیدارصدگان: 
  : جھت مثبت0

  خوابید خواھد اینورتر ، P41.03< (AI4 ~ AI1) خواب منبع
 بیدار خواب از اینورتر ، P41.03> (AI4 ~ AI1) بیداری منبع
 شود می

  : جھت معکوس1
  خوابید خواھد اینورتر ، P41.03> (AI4 ~ AI1) خواب منبع

 P41.00  انتخاب حالت خواب و بیداری
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 بیدار خواب از اینورتر ، P41.03< (AI4 ~ AI1) بیداری منبع
 شود می

ھنگامی کھ منبع خواب و منبع بیداری مقدار یکسانی دارند 
توجھ کنید. اگر تنظیم P41.04 و P41.03لطفأ بھ نسبت مقدار 

شد پارامتر غیر منطقی باشد، وقتی حالت بیداری انتخاب شده با
حتی اگر خواب ایجاد شود، حالت خواب نمی تواند وارد شود 

 استفاده توجھ ویژه ای می شودو ھنگام 

0.00Hz 0.00Hz 600.00تاHz   
 P41.01  تنظیم مقدار خواب با فرکانس بود خواھد خواب باشد مقدار این از کمتر مقدار اگر

0.00Hz 0.00Hz 600.00تاHz   
 P41.02  آستانھ بیداری با فرکانس  اگر مقدار بیشتر از این مقدار باشد از خواب بیدار می شود

س تنظیم تنظیم کنید.ھنگامی کھ منبع فرکان P41.01<P41.02ھنگام انتخاب فرکانس خواب و فرکانس بیداری، حتماً باید 
PID   است و بیدار شدن فرکانس باید روی فرمان خاموش کردنPID  تنظیم شود پارامترP40.39=1 قرار می دھیم  

 P41.03  تنظیم مقدار خواب با فشار %100.0تا   0.00%  0.0%
 P41.04  آستانھ بیداری با فشار %100.0تا   0.00%  0.0%
0.0s 0.0s   6000.0تاs     زمان تأخیر خواب  P41.05 
0.0s 0.0s   6000.0تاs   تأخیر بیداری  P41.06 

0.00s 

 دارد P03.16مقدار تنظیمی بستگی بھ 

 s 600.00تا  0.01باشد       P03.16 = 2 اگر

 s 6000.0تا    0.1    باشد   P03.16 = 1 اگر

 s 60000 تا       1باشد       P03.16 = 0 اگر
P41.07=0  تنظیم شود حالت توقف خواب براساس اینرسی

  بار(شفت آزاد) می شود 

 P41.07  زمان کاھش سرعت خواب

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  Simple PLCگروه  42
 PLC r42.00حالت راه اندازی فعلی   فقط قابل مشاھده است -
زمان باقی ماندن راه اندازی  فقط قابل مشاھده است -

 PLC r42.01فعلی 
 PLC r42.02زمان دوره  فقط قابل مشاھده است -

003 

  یکان : 
 وسپس متوقف می شوداجرا : یک چرخھ 0
متوقف با نگھداشتن آخرین سرعت : یک چرخھ اجرا وسپس 1

  می شود 
  : چرخھ تکرار می شود2
3 :PLC  می شود  ریستھنگام توقف تک چرخھ  

  دھگان : 
  : خاموش کردن بدون ذخیره سازی0
  : خاموش کردن با ذخیره سازی1

  صدگان :
  : توقف بدون ذخیره سازی0
  : توقف با ذخیره سازی1
: از مرحلھ اول شروع مجدد کنید .اگر ھنگام اجرا متوقف 0

شود (ناشی از فرمان توقف ،خطا یا قطع برق) پس از تنظیم 

 Simple PLC P42.03حالت راه اندازی 
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  مجدد ازمرحلھ اول راه اندازی می شود
: فرکانس ادامھ کار از فرکانس ھنگام توقف است . اگر 1

ھنگام اجرا متوقف شود (ناشی از فرمان توقف یا خطا) 
را را بھ صورت خودکار ثبت می کند،پس از اینورتر زمان اج

شروع مجدد وارد مرحلھ بعدی شده وبر اساس فرکانس 
  تنظیمی زمان اجرا راه اندازی می شود

 
 PLC P42.04زمان راه اندازی  60000تا  1 1

0.0 
 دارد P42.21 بھ بستگی 6553.5 تا 0.00 واحد

 یب راه اندازی وشیب زمان ش شاملتوجھ: زمان راه اندازی 
 مانند زیر، توقف نمی شود

 PLC P42.05 1زمان راه اندازی مرحلھ 

 PLC P42.06 2زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.07 3زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.08 4زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.09 5زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.10 6زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.11 7زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.12 8زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 PLC P42.13 9زمان راه اندازی مرحلھ  دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0

 10زمان راه اندازی مرحلھ 
PLC P42.14 

 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 11زمان راه اندازی مرحلھ 

PLC P42.15 

 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 12زمان راه اندازی مرحلھ 

PLC P42.16 

 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 13زمان راه اندازی مرحلھ 

PLC P42.17 

 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 14زمان راه اندازی مرحلھ 

PLC P42.18 

 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 15زمان راه اندازی مرحلھ 

PLC P42.19 

 دارد P42.21 بھ بستگی  6553.5 .تا 0.00 واحد 0.0
 16زمان راه اندازی مرحلھ 

PLC P42.20 
 PLC P42.21واحد زمان راه اندازی   : ساعت2: دقیقھ  ،  1: ثانیھ  ،  0 0

0000 

  1سرعت مرحلھ  وکاھش انتخاب زمان شیب افزایش یکان :
  2سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش دھگان :
  3سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش صدگان :

سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش ھزارگان :
4  
  1سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش0
  2سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش1
  3سرعت  ان شیب افزایش وکاھش: زم2
 4سرعت  ایش وکاھش: زمان شیب افز3

انتخاب زمان شیب افزایش 
 4تا  1سرعت مرحلھ  وکاھش

PLC 
P42.22 

  5سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش یکان : 0000
  6سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش دھگان :

 انتخاب زمان شیب افزایش
 P42.23 8تا  5سرعت مرحلھ  اھشوک
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  7سرعت مرحلھ  شیب افزایش وکاھش انتخاب زمان صدگان :
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش ھزارگان :

8  
  1سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش0
  2سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش1
  3سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش2
 4سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش3

