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 پیشگفتار

 .از این که محصولات ما را انتخاب کرده اید متشکریم

متغیر سری  فرکانس  آسنکرون  VX7درایوهای  القایی  موتورهای  دور  کنترل  داAC  جهت  مغناطیس  سنکرون    م ئ و 

(PMSM  )   به صورت کنترل برداری با استفاده از پیشرفته ترین فن آوری کنترل برداری بدون فیدبک سرعت ویا با

قابلیت اطمینان و سازگاری با    EMC  همچنینو DSP فیدبک سرعت )انکودر های متنوع ( توسط میکروکنترل های  

 با کاربرد های انعطاف پذیر ساخته می شوند.  ،محیط های صنعتی

بروز می باشدو کنترل سرعت    ،های پیشرفته در بازار جهانی درایو مشابه    VX7 سری های  درایو رل برداریعملکرد کنت

را برآورده سازد. در ضمن با توجه به قابلیت کنترل    های صنعتیو گشتاور یکپارچه آن می تواند نیازهای مختلف کاربرد

اده گردد. در عین حال ، عملکرد پایدار در مقابل خطای  میتواند بعنوان سرو درایو و کنترلر اسپیندل استف  ،موقعیت

سازگاری قوی با نویز های مغناطیسی شبکه و شرایط محیطی مانند  دما ، رطوبت و گرد و غبار را    ،الکتریکی شبکه

    .مطابق با استانداردهای روز درایو ها را تضمین می کند

با سخت افزار ماژولار بیشتر برنامه های کاربردی صنعتی که نیازمند دقت و پاسخ مناسب در    VX7درایو های سری  

  PROFIBUSو    Modbusکنترل سرعت وکنترل گشتاور است را تامین میکند. در ضمن قابلیت کنترل در شبکه های  

برنامه های کاربردی متنوع شامل     Ethernetو    CANopenو   ه ، کنترل سنکرون  ساد   PLCرا دارد وهمچنین  

برنامه کاربردی اسپیندل و همچنین کنترل سرعت سنکرون در صنایع کاغذ و چاپ    ، موقعیت مکانی پروسه های تولید  

دارای ورودیهای کارت    ،وشیشه و...را داراست و بصورت استاندارد علاوه بر ورودی و خروجی های آنالوگ و دیجیتال

 را داراست. ABرل سرعت و موقعیت پالس و ورودی های کنت  incrementalانکودر 

با قابلیت   ورودی / خروجی  نرم افزاری  و تاخیر در باز و بسته شدن    فانکشنپروگرام    های  قابلیت تنظیم و  بصورت 

مشترک جهت سازگاری با فرامین     24+مشترک یا   بصورت زمین، که میتواند  سخت افزاری  مشترک سوئیچ ها بصورت  

PLC  مجازیورودی و خروجی ها دیجیتال بصورت    فانکشنقابلیت    .پروگرام گردد  ها  (Virtual    قابلیت دریافت دو ،)

در کنترل   Sleepبا خاصیت   PIDتابع قدرتمند    انها، Maxویا  Minرفرنس سرعت و توابع ریاضی جمع و تفریق و  

ر کشش با کارکرد در  سرعت حلقه بسته جهت تثبیت کمیت های فیزیکی پروسه های صنعتی ، تابع کنترل گشتاو

سرعت  -نواحی موتوری و ژنراتوری و محدود کننده های سرعت در دوجهت گردش و توابع مختلف منحنی های گشتاور 

و کنترلرهای محدودکننده سرعت رزونانس فیزیکی بار و درایو ،   اشاره کرد. این برنامه ها به جهت   SVPWMدر مد 

بالای سری   بهبود پروسه های تولید با قابلیت اطمینان سیستم ها می  موجب کاهش ه  VX7کنترل پذیری  زینه و 

 گردد.