PLC  

0000 

  9سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش یکان :
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش دھگان :

10  
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش صدگان :

11  
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش ھزارگان :

12  
  1سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش0
  2رعت س : زمان شیب افزایش وکاھش1
  3سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش2
 4سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش3

انتخاب زمان شیب افزایش 
 12تا  9سرعت مرحلھ  وکاھش

PLC 

P42.24 

0000 

  13سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش یکان :
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش دھگان :

14  
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش صدگان :

15  
سرعت مرحلھ  انتخاب زمان شیب افزایش وکاھش ھزارگان :

16  
  1سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش0
  2سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش1
  3سرعت  یش وکاھشب افزا: زمان شی2
 4سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش3

انتخاب زمان شیب افزایش 
تا  13عت مرحلھ سر وکاھش

16 PLC 

P42.25 

20.00s 

   60000sتا     0.01

 دارد P03.16مقدار تنظیمی بستگی بھ 

 s 600.00تا  0.01باشد       P03.16 = 2 اگر

 s 6000.0تا    0.1    باشد   P03.16 = 1 اگر

 s 60000 تا       1باشد       P03.16 = 0 اگر
 

 PLC P42.26زمان کاھش سرعت توقف 

 
 

پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه برنامھ ریزی واحد تاخیر 43

- 

فقط قابل مشاھده است. برای نمایش وضعیت خروجی فعلی از 
 واحد تأخیر استفاده می شود.از تعریف بیت استفاده می شود.

 1بھ ترتیب وضعیت خروجی واحد ھای تأخیر 3بیتتا   0بیت
  را نشان می دھند 4تا 
  : فعال1   : غیر فعال 0

 r43.00  وضعیت خروجی واحد تأخیر
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ابل مشاھده قتمام پارامترھای  15تا بیت 0باشد.واحد تأخیر می تواند وضعیت بیت واحد تأخیر می 4دارای  IR610اینورتر 
دھد  ننشاتأخیر و انتخاب منطق، فرآیندو در نھایت وضعیت واحد تأخیر را پس از  کردهدر جدول تابع را جمع آوری 

  .کرد و سایر توابع استفاده رلھ مجازی ، مقایسھ کننده، تأخیر خروجی واحد منطق/ DOوDI می توان برای ھمچنین .

  
 فرآیندرای وغیره را نشان می دھد.تأخیر واحد تأخیرمی تواند ب 4تا  2، واحد تأخیر1تصاویر نمودار بلوک واحد تأخیر

ت ده تر بصوربرای کاربرد ھای پیچیرا استفاده کرد ھمچنین می توان واحد مقایسھ کننده و واحدھای منطقی DO وDI تأخیر 
  ترکیبی استفاده کرد

0 

0000B  1111تاB 
Bit0   تاbit3 می شود، کھ  4تا  1متناظر واحد ھای تأخیر

برای مشخص کردن اینکھ آیا خروجی واحد تأخیر معکوس 
  است استفاده می شود

 P43.01  واحد تأخیر 1-4منطقی 

انتخاب پارامتر ورودی واحد  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P43.02  1تأخیر 

انتخاب بیت ورودی واحد تأخیر  15تا  0 0
1  P43.03 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ بالا رونده واحد
 P43.04  1تأخیر 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  تأخیر لبھ پایین رونده زمان
 P43.05  1واحد تأخیر 

انتخاب پارامتر ورودی واحد  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P43.06  2تأخیر 

انتخاب بیت ورودی واحد تأخیر  15تا  0 0
2  P43.07 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ بالا رونده واحد
 P43.08  2تأخیر 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ پایین رونده
 P43.09  2واحد تأخیر 

انتخاب پارامتر ورودی واحد  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P43.10  3تأخیر 

انتخاب بیت ورودی واحد تأخیر  15تا  0 0
3  P43.11 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ بالا رونده واحد
 P43.12  3تأخیر 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ پایین رونده
 P43.13  3واحد تأخیر 

انتخاب پارامتر ورودی واحد  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P43.14  4تأخیر 

انتخاب بیت ورودی واحد تأخیر  15تا  0 0 P43.15 
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4  

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ بالا رونده واحد
 P43.16  4تأخیر 

0.0s 0.0 s  3000.0تا s  زمان تأخیر لبھ پایین رونده
 P43.17  4واحد تأخیر 

 
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه انتخاب متغیر و بلوک منطقی 44
 ، خروجی انتخابگر متغیر3تا  0فقط قابل مشاھده است . بیت  -

 r44.00  1-4انتخاب متغیر خروجی   را نشان می دھد  4تا  1

 1، خروجی بلوک منطقی 3تا  0فقط قابل مشاھده است . بیت  -
 r44.01  1-4بلوک منطقی خروجی  را نشان می دھد 4تا 

 P44.02  1پارامتر ورودی انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P44.03  1آستانھ انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00

 P44.04  1حالت منطق انتخاب متغیر   ≈: 6،    ≠: 5،    =: 4،    ≥: 3،    ≤: 2،    > : 1،     <: 0 0
عرض ھیسترزیس انتخاب  65535تا  0 0

 P44.05  1متغیر 
قرار  رد استفادهگروه انتخاب متغیر می باشد.این تابع می تواند برای ھر دو پارامتر کد عملکرد مو 4دارای  IR610اینورتر 

ورده کردن ورت برآھر دو پارامتر کد عملکرد استفاده کرد و در ص یتابع برا نیتوان از ا یم سھیبا انتخاب رابطھ مقا گیرد.
و  یجازرلھ م ی، ورود DI  ،VDIتواند بھ عنوان  یم ریاب کننده متغانتخ یخروج خواھد بود. 0یا  1 یخروج ای طیشرا

 یم.فررندرا بدست آو یمنطق تابع یریو با انعطاف پذ یتوانند بھ راحت یعمل کند .کاربران م رهی، رلھ و غ DO یخروج
  است ریبھ شرح ز 1 ریانتخاب متغ

  
 

 P44.06  2انتخاب متغیر پارامتر ورودی  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P44.07  2آستانھ انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00

 P44.08  2حالت منطق انتخاب متغیر   ≈: 6،    ≠: 5،    =: 4،    ≥: 3،    ≤: 2،    > : 1،     <: 0 0
عرض ھیسترزیس انتخاب  65535تا  0 0

 P44.09  2متغیر 
 P44.10  3پارامتر ورودی انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P44.11  3آستانھ انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00

 P44.12  3حالت منطق انتخاب متغیر   ≈: 6،    ≠: 5،    =: 4،    ≥: 3،    ≤: 2،    > : 1،     <: 0 0
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عرض ھیسترزیس انتخاب  65535تا  0 0
 P44.13  3متغیر 

 P44.14  4پارامتر ورودی انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
 P44.15  4آستانھ انتخاب متغیر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00

 P44.16  4حالت منطق انتخاب متغیر   ≈: 6،    ≠: 5،    =: 4،    ≥: 3،    ≤: 2،    > : 1،     <: 0 0
عرض ھیسترزیس انتخاب  655355تا  0 0

 P44.17  4متغیر 

بلوک منطقی  1پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
1  P44.18 

بلوک منطقی  2پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
1  P44.19 

0 

  1یکان: پارامتر انتخاب بیت 
  است 15بیت تا 0مطابق با بیت P44.18پارامتر  Fتا 0

   2دھگان: پارامتر انتخاب بیت 
 است 15بیت تا 0طابق با بیتم P44.19پارامتر  Fتا 0

 P44.20  1منبع ورودی بلوک منطقی 

0 

  : بدون تابع0
1  :and  
2  :or  
3 :not and    
4  :not or   
5  :exclusive or  
  : غیر فعال 2: فعال  ،مرجع1: مرجع6
  بالا: غیر فعال  2بالا: فعال  ،مرجع 1: مرجع7
  بالا وسیگنال معکوس 1: مرجع 8
 200msبالا وپالس خروجی  1: مرجع 9

 P44.21  1عملکرد بلوک منطقی 

 1رامتراز ھر پا 15تا بیت 0فرآیند منطق ھریک از بیتواحد منطقی است.واحد منطق می تواند  4دارای  IR610اینورتر 
ین است و درغیر ا1را انجام دھد . در صورت صحیح بودن شرایط ،خروجی  2بیتاز ھر پارامتر تا  0بیتوھریک از 

،رلھ ودیگر ورودی  DI ،VDI،DOاست.از خروجی واحد منطق می توان بھ عنوان واحد تأخیر  0صورت خروجی 
 کیماتبلوک ش نمودار .تھ باشدداش یتر ریانعطاف پذ یدسترس ازیتواند بھ منطق مورد ن یکاربر م وخروجی ھا استفاده کرد،

  :است ریبھ شرح ز 1واحد منطق 
  

  
بلوک منطقی  1پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00

2  P44.22 

بلوک منطقی  2پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
2  P44.23 

0 
  1یکان: پارامتر انتخاب بیت 

  است 15بیت تا 0مطابق با بیت P44.22پارامتر  Fتا 0
   2دھگان: پارامتر انتخاب بیت 

 P44.24  2منبع ورودی بلوک منطقی 
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 است 15بیت تا 0طابق با بیتم P44.23پارامتر  Fتا 0

0 

  : بدون تابع0
1  :and  
2  :or  
3 :not and    
4  :not or   
5  :exclusive or  
  : غیر فعال 2: فعال  ،مرجع1: مرجع6
  بالا: غیر فعال  2بالا: فعال  ،مرجع 1: مرجع7
  بالا وسیگنال معکوس 1: مرجع 8
 200msبالا وپالس خروجی  1: مرجع 9

 P44.25  2عملکرد بلوک منطقی 

بلوک منطقی  1پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
3  P44.26 

بلوک منطقی  2آستانھ پارامتر  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 0
3  P44.27 

0 

  1یکان: پارامتر انتخاب بیت 
  است 15بیت تا 0مطابق با بیت P44.26پارامتر  Fتا 0

   2دھگان: پارامتر انتخاب بیت 
 است 15بیت تا 0طابق با بیتم P44.27پارامتر  Fتا 0

 P44.28  3منبع ورودی بلوک منطقی 

0 

  : بدون تابع0
1  :and  
2  :or  
3 :not and    
4  :not or   
5  :exclusive or  
  : غیر فعال 2: فعال  ،مرجع1: مرجع6
  بالا: غیر فعال  2بالا: فعال  ،مرجع 1: مرجع7
  بالا وسیگنال معکوس 1: مرجع 8
 200msبالا وپالس خروجی  1: مرجع 9

 P44.29  3عملکرد بلوک منطقی 

بلوک منطقی  1پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
4  P44.30 

بلوک منطقی  2پارامتر آستانھ  ( فھرست کد تابع) 98.99تا  00.00 00.00
4  P44.31 

0 

  1یکان: پارامتر انتخاب بیت 
  است 15بیت تا 0مطابق با بیت P44.30پارامتر  Fتا 0

   2دھگان: پارامتر انتخاب بیت 
 است 15بیت تا 0طابق با بیتم P44.31پارامتر  Fتا 0

 P44.32  4ورودی بلوک منطقی منبع 

0 

  : بدون تابع0
1  :and  
2  :or  
3 :not and    
4  :not or   
5  :exclusive or  
  : غیر فعال 2: فعال  ،مرجع1: مرجع6
  بالا: غیر فعال  2بالا: فعال  ،مرجع 1: مرجع7
  بالا وسیگنال معکوس 1: مرجع 8
 200msبالا وپالس خروجی  1: مرجع 9

 P44.33  4 عملکرد بلوک منطقی
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 P44.34  1تنظیمات ثابت  65535تا  0 0
 P44.35 2تنظیمات ثابت  65535تا  0 0
 P44.36 3تنظیمات ثابت  65535تا  0 0
 P44.37 4تنظیمات ثابت  9999تا  -9999 0
تعریف شده در  1تنظیمات ثابت  (تعیین شده توسط بیت)  65535تا  0 0

 P44.38  بیت

تعریف شده در  2تنظیمات ثابت  شده توسط بیت)(تعیین   65535تا  0 0
 P44.39 بیت

تعریف شده در  3تنظیمات ثابت  (تعیین شده توسط بیت)  65535تا  0 0
 P44.40 بیت

تعریف شده در  4تنظیمات ثابت  (تعیین شده توسط بیت)  65535تا  0 0
 P44.41 بیت

 ی استبلوک منطق یورود ای ریمرجع انتخاب متغ یثابت برا اتمیتنظ
  

  
پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  گروه برنامھ نویسی واحد تاخیر 