سری  تداخل   VX7 درایو  تضعیف  و  کم  نویز  تحقق  ضمن  قوی،  الکترومغناطیسی  تداخل  ازعدم  اطمینان  برای 

 .الکترومغناطیسی در موقعیت های کاربردی ، از طراحی سازگاری الکترومغناطیسی استفاده می کند

نمای جامع نصب و پیکربندی درایو ، تنظیم پارامترها ، راهکارهای صنعتی توابع کنترلی و تشخیص  این کتابچه راه

لطفاً قبل از نصب، این کتابچه راهنما    .عیب و نگهداری روزانه و اقدامات احتیاطی مرتبط را به مشتریان ارائه می دهد

به درستی نصب و راه اندازی شده است تا از   VX7 سری   درایو را به دقت مطالعه کنید تا اطمینان حاصل نمایید که

   .عملکرد عالی آن مطمئن شوید
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 .مان را بدون اطلاع قبلی بروز رسانی نماید شرکت ما این حق را برای خود محفوظ می داند که اطلاعات محصولات

 

 

 .  میشودو همچنین خسارات مالی عدم توجه به این علامت در موارد تاکیدی موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی 

 

 

خوداری  یا نصب آسیب  دیده است   که به هنگام حمل ونقل و اقدام به راه اندازی دستگاهی  از ▪

 به فروشنده اطلاع دهید. موضوع را  و نموده  

نا   ▪ آشنا با برق میتواند حادثه ساز باشد. هرگونه دستکاری قطعات با  نصب اینورتر توسط افراد 

 خسارت جانی  شخص میگردد.برق گرفتگی و موجب    ،بدون شناخت  ولتاژ بالادر داخل دستگاه

پنج دقیقه  حداقل  به هنگام سرویس یا تعمیر دستگاه ، همواره پس از بی برق کردن اینورترها   ▪

 . جهت تخلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

در   برق سه فاز متصل نکنید (،  U,V,W کنترل دور) مراقب باشید اشتباها به ترمینال خروجی  ▪

 غیر اینصورت درایو آسیب می بیند. 

توجه کنید    و سیم زمین را به ترمینال یا پیچ بدنه متصل نمائید.  نموده  را ارت    دستگاهحتما   ▪

 درایوها جریان نشتی به زمین دارند.

 دازی کنترل دور دفترچه راهنما را مطالعه نمائید. از راه ان قبللطفا   ▪

 
 اخطار 

 اخطار 
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 ملاحضات ایمنی  -1

و تمام نکات   د یکتابچه راهنما را با دقت بخوان  نی ا ر یفرکانس متغ و یدرا سیو سرو ی، نصب ، راه انداز ییقبل از جابجا 

به   یکیمرگ رخ دهد و صدمه الکتر  ای  ی جسم ب یگرفتن ممکن است آس دهی . در صورت ناددیرا دنبال کن یمنیا

نکردن موارد   تی رعا لیخسارت به دستگاه ها به دل  ای  یخراب  ای  یهرگونه صدمه جسم اگر کنترل دور وارد شود.

در قبال خسارات وارده ندارد و ما از   یتیگونه مسئول چیدر کتابچه راهنما رخ دهد ، شرکت ما ه یمنیا یاطیاحت

 بود.  میوجه متعهد نخواه چیبه ه  یلحاظ قانون 

 تعریف ایمنی -1-1

 مرگ رخ دهد.  یحت ا ی  ی جسم یجد ب یالزامات مربوطه ، ممکن است آس تی : در صورت عدم رعاخطر

 صدمه به دستگاه ها وارد شود   ای  یکیز یف بیالزامات مربوطه ، ممکن است آس ت ی: در صورت عدم رعا هشدار

 ممکن است رخ دهد. ی کیزیف ب یالزامات مربوطه ، آس تی : در صورت عدم رعاتوجه

افرادی که روی دستگاه کار می کنند باید در دوره های حرفه ای آموزش برق و  : متخصص برق واجد الشرایط

مراحل و الزامات نصب ، راه اندازی و   آشنایی با کلیه همچنین و فنی داشته باشند گواهینامه گذرانده وایمنی 

ی و آسیب به اشخاص و دستگاه  ز بروز هرگونه وضعیت غیر ایمنکنترل دور داشته باشند تا انگهداری دستگاه 

   جلوگیری بعمل آید.