- 
. مقدار شمارش شده قبل از ضریب  فقط قابل مشاھده است

گیربکس الکترونیکی یعنی تعداد پالسھای دریافت شده توسط 
 بیتی)  32( 1سخت افزار 

 r45.00  1مقدار ورودی کانتر 

. مقدار شمارش شده پس از ضریب  استفقط قابل مشاھده  -
 r45.02  1مقدار شمارش شده کانتر   بیتی)  32گیربکس الکترونیکی  (

1000 
   429467295تا  1

پس از ضریب گیربکس ( 1ھنگامی مقدار شمارش شده ، کانتر
  مؤثر می شود DOالکترونیکی) بھ این مقدار برسد، تابع 

 P45.04  1مقدار تنظیم شده کانتر 

429496
7295 

  429467295تا  1
پس از ضریب گیربکس ( 1مقدار ماکزیمم تنظیم شده کانتر

 الکترونیکی)
 P45.06  1ماکزیمم مقدار کانتر 

1 

   65535تا  1
= مقدارورودی  1مقدار شمارش شده کانتر

×1کانتر
صورت کسر  ضریب گیربکس الکترونیکی 
  مخرج کسر ضریب گیربکس الکترونیکی

الکترونیکی صورت کسر دنده 
 P45.08  1کانتر 

مخرج کسر دنده اکترونیکی    65535تا  1 1
 P45.09  1کانتر 

رونیکی می ضریب گیربکس الکتبیتی با  32،یک شمارنده چندکاره  1کانتر داخلی می باشد، کانتر 2دارای  IR610اینورتر 
ھ عنوان برا  1ضریب گیربکس الکترونیکی می باشد. حالا کانتر بیتی بدون تابع 16یک شمارنده معمولی  2باشد، کانتر

  نمونھ در نظر بگیرید تا بھ طور مختصر عملکرد و کاربرد آن را توضیح داده شود.    
قدار مھنگامی  کند ، یم افتی" در1 کانتر یورود" DI  مربوط بھ عملکرد نالیترم قیپالس را از طر گنالیس 1کانتر

 ھنگامی د،مؤثر می شو " بھ مقدار تنظیمی رسیده 1کانتر"  DO، تابع  می رسد،(P45.04)شمارش شده بھ مقدار تنظیم شده 
شمارش را  دشروع مجد ای دیشمارش را متوقف کن ایکھ آ دی، انتخاب کن )(P45.06 دیمقدار شمارش بھ حداکثر مقدار رسکھ 

عملکرد  DI نالیکھ ترم یشود. ھنگام میتنظ DI نالیتواند توسط ترم یم نیھمچن کانتر. دیکن میتنظ P45.13مطابق با 
  شود. یم تنظیم مجدد 1 کانتراست ،  ترمینال مجاز" است و 1 تنظیم مجدد کانتر"

  بھ شکل زیر است: 1عملکرد کانتر  P45.04=3   ،P45.08=3  ،P45.09=1بطور مثال : 
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ند مان ییلکردھاتواند علاوه بر عملکرد شمارش ، عم ی، م بھ طور واقع بینانھ  گیربکس الکترونیکیضریب  میبا تنظ 1کانتر
  خاص استفاده کند. یدر برنامھ ھا یریتواند از انعطاف پذ یطول ثابت را تحقق بخشد و کاربر م

  
  

 r45.10  2مقدار شمارش شده کانتر  فقط قابل مشاھده است -

1000 
   65535تا  1

 electronicپس از ( 1مقدار شمارش شده ، کانتروقتی 
gear بھ این مقدار برسد، تابع (DO مؤثر می شود 

 P45.11  2مقدار تنظیم شده کانتر 

 P45.12  2ماکزیمم مقدار کانتر  1مقدار ماکزیمم تنظیم شده کانتر  65535تا  1  65535

001 

  یکان : روش توقف
  مقدار شمارش : توقف شمارش پس از رسیدن بھ ماکزیمم0
: تنظیم مجدد پس از رسیدن بھ ماکزیمم مقدار 1

  شمارش،شمارش مجدد از صفر
  دھگان : عملکرد پس از رسیدن کانتر بھ مقدار تنظیمی

  : ادامھ کار0
  : توقف آزاد1
  : توقف با شیب2
  : توقف اضطراری3

  صدگان : انتخاب ذخیره سازی ھنگام خاموشی 
  شده ھنگام خاموشی: عدم ذخیره سازی مقدار شمارش 0
 : ذخیره سازی مقدار شمارش شده ھنگام خاموشی1

 P45.13  1کنترل کانتر 

100 

  یکان : روش توقف
  : توقف شمارش پس از رسیدن بھ ماکزیمم مقدار شمارش0
: تنظیم مجدد پس از رسیدن بھ ماکزیمم مقدار 1

  شمارش،شمارش مجدد از صفر
  دار تنظیمیدھگان : عملکرد پس از رسیدن کانتر بھ مق

  : ادامھ کار0
  : توقف آزاد1
  : توقف با شیب2
  : توقف اضطراری3

  صدگان : انتخاب ذخیره سازی ھنگام خاموشی 
  : عدم ذخیره سازی مقدار شمارش شده ھنگام خاموشی0
 : ذخیره سازی مقدار شمارش شده ھنگام خاموشی1

 P45.14  2کنترل کانتر 

نمونھ نمودار  : ھنگامی کھ مقدار کانتر از حداکثر مقدار بیشتر است،بھ عنوان2و 1عملکرد گذشتن از مقدار تنظیمی کانتر
  زیر:
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پیش 
  پارامتر توضیح تنظیمات  فرض

  2پارامتر پایھ موتور  گروه 60
 P60.00     2حالت کنترلی موتور   است  P00.04مشابھ  0
 P60.01  حد بالا فرکانس  است  P01.07مشابھ  0

50.00H
Z (P01.09)  حد پایین فرکانس تا(P01.06) حد بالا تنظیم دیجیتالی فرکانس ماکزیمم فرکانس  P60.02 

0 

  است 1: مشابھ موتور 0
  3سرعت  : زمان شیب افزایش وکاھش1

می تواند بین زمان  2ید، موتوررا انتخاب کن 1ھنگامی کھ 
ترمینال  55با کد عملکرد  4و 3سرعت  شیب افزایش وکاھش

DI  ویا با تغییر فرکانس خروجی ومقایسھ با   P60.06 و  
P60.05 تغییر دھید 

انتخاب زمان افزایش وکاھش 
 P60.04  سرعت

تغییر فرکانس زمان افزایش   ماکزیمم فرکانس (P01.06)تا    0.00Hzاز 0
 P60.05  سرعت

0.00HZ 0.00ازHz    تا(P01.06) تغییر فرکانس زمان کاھش  ماکزیمم فرکانس
 P60.06  سرعت

  2پارامتر پایھ موتور  گروه 61
  است 11مشابھ پارامترھای گروه  61پارامترھای گروه 

  2کنترل موتور   V/Fپارامتر  گروه 62
  است 12مشابھ پارامترھای گروه  62پارامترھای گروه 

  2پارامتر کنترل وکتور موتور  گروه 63
  است 13مشابھ پارامترھای گروه  63پارامترھای گروه 
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 آلارم ها:

شماره  لارمآنام 
 لارمآ

 راه حل  دلیل آلارم نمایش

  آلارم
 Er. SC 1  اتصال کوتاه

 : الکتروموتور ایراد فنی دارد1

 : کابل ایراد فنی دارد2

:فاصلھ بین موتور و اینورتر بیشتر از 3
 حد مجاز است

   IGBT: اینورتر مشکل فنی دارد 4

موتور را سیم بندی و اتصالات : 1
 چک کنید.

:اھم کلافھای موتور را بررسی 2
  کنید

کابل قدرت موتور را بررسی  :3
  کنید

در صورت زیاد بودن فاصلھ  :4
  استفاده کنیداز راکتور 

:مقاومت ترمز و اتصالات آنرا 5
  بررسی کنید

  

  اضافھ جریان

در زمان راه 
 اندازی

2 Er.OC1 

:  خروجی اینورتر اتصال کوتاه شده 1
  است.

: اتوتیونینگ و اطلاعات موتور را 2
  .مجدد بررسی کنید

 : شیب راه اندازی بسیارکم است.3

  : تنظیمات تورک بوست در مد 4
V/f.مشکل دارد  

  : ولتاژ ورودی بسیار کم است.5

: بار بصورت ناگھانی در شیب راه 6
  اندازی اضافھ شده است.

: توان اینورتر کمتر از توان موتور 7
  است.انتخاب شده 

 

: اتصالات موتور و کابل ھا را 1
  بررسی کنید

: با وارد کردن اطلاعات صحیح 2
پلاک موتور مجددا عمل 
  اتوتیونینگ را اجرا کنید.

: شیب راه اندازی را افزایش 3
  دھید.

ً را مجدد تقویت گشتاور: 4  ا
  بررسی کنید

  :ولتاژ ورودی را بررسی کنید.5

 speed: اینورتر را در حالت 6
search  قرار داده و مجددا راه

  اندازی کنید

: توان اینورتر را با تغییر آن 7
  افزایش دھید.



 

78 
 

شماره  لارمآنام 
 لارمآ

 راه حل  دلیل آلارم نمایش

  اضافھ جریان

 در زمان وقف
3 Er.OC2 

:  خروجی اینورتر اتصال کوتاه شده 1
  است.

: اتوتیونینگ و اطلاعات موتور را 2
  .مجدد بررسی کنید

 : شیب توقف بسیار کوتاه است.3

  : تنظیمات تورک بوست در مد 4
V/f.بررسی گردد  

  : ولتاژ ورودی بسیار کم است.5

: توان اینورتر کمتر از توان موتور 6
  انتخاب شده است.

 

: اتصالات موتور و کابل ھا را 1
  بررسی کنید

: با وارد کردن اطلاعات صحیح 2
پلاک موتور مجددا عمل 
  اتوتیونینگ را اجرا کنید.

  افزایش دھید.: شیب توقف را 3

: تورک بوست را مجدد بررسی 4
  کنید

  :ولتاژ ورودی را بررسی کنید.5

 coast : اینورتر را در حالت 6
  برای حالت شفت آزاد قرار دھید.

: توان اینورتر را با تغییر آن 7
  افزایش دھید.

  اضافھ جریان

حالت کار در
  عادی

4 Er.OC3 

:  خروجی اینورتر اتصال کوتاه شده 1
  است.

: اتوتیونینگ و اطلاعات موتور را 2
  .مجدد بررسی کنید

  : تنظیمات تورک بوست در مد 3
V/f.بررسی گردد  

  : ولتاژ ورودی بسیار کم است.4

: توان اینورتر کمتر از توان موتور 5
  انتخاب شده است.

 

: اتصالات موتور و کابل ھا را 1
  بررسی کنید

: با وارد کردن اطلاعات صحیح 2
مجددا عمل پلاک موتور 

  اتوتیونینگ را اجرا کنید.

: تورک بوست را مجدد بررسی 3
  کنید

  :ولتاژ ورودی را بررسی کنید.4

 coast : اینورتر را در حالت 5
  برای حالت شفت آزاد قرار دھید.

  اضافھ ولتاژ در 
 Er.OU1 5  زمان راه اندازی

: ولتاژ ورودی بیشتر از حد مجاز 1
  است.

  است: اینرسی بار زیاد 2

  : شیب راه اندازی کم  است3

  : کابل قدرت و موتور مشکل داند.4

 

: ولتاژ ورودی را بررسی و 1
  اصلاح کنید.

  نصب کنید. dc: راکتور 2

: مقاومت ترمز و یا واحد ترمز 3
  خارجی مناسب نصب کنید.

: شیب راه اندازی را افزایش 4
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شماره  لارمآنام 
 لارمآ

 راه حل  دلیل آلارم نمایش

  اضافھ ولتاژ 
 Er.OU2 6  در زمان توقف

ورودی بیشتر از حد مجاز : ولتاژ 1
  است.

  : اینرسی بار زیاد است2

  : شیب توقف کم است3

  : کابل قدرت و موتور مشکل دارند.4

 

 

: ولتاژ ورودی را بررسی و 1
  اصلاح کنید.

  نصب کنید. dc: راکتور 2

: مقاومت ترمز و یا واحد ترمز 3
  خارجی مناسب نصب کنید.

را افزایش دھید و یا  توقف: شیب 4
 در حالت شفت آزاد قرار دھید.

  اضافھ ولتاژ 
 Er.OU3 7 درسرعت ثابت

: ولتاژ ورودی بیشتر از حد مجاز 1
  است.