 علام خطراعلامت های  -1-2

به شما گوشزد می  در مورد شرایطی که منجر به آسیب جدی یا خرابی و یا صدمه به تجهیزات می شود ، علامت ها 

کنند و همچنین در مورد چگونگی جلوگیری از خطر توضیح می دهند. از نمادهای هشدار دهنده زیر در این کتابچه  

 :راهنما استفاده شده است

 علامت  دستورالعمل  نام  نوع هشدار 

 خطر الکتریکال  خطر 
در صورت عدم رعایت شرایط ایمنی ، ممکن است  

 خرابی کامل رخ دهد آسیب جدی جسمی یا حتی 
 

 خطر کلی  هشدار 
در صورت عدم رعایت الزامات ایمنی ، ممکن است  

 آسیب فیزیکی یا صدمه به دستگاه ها رخ دهد 
  

 تخلیه الکترواستاتیک  دست نزنید 
در صورت عدم رعایت الزامات ایمنی و حفاظتی ،  

 وارد شود  PCB ممکن است آسیب به صفحه
 

 دمای اطراف تجهیزات بالاست دست نزنید. دمای بالای تجهیزات  داغ 

 

 دستورالعمل  توجه توجه 
مربوطه انجام نشود میتواند در عملکرد   اگر الزامات

 صحیح دستگاه خدشه وارد شود.
 توجه 
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 یکیالکتر یمنیا -1-3

 

 .را دارند درایو فقط برق کاران واجد شرایط اجازه کار با ➢

هنگامیکه منبع تغذیه وصل است،  از دست زدن به سیم کشی دستگاه ، بازرسی یا جابجایی   ➢

اطمینان حاصل کنید که تغذیه ورودی دستگاه قطع شده است    اجزا آن  خودداری نمایید و 

یا تا زمانی   و  درایو جهت تخلیه بار الکتریکی داخل  ین شده و همیشه حداقل برای زمان تعی

در زیر جدول زمان انتظار آمده    .ولت شود منتظر بمانید 36کمتر از   DC باسکه ولتاژ 

 :است

 کمترین زمان انتظار  نوع اینورتر 

4kW-110kW 380V 5  دقیقه 

132kW-315kW 380V 15  دقیقه 

>315kW 380V 25  دقیقه  

 

را به صورت غیر مجاز تعمیر نکنید؛ در غیر این صورت آتش سوزی ، شوک الکتریکی  درایو  ➢

 .  یا آسیب دیگری ممکن است رخ دهد

 

از لمس نمودن آن تا خنک    .شودمیگرم  دستگاه  هیت سینک  در هنگام کارکردن دستگاه   ➢

 شدن دستگاه خود داری نمایید .  

 

 .الکترواستاتیک حساس هستند درایو در مقابل تخلیه   یکی داخلون قطعات و اجزای الکتر ➢

در حین کار  از ارت نمودن  روی قطعات الکتریکی،  برای جلوگیری از تخلیه الکترواستاتیک  

   مچ بند ارت استفاده نمایید.ابزار و 

 ، حمل و نصب   لیتحو -1-4

 

 محل نصب درایو  از مواد قابل اشتعال بدور باشد   ➢

( را مطابق  فیدبک قطعات اختیاری ترمز )مقاومت های ترمز ، واحدهای ترمز یا واحدهای   ➢

 نقشه سیم کشی به دستگاه وصل نمایید .

رایو  از کارکردن با د در صورت آسیب دیدگی و یا از بین رفتن قطعات بیرونی و داخل درایو   ➢

 د. خوداری نمایی

برای جلوگیری از برق گرفتگی ، از لمس نمودن درایو با بدن خیس و یا ابزار خیس خوداری   ➢

 . نمایید

 توجه:

  ازآسیب وصدمه یا خرابی کامل  تا   جهت نصب در تابلوهای برق استفاده کنیدمناسب  از تجهیزات حمل وجابجایی   ➢

مسئول نصب باید برخی از اقدامات حفاظتی مانند پوشیدن کفش ایمنی و لباس کار مناسب    نمایید.جلوگیری  

   رعایت نماید.
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اطمینان حاصل کنید که در هنگام تحویل و نصب دستگاه از وارد شدن شوک فیزیکی یا لرزش به آن جلوگیری   ➢

   .شود

 جدا شود.از آن کاور ،  ممکن است در هنگام حمل  .کاور آن حمل نکنید از را با استفاده  درایو ➢

 .تجهیز را به دور از کودکان و سایر مکانهای عمومی نصب کنید ➢

نمی تواند الزامات حفاظت از ولتاژ پایین را     باشد، درایو  از سطح دریا  متر   2000اگر ارتفاع محل نصب بیش از   ➢

 .برآورده کند   IEC61800-5-1 استاندارد در

   .مناسب استفاده کنید )به فصل محیط نصب مراجعه کنید( محیطی در شرایطرا لطفاً درایو ➢

 .جا بمانند درایو اجازه ندهید پیچ ، کابل و سایر اقلام رسانا در داخل بعد از نصب  ➢

ارت را وصل  با تکنیک های مناسب    .باشد  میلی آمپر 3.5در حین کار ممکن است بالاتر از   درایو جریان نشتی ➢

همانند هادی   PE رسانایی هادی زمین .است اهم    10مقاومت زمین کمتر از  و اطمینان حاصل کنید که    کنید

می تواند   PE و بالاتر ، سطح مقطع سیم هادی زمین 30kWبرای مدلهای   .فاز )با سطح مقطع یکسان( است

   .توصیه شده باشد مقطع سیم های سه فاز کمی کمتر از سطح 

➢ R   ،S و T   هستند ، در حالی کهه برق اصلی به دایو  یا شبکترمینال های ورودی منبع تغذیه U   ،V و W 

های به    ترمینال  اتصال  درایو جهت  هستندخروجی  با    .موتور  را  موتور  کابلهای  و  ورودی  برق  کابلهای  لطفاً 

   .آسیب وارد شود درایو تکنیکهای مناسب وصل کنید؛ در غیر این صورت ممکن است به

 راه اندازی الکتریکی درایو  -1-5

 

 درایو منابع تغذیه مورد استفاده در  کلیه  های درایو،  ترمینالهرگونه دست زدن به  قبل از   ➢

   .را جدا کرده و حداقل برای زمان معین شده پس از قطع منبع تغذیه منتظر بمانید 

 : زمان انتظار در بخش ایمنی الکتریکی با توجه به توان درایو آمده است توجه

به جز تنظیم صفحه کلید، هیچ عملیاتی   .وجود دارد درایو کار ولتاژ بالایی در داخلدر هنگام   ➢

 .را انجام ندهید

شده باشد با آمدن برق درایو    P01.21=1به هنگام قطع برق شبکه ، در صورتیکه پارامتر  ➢

دست نزنید. بدین جهت همیشه قبل از  موتور    بصورت خودکار شروع به کار میکند لذا به 

 به موتور،  کلید جداکننده ورودی درایو از شبکه راقطع کنید.  دست زدن

 .استفاده شود " دستگاه توقف اضطراری"نمی تواند به عنوان   درایو ➢

باید یک دستگاه ترمز مکانیکی    .ناگهانی موتور استفاده کرد  توقفبرای   درایو  نمی توان از ➢

 .تهیه شود

متصل میباشند    PMموارد ذیل جهت نصب یا تعمیرات داریوهایی که به موتورهای سنکرون   ➢