  : اینرسی بار زیاد است.2

  : شیب توقف یا راه اندازی کم است.3

: کابل قدرت و الکتروموتور مشکل 4
  دارند.

 

: ولتاژ ورودی را بررسی و 1
  کنید.اصلاح 

  نصب کنید. dc: راکتور 2

: مقاومت ترمز و یا واحد ترمز 3
  خارجی مناسب نصب کنید.

را و یا راه اندازی   توقف: شیب 4
 افزایش دھید

ولتاژ ورودی 
  کمتر

از حد مجاز 
  است

8 1vEr.L 1.تغذیھ ورودی مشکل دارد :  
: اتصالات تغذیھ ورودی را 1

  چک کنید.

  را بررسی کنید 23.00P: تابع2
 

 2vEr.L 9  ولتاژ کم است
  : تغذیھ ورودی مشکل دارد.1

. اینورتر دارای مشکل سخت افزاری 2
  است.

: اتصالات تغذیھ ورودی را 1
  چک کنید.

  را بررسی کنید p23.00: تابع2

  اضافھ بار 
 Er. oL 10 اینورتر

: بار روی موتور بیش از حد مجاز 1
  است.

: اینرسی بار در زمان شروع و توقف 2
  بیش از حد مجاز است.

  مناسب نبوده است. اینورتر: انتخاب 3

. اضافھ بار در فرکانس پایین وجود 4

: بار روی موتور را متعادل 1
  کنید.

: شیب راه اندازی و توقف را 2
 تنظیم کنید.

  : اتوتیونینگ انجام دھید.3
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شماره  لارمآنام 
 لارمآ

 راه حل  دلیل آلارم نمایش

  اضافھ بار 
 Er.oL1 11 روی موتور

مجاز : بار روی موتور بیش از حد 1
  است.

: اینرسی بار در زمان شروع و توقف 2
  بیش از حد مجاز است.

  مناسب نبوده است. اینورتر: انتخاب 3

. اضافھ بار در فرکانس پایین وجود 4
  دارد.

: تنظیمات پارامترھای موتور بدرستی 5
 صورت نگرفتھ است.

: بار روی موتور را متعادل 1
  کنید.

: شیب راه اندازی و توقف را 2
 م کنید.تنظی

  : اتوتیونینگ انجام دھید.3

: موتور با توان بالاتر انتخاب 4
  کنید

  برق سھ فاز
ورودی مشکل 

 دارد
12 Er.iLP 

: یکی از فازھای تغذیھ ورودی 1
  اینورتر قطع است.

  : اینورتر مشکل سخت افزاری دارد.2

  : تغذیھ ورودی را بررسی کنید1

  : اینورتر را بررسی کنید.2

  یکی از فازھای

خروجی موتور 
  قطع است

13 LPEr.o 

: کابل اتصال موتور بھ اینورتر 1
  بررسی شود.

  : موتور دو فاز شده است.2

 مشکل فنی دارد. اینورتر: 3

: موتور و اتصالات را بررسی 1
  کنید.

 IGBTدمای  

بیش از حد جاز 
  است.

14 Er. oH 

 : دمای محیط بیش از حد مجاز است.1

 : فن از کار افتاده است.2

اینورتر ایراد  IGBTسنسور دمای : 3
 فنی دارد.

  : دمای محیط را کاھش دھید1

: سخت افزار اینورتر را 2
  بررسی کنید.

  موتور 
  بیش از حد گرم

 شده است

16 Er. oH3 
  : موتور بیش از حد گرم شده است.1

  : سنسور دمای موتور مشکل دارد.2

  : فن موتور را بررسی کنید.1

را بررسی : موتور و بار آن 2
  کنید.

  اتصال کوتاه

  با زمین
18 GFEr. 

  : کابل و اتصالات آن مشکل دارند.1

: موتور دارای ایراد سخت افزاری 2
  است.

  : موتور را اھم چک کنید.1

: کابل و اتصالات را بررسی 2
  کنید.

  سنسور دمای 
اینورتر مشکل 

 دارد.
20 Er.tCK 

  : دمای محیط بسیار کم است.1

دارای مشکل سخت افزاری : اینورتر 2
  است.

: اینورتر را برای بررسی 1
  ارسال کنید
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شماره  لارمآنام 
 لارمآ

 راه حل  دلیل آلارم نمایش

  مشکل در 
اندازه گیری 

  جریان
21 Er.CUr 1 اینورتر دارای مشکل سخت افزاری :

  است.
لطفا با شرکت تماس حاصل : 1

  فرمایید.

انکودر قطع 
 Er.PGL 22  است

: تنظیمات پارامترھای انکودر مشکل 1
  دارد.

مشکل سخت افزاری : انکودر دارای 2
  است.

: انکودر و کابل مربوطھ را 1
  بررسی کنید.

: تنظیمات پارامترھای مربوط بھ 2
  انکودر را مجددا بررسی کنید.

  موتور سرعت 
بیش از حد مجاز 

 دارد
25 Er. oS 

 : تنظیمات انکودر صحیح نیست.1

: تنظیمات پلاک موتور و اتوتیونینگ 2
 صحیح نیست.

 

افزاری انکودر و : تنظیمات نرم 1
  پلاک موتور بررسی شود.

  : مجددا اتوتیونینگ انجام دھید.2

  در انجام 1خطا 
 .UtEr 27 اتوتیونینگ

 : تنظیمات انکودر صحیح نیست.1

: تنظیمات پلاک موتور و اتوتیونینگ 2
 صحیح نیست.

: تنظیمات نرم افزاری انکودر و 1
  پلاک موتور بررسی شود.

  انجام دھید.: مجددا اتوتیونینگ 2

: جریان کاری اینورتر کمتر از حد Er. LL 1 31  بی باری
 مجاز است

: بار و تنظیمات مربوط بھ آن 1
  بررسی شود

  ایراد در خواندن 
: اینورتر در خواندن اطلاعات حافظھ Er.EEP 1 32  حافظھ اینورتر

  داخلی مشکل دارد.
: لطفا با شرکت تماس حاصل 1

  فرمایید.

  ارتباطایراد در 
 Er.485 34 485مدباس 

 : تنظیم پارامترھا مشکل دارد.1

: آدرس ھای ارتباطی بدرستی انتخاب 2
  نشده اند.

: کابل و اتصالات مدباس مشکل سخت 3
  افزاری دارد.