 توجه شود

موتورهای سنکرون حتما بایستی از حرکت بایستند و ولتاژخروجی اینورتر کمتر   (1

 گردد   36Vاز 
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زمان انتظار تخلیه خازنهای این درایوها هم مشابه حالت زمان ذکر شده است و   (2

را اندازه گیری کنید تا مطمئن شوید    –و    + ولتاژ ترمینالهای    قبل از هر اقدامی

 باشد. 36Vکمتر از  

مطمئن شوید موتور سنکرون به جهت چرخش بار مکانیکی به چرخش در نیاید   (3

و پیشنهاد میشود از یک ترمز مکانیکی خارجی استفاده نمایید. در غیر اینصورت  

 کنید. کلیه سیمهای خروجی به موتور را جدا 

 توجه:

   .را مرتباً روشن یا خاموش نکنید درایو منبع تغذیه ورودی ➢

برای مدت طولانی درایوی ➢ از یک سال(   که  ،    انبار  )بیش  بایستی خازنهای دستگاه ریفورم شوند و  شده است 

 سپس از آن استفاده نمایید. دستورالعمل ریفورم در این کتابچه آمده است.

 .را بپوشانید ، در غیر این صورت ممکن است برق گرفتگی رخ دهد درپوش ترمینالها  قبل از راه اندازی  ➢

 قطعات   ضیو تعو یو نگهدار ریتعم -1-6

 

 .هستند درایو  فقط برق کاران مجاز به انجام تعمیر و نگهداری ، بازرسی و تعویض قطعات ➢

از   ➢ به قبل  به  شبکه   گاه، قدرت دستترمینال    دست زدن    .را جدا کنید درایو  تغذیه متصل 

   .پس از قطع شدن صبر کنید درایو حداقل به اندازه زمان تعیین شده در 

به هیچوجه   ➢ که  و    دقت کنید  نگهداری  و  تعمیر  مواد رسانا در هنگام  و سایر  ، کابل  پیچ 

 ، در داخل دستگاه نیافتد. تعویض قطعات 

 توجه:

 .لطفاً برای بستن پیچ ها گشتاور مناسب را انتخاب کنید ➢

 .از مواد قابل احتراق دور نگه داریدقطعات جدا شده آنرا و، درایو در حین تعمیر و نگهداری  ➢

 .انجام ندهید  درایو را روی  الکتریکی  آزمایش ایزولاسیون ولتاژ و استقامتهیچ گونه  ➢

 نمایید.   استفاده (ضد الکترواستاتیکمچ بند زمین ) ، از یک الکترونیکیدر هنگام نگهداری و تعویض قطعات  ➢

 (افتیچرخه باز عاتی) ضا ستیز طیمح -1-7

 

 .آن به عنوان ضایعات صنعتی برخورد کنیدبا   .فلزات سنگین وجود دارد درایو  در ➢

 

به جای قرار    .وقتی چرخه عمر به پایان رسید ، محصول باید وارد سیستم بازیافت شود ➢

دادن آن در جریان معمول زباله ، آن را جداگانه در یک محل جمع آوری ضایعات قابل بازیافت   

 قرار دهید .
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 راه اندازی بازرسی درایو قبل از  -2

 چک شود آمده است.  یستیبا  یآن تا راه انداز لیپس از تحو  و یدرا  ی را که جهت بازرس یبخش نکات  نی در ا

 بازرسی درایو به هنگام باز کردن بسته بندی  -2-1

 : دیکن یرا بررس ری محصولات ، موارد ز افت ی پس از در

آسیب دیدن با تأمین کننده  بررسی کنید که آیا جعبه بسته بندی آسیب دیده است یا خیر. )درصورت  .1

 تماس بگیرید و اطلاع دهید.

بررسی کنید که آیا سطح داخلی جعبه بسته بندی غیر طبیعی است ، به عنوان مثال به داخل دستگاه   .2

  ؟ آسیب دیده یا ترک خورده است  درایو رطوبت نفوذ کرده است ؟  یا اینکه محفظه

برچسب شناسه مدل موجود در کارتن بسته بندی مطابقت  با   بررسی کنید که آیا پلاک روی بدنه درایو  .3

 .دارد یا خیر

 شناسه بدنه دستگاه 

 

 : پلاک دستگاه 1شکل

 .با توجه به شرایط واقعی علامت گذاری می شودو توجه: این نمونه پلاک برای محصولات استاندارد است 

کاربر می تواند مشخصات درایو مورد نیاز را از  روی کد   .است درایو کد شناسه درایو  شامل اطلاعات مربوط به

    .شناسه درایو پیدا کند
 VX7-30K0-N-00 تایپ دستگاه درایو

 VX7 سری دستگاه  30kWتوان دستگاه    N:380Vولتاژ دستگاه  00ورژن دستگاه  

ورژن سخت افزاری  

 درایو 

M: 220V  ورودی(

 تکفاز( 

N: 380V 

دستگاه بر اساس  توان 

 گشتاور ثابت 
VX7, VX60, VX40 

بررسی کنید لوازم جانبی )از جمله دفترچه راهنمای کاربر و صفحه کلید کنترل( به صورت کامل در داخل   .4

 جعبه بسته بندی هستند یا خیر.  
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 بازرسی نوع کاربری  -2-2

 : د یینما  یکاربرد آنرا بررس و، یقبل از شروع به استفاده از درا 

وجود ندارد و بررسی   درایو بار بیش از حد توان    نوع بار را بررسی نمایید تا مطمئن شوید در هنگام کار،  .1

 نیاز به تغییر رنج قدرت دارد یا خیر؟    درایو نمایید که  آیا

 .باشد درایو بررسی کنید که جریان واقعی موتور کمتر از جریان نامی .2

 دور ، نیازمندیهای مرد نظر سیستم مکانیکی را برآورده می سازد.  کنترلسرعت بررسی کنید که دقت  .3

 .مطابقت داشته باشد درایو بررسی کنید ولتاژ ورودی شبکه تغذیه کننده درایو با ولتاژ نامی .4

 بازرسی محیط نصب  -2-3

 : دیکن یرا بررس  ری، موارد ز   وی قبل از نصب و استفاده از درا

درجه   1اگر بیش از این باشد ، برای هر  .درجه سانتیگراد باشد 40زیر  درایو بررسی کنید که دمای محیط .1

تر از  از جریان دهی درایو کم می شود. توجه کنید که درایو نمی تواند در دمای بالا ٪1سانتیگراد حرارت اضافی  

50°C  .استفاده شود 

 .قرارد دارد می باشد.توجه: دمای محیط به معنای دمای هوا در داخل محفظه ای که درایو در آن 

در غیر این صورت ، امکانات   .درجه سانتیگراد باشد -10بیش از   درایو محل نصب بررسی کنید که دمای .2

 .گرمایشی را اضافه کنید

 ای که درایو در آن قرارد دارد، می باشد.داخل محفظه  ی دمای محیط به معنای دمای هواتوجه: 

می تواند با توان   متر است ، درایو 1000کمتر از  درایو ارتفاع محل نصبارتفاع محل را بررسی نمایید اگر  .3

 .نامی کار کند

متر افزایش   100متر است ،توان  درایو به ازاء  هر  3000متر و  کمتر از  1000وقتی ارتفاع محل نصب بیش از 

 .کاهش دهید  1٪

  .ت ، برای مشاوره فنی با ما تماس بگیریدمتر اس  5000متر است اما کمتر از  3000هنگامی که ارتفاع بیش از 

 .متر استفاده نکنید 5000در ارتفاع بالاتر از  درایو از

بشرط عدم وجود شبنم، باشد.  در غیر این صورت   ٪90بررسی کنید که رطوبت سایت مورد استفاده کمتر از  .4