  : اتصالات بررسی شود1

: پارامترھای و شماره 2.
  رجیسترھای مربوطھ چک شود.
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  : مدباس2پیوست 
قابلیت را فراھم میکند کھ شما با کمک شبکھ مدباس تمام پارامترھای اینورتر را دسترسی داشتھ باشید.  این Vortex اینورتر 

  لطفا در صورت نیاز جدول پیوست را مطالعھ فرمایید.

 توضیحات آدرس

0x0000 ~ 0x6363 

  
ر در گروه پارامتبیت پایین بمعنی شماره ھر  8است و  99تا  0بیت بالا بمعنی گروه پارامترھا از  8

  مربوطھ است. لطفا بھ مثالھای زیر دقت کنید.
اعداد در مبنای   0x0613آدرس مدباس برابر خواھد بود   06.19: برای پارامتر 1مثال 

  ھگزادسیمال ھستند.
اعداد در مبنای   0x1B06آدرس مدباس برابر خواھد بود    27.06: برای پارامتر 2مثال

  ھگزادسیمال ھستند
دسیمال اعداد در مبنای ھگزا  0x280Fآدرس مدباس برابر خواھد بود   40.15برای پارامتر : 3مثال
 ھستند

آدرس ھای مخصوص در 
  ارتباط مدباس

0x7000 

Communication command.The values and functions are as follows： 

0x0000：disable command ； 

0x0001：forward running； 

0x0002：reverse running； 

0x0003：forward jog； 

0x0004：reverse jog； 

0x0005：free stop； 

0x0006：decelerating stop； 

0x0007：immediate stop； 

0x0008：fault reset； 

0x7001 

Communication speed given. The unit of this register can be set by 
P30.14。 

0.01%（-100.00% ~ 100.00%） 

0.01Hz（0 ~ 600.00Hz） 

1Rpm（0 ~ 65535Rpm） 

0x7002 CommunicationTorque given.0.01%（-300.00% ~ 300.00%） 

0x7003 
Communication upper frequency given. The unit of this register can be set 
by P30.14. 
Different units range same as 0x7001. 

0x7004 Torque mode speed limit. The unit of this register can be set by P30.14. 
Different units range same as 0x7001. 

0x7005 Electric torque limit 0.1%（0~300.0%） 

0x7006 Power generation torque limit 0.1%（0~300.0%） 

0x7007 PID setting source.0.01%（-100.00% ~ 100.00%） 

0x7008 PID feedback source 0.01%（-100.00% ~ 100.00%） 

0x7009 VF separation voltage given.0.1%（0~ 100.0%） 
0x700A External fault setting 
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  : جدول انتخاب مقاومت ترمز3پیوست

380V سھ فاز 

Model 

Recommend power of braking 
resistor 

（10%braking frequency） 

Recommend 
resistance value 

of braking 
resistor 

Braking unit 

IR610-R75GT4B 100W ≥ 200Ω 
 IR610-1R5GT4B 150W ≥ 180Ω داخلی

IR610-2R2GT4B 300W ≥ 180Ω 
IR610-4R0G/5R5PT4B 500W ≥ 90Ω 
IR610-5R5G/7R5PT4B 800W ≥ 60Ω 

 داخلی

 

IR610-7R5G/011PT4B 1000W ≥ 60Ω 
IR610-011G/015PT4B 1.2KW ≥ 25Ω 
IR610-015G/018PT4B 1.5KW ≥ 25Ω 
IR610-018G/022PT4B 2.0KW ≥ 18Ω 
IR610-022G/030PT4B 2.5KW ≥ 18Ω 
IR610-030G/037PT4 3.0KW ≥ 12Ω 
IR610-037G/045PT4 3.7 KW ≥ 15Ω 
IR610-045G/055PT4 4.5 KW ≥ 8Ω 
IR610-055G/075PT4 5.5 KW ≥ 6Ω 
IR610-075G/090PT4 7.5 KW ≥ 6Ω 
IR610-090G/110PT4〜 
IR610-710GT4 

 خارجی برحسب بار و توان ترمز
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  اینورتر: جدول جریان هاي 4پیوست 

  مدل              

ظرفیت 
 توان

)KVA( 

جریان 
 ورودی

)A( 

)A(موتور  جریان خروجی
 سازگار

)KW( 

 فریم
واحد 
 بار سبک بار سنگین ترمز

50/60Hz ,  380-480V : سھ فاز 

IR610-R75GT4B 1.5 3.4 2.5 4.2 0.75 

Aفریم 

 داخلی

IR610-1R5GT4B 3 5 4.2 5.6 1.5 
IR610-2R2GT4B 4 5.8 5.6 9.4 2.2 
IR610-4R0G/5R5PT4B 5.9 10.5 9.4 13.0 3.7 
IR610-5R5G/7R5PT4B 8.9 14.6 13.0 17.0 5.5 

Bفریم IR610-7R5G/011PT4B 11 20.5 17.0 23.0 7.5 
IR610-011G/015PT4B 17 26.0 25.0 31.0 11 

 
Dفریم 

 داخلی
IR610-015G/018PT4B 21 35.0 32.0 37.0 15 
IR610-018G/022PT4B 24 38.5 37.0 45.0 18.5 
IR610-022G/030PT4B 30 46.5 45.0 57.0 22 
IR610-030G/037PT4 40 62.0 60.0 75.0 30 

Eفریم 

  اختیاری

IR610-037G/045PT4 50 76.0 75.0 87.0 37 
IR610-045G/055PT4 60 92.0 90.0 110.0 45 

Fفریم IR610-055G/075PT4 75 113.0 110.0 135.0 55 
IR610-075G/090PT4 104 157.0 152.0 165.0 75 

Gفریم IR610-090G/110PT4 112 170.0 176.0 210.0 90 

 خارجی

IR610-110G/132PT4 145 220.0 210.0 253.0 110 Hفریم 

IR610-132G/160PT4 170 258.0 253.0 304.0 132 
Iفریم 

IR610-160G/185PT4 210 320.0 304.0 360.0 160 
IR610-185G/200PT4 245 372.0 360.0 380.0 185 

Jفریم 
IR610-200G/220PT4 250 380.0 380.0 426.0 200 
IR610-220G/250PT4 280 425.0 426.0 465.0 220 

Kفریم 
IR610-250G/280PT4 315 479.0 465.0 520.0 250 
IR610-280G/315PT4 350 532.0 520.0 585.0 280 