، تمهیدات لازم جهت کاهش درصد رطوبت صورت گیرد . در صورتیکه هوا آلودگی ذرات خورنده دارد رطوبت  

 باشد. %60بایستی کمتر از 

خارجی   بررسی کنید  که محل نصب در معرض تابش مستقیم  نور خورشید نباشد  و امکان وارد شدن اشیا .5

 اخل درایو وجود نداشته باشد. به د 

 محل نصب درایو در معرض گازهای خورنده، گازهای قابل اشتعال و ذرات معلق روغن قرار نگیرد. .6

 درایو به دور از منبع های تششع  الکترو مغناطیسی نصب شود. .7

در   .وجود نداشته باشدبررسی کنید که هیچ گرد و غبار رسانا یا گاز قابل اشتعالی در محل استفاده از درایو  .8

 .غیر این صورت ، اقدامات حفاظتی لازم صورت گیرد 
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 باشد. C°60+تا   C°30-دمای مجاز انبار نگهداری درایو  .9

درایو بر روی سطح دیواره تابلو نصب میشود و بایستی از کف حداقل ده سانتیمتر فاصله داشته باشد تا   .10

 در ضمن سطح نصب شده نمی بایست دارای لرزش باشد. بتواند هوای خنک را از زیر دستگاه مکش کند 

 بازرسی نصب الکتریکی -2-4

 نمایید.  یبررس  دستگاه، موارد ذیل را   پس از نصب 

در ورودی درایو حتما قطع کننده با فیوز و یا کلید اتوماتیک با جریان مجاز متناسب با توان درایو نصب شده   .1

 باشد. 

نوع آن متناسب با  و    درایو بررسی کنید که سایز  کابل های ورودی و خروجی درایو بر اساس جریان  .2

 . انتخاب شده باشد   سایت نصب ،   EMCاستاندارد 

از جمله چوک های ورودی ، فیلترهای ورودی ، چوک های خروجی ،  (درایو بررسی کنید لوازم جانبی .3

به درستی و مطابق توان درایو نصب شده  )واحدهای ترمز و مقاومت های ترمز،  DC فیلترهای خروجی ، چوک

 باشند. کابلهای ارتباطی نیز  باید مناسب جریان عبوری  باشند  

کننده )چوک ها و  روی مواد غیر قابل اشتعال نصب شده باشد و لوازم جانبی گرم درایو بررسی کنید که .4

 .دور باشندمقاومت های ترمز( از مواد قابل اشتعال 

بررسی کنید که همه کابل های کنترل و کابل های قدرت  جداگانه کابل کشی شوند و فاصله بین کابل   .5

 .باشد EMCکنترل و قدرت و شیلد کردن آنها مطابق با الزامات 

 ( به زمین شبکه متصل شده باشند و زمین شبکه با الزامات Earthبررسی کنید که تمام ترمینالهای ارت ) .6

 منطبق باشد.  یودرا

 .بررسی کنید که فضای خالی اطراف درایو مطابق با الزامات این راهنما باشد  .7

درایو باید در حالت ایستاده    .بررسی کنید که نصب با دستورالعمل های استفاده از درایو مطابقت داشته باشد .8

 .نصب شود

غیر اینصورت آتش سوزی در کابل   مطمئن شوید که ترمینال های اتصال خارجی محکم بسته شده اند، در .9

 های ارتباطی و در داخل درایو اتفاق می افتد.

 .باقی نمانده باشد درایو بررسی کنید که هیچگونه  پیچ ، کابل و سایر موارد رسانا در .10

 راه اندازی اولیه -2-5

. فلوچارت و توضیحات مراحل راه اندازی درایو  اندازی اولیه  را به صورت زیر قبل از بکارگیری واقعی کامل کنیدراه

 به تفضیل آمده است  9و یا موتور سنکرون در فصل  بازبصورت حلقه  

  نوع باررا با توجه به   درایو کنترل  مدنوع موتور را انتخاب کنید ، پارامترهای صحیح موتور را تنظیم کنید و   .1

 .موتور انتخاب نمایید
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(: جهت اتوتیون چرخشی موتور بایستی بار را از موتور      Autotuneیکی درایو) تابع شناسایی پارامترهای الکتر .2

جدا کنید )جدا کردن کوپلینگ( . در صورتیکه بار را نمی توانید از موتور جدا نمائید از اتوتیون استاتیک استفاده  

 نمائید. 