Lفریم 
IR610-315G/355PT4 385 585.0 585.0 650.0 315 
IR610-355G/400PT4 420 638.0 650.0 725.0 355 

Mفریم 
IR610-400G/450PT4 470 714.0 725.0 820.0 400 
IR610-450G/500PT4 530 800.0 820.0 / 450 
IR610-500G/560PT4 580 880.0 900.0 / 500 
IR610-560G/630PT4 630 950.0 980.0 / 560 

Nفریم IR610-630GT4 710 1080 .1120 / 630 
IR610-710GT4 790 1200 1260 / 710 
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   50/60Hz ,  220Vتکفاز :
IR610-R40GS2 1.3 6.0 3.2 5.6 0.4 

Aفریم 

 داخلی

IR610-R75GS2 2.4 11.0 5.6 8.0  0.75 

IR610-1R5GS2 3.5 15.0 8.0 10.6 1.5 

IR610-2R2GS2 5.5 25.0 10.6 14.0 2.2 

IR610-4R0GS2 7.7 35.0 17.0 23.0 4.0 Bفریم 
IR610-5R5GS2 8.9 53.0 25.0 31.0 5.5 

Cفریم 
IR610-7R5GS2 11 67.0 32.0 37.0 7.5 

 

: جدول ابعاد اینورترھا5پیوست   

 

 

 C (0.75KW-15KW)تا  A ابعاد  فریم  3-5شکل  

 

 

 G (18.5KW-90KW)تا  D ابعاد  فریم  3-6شکل  
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 J (110KW-250KW)تا H ابعاد  فریم  3-8شکل  

 

 

 J (280KW-315KW)تا  K ابعاد  فریم  3-8شکل  
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 N (315KW-710KW)تا  K ابعاد  فریم  3-9شکل  

 

 

Table 3-1  IR610 series appearance and installation dimension 

SIZE 
Appearance and installation dimension（mm） 

A B B2 H H1 H2 W D Φd 
Mounting 
screws 

0.75KW-4KW 87 206.5 / 215 / / 100 170 ø5.0 M4X16 

5.5KW-7.5KW 113 239.5 / 250 / / 130 180 ø5.0 M4X16 

11KW-15KW 153 299 / 310 / / 170 193 Ø6.0 M5X16 

18.5KW-22KW 165 350 / 370 335 / 210 205 Ø6.0 M5X16 

30KW-37KW 218 438 / 452.5 424 / 260 230 Ø7.0 M6X16 

45KW-55KW 250 535 / 555 520 / 320 275 Ø10.0 M8X20 

75KW-90KW 280 620 / 640 605 / 350 290 Ø10.0 M8X20 

110KW 280 695 915 715 660 935 370 313 Ø11.0 M8X25 

132KW-160KW 280 705 925 725 670 945 360 338 Ø11.0 M8X25 

185KW-200KW 360 795 1145 816 762 1166 490 358 Ø11.0 M10X25 

220KW-250KW 
360 795 1145 816 762 1166 490 358 Ø11.0 M10X25 

Flooring mounting:H2*W*D=1166*490*358 

280KW-315KW 
450 1045 1495 1075 1005 1560 550 450 Ø13.0 M12X30 

Flooring mounting:H2*W*D=1560*550*450 

355KW-400KW 
630 1013 1425 1045 970 1495 730 450 Ø13 M12×30 

Flooring mounting:H2*W*D=1495*730*450 

450KW-500KW 
660 1063 1505 1095 1020 1575 785 450 Ø13 M12×30 

Flooring mounting:H2*W*D=1575*785*450 

560KW-710KW Only for Flooring mounting:H2*W*D=1800x1080x500 M12×30 
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 IR233و سری  IR610پارامتر ھای پرکاربرد سری 
 پارامتر توضیح تنظیمات پیش فرض

0 

  : غیر فعال0
کارخانھ بجز پارامترھای  ھ تنظیمات:بازگشت ب11

موتور و پارامترھای اتوتیونینگ و پارامترھای 
  کارخانھ

  :بازگشت پارامترھا بھ تنظیمات کارخانھ12
 :پاک کردن حافظھ آلارم ھا 13

 P00.03 ریست کردن

0 
0 :V/F 
  :  کنترل برداری بدون سنسور1
 دروکنترل برداری حلقھ بستھ با انک :2

 P00.04  حالت کنترلی موتور

0 
  : صفحھ کلید0
  : ترمینال ورودی1
  : شبکھ 2

 P00.06  منبع فرمان راه اندازی

0 

  : صفحھ کلید 0
    1AI1: آنالوگ ورودی 1
   AI2  2: آنالوگ ورودی 2
(کارت توسعھ ورودی  AI3  3: آنالوگ ورودی 3

  آنالوگ)
(کارت توسعھ ورودی  AI4  4: آنالوگ ورودی 4

  آنالوگ)
  HDI : ورودی پالس سرعت بالا5
  : سرعت چند مرحلھ ای6
  : شبکھ7
8 :PID 
9 :PLC Simple  

 (A)انتخاب منبع اصلی فرکانس 

P01.00 

50.00Hz  10.00  600.00تا Hz     ماکزیمم فرکانس  P01.06 
50.00Hz حد پایین فرکانسP01.09)  ماکزیمم فرکانس ) تا

P01.06)(  
 P01.08  حد بالا فرکانس

  بستگی بھ
  مدل دارد

  دارد P03.16مقدار تنظیمی بستگی بھ 
 s 30.00تا  0.01باشد       P03.16 = 2 اگر
 s 300.0تا    0.1    باشد   P03.16 = 1 اگر
  s 3000تا       1باشد       P03.16 = 0 اگر

 P03.01  1زمان افزایش سرعت 

  بھ بستگی
 P03.02  1زمان کاھش سرعت   مدل دارد

 P11.02  توان نامی موتور  800.0kWتا  0.1kW  بستگی دارد
 P11.03  ولتاژ نامی موتور 2000Vتا 10V  بستگی دارد
         0.01Aباشد واحد جریان  > 30KW  P11.02اگر بستگی دارد

 P11.04  جریان نامی موتور  0.1Aباشد واحد جریان  ≤ 30KW  P11.02اگر
50.00Hz  1.00ازHz 600.00از  تاHz  فرکانس نامی موتور  P11.05 
 P11.06  سرعت نامی موتور      60000RPMتا 1 بستگی دارد

 