 .تنظیم کنید موتور واقعی بار   نیازرا با توجه به  ACC / DEC زمان .3

در غیر این صورت    .یا جهت چرخش درست استآ، راه اندازی کرده و بررسی کنید که  در دور حداقل  را  دستگاه   .4

 .جهت چرخش را تغییر دهید  ، موتوربه ، با جابجایی دو فاز برق ورودی 

 .تمام پارامترهای کنترل را تنظیم کنید و سپس راه اندازی کنید .5

 بررسی اجمالی  -3

 داده شده است.  حیتوض وها یدرا  یکیو مکان  یکیالکتر یبانضمام مشخصه ها یبخش مشخصات فن  نی در ا

 VX7مشخصات فنی درایو سری  -3-1

 مشخصات عملکرد
 AC 3PH 380V(-15%)~440V(+10%)  سه فاز ، (V)ولتاژ ورودی  ورودی

 متناسب با توان دستگاه  (A)جریان ورودی 

 ( 63Hz~47) محدوده مجاز :  60Hzیا   50Hz (Hz)فرکانس ورودی  

 صفر تا ولتاژ نامی ورودی  (V)ولتاژ خروجی  خروجی 

 متناسب با توان دستگاه  (A)جریان خروجی 

 متناسب با توان دستگاه  (kW)توان خورجی 

 0~400Hz (Hz)فرکانس خروجی

مشخصات  

 کنترلی  

 SVPWM, SVC, VC مد کنترل 

 ( PMSMو موتور سنکرون آهنربا دائم )   آسنکرونموتور  نوع موتور

 ( SVC انکودر) کنترل برداری بدون  1:100موتور آسنکرون  حدوده تنظیم سرعت

 (  SVC) 1:20موتور سنکرون 

 ( VC)کنترل برداری حلقه بسته توسط انکودر   1:1000

 ( SVC) %0.2± دقت کنترل سرعت 

0.02% ±  (VC ) 

 ( SVC) %0.3± نوسان سرعت 

 20ms> (SVC ) پاسخ گشتاور 

<10 ms (VC  ) 

 ( SVC) %10  دقت کنترل گشتاور 

5% (VC   ) 

 0.25Hz/150% (SVC)موتور آسنکرون:  گشتاور استارت 

 2.5Hz/150% (SVC)موتور سنکرون:  

 0Hz/150% (VC)موتور آسنکرون: 

 درصد جریان نامی: یک دقیقه  150 ظرفیت اضافه بار  

 ثانیه  10نامی: درصد جریان  180

 ثانیه  1درصد جریان نامی:  200
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یژگی های  و

 ی کنترل فن

تنظیم دیجیتال ، تنظیم آنالوگ ، تنظیم فرکانس پالس ، تنظیم سرعت حرکت  تنظیم فرکانس 

  ، تنظیم با  ارتباطات PID ساده ، تنظیمPLC  چند مرحله ای، تنظیم از طریق  

MODBUST ،PROFIBUS/CANopen ، ٍ Ethernet 

 هنگام تغییرات گذرای  ولتاژ شبکه ، ولتاژ را بصورت  پایدارثابت نگه می دارد .  تنظیم خودکار ولتاژ 

عملکرد حفاظتی درایو در مقابل  از خطا را فراهم می کند :  30بیش از  حفاظت خطا

جریان اضافی ، اضافه ولتاژ ، ولتاژ کم ، گرم شدن بیش از حد ، قطع  

 بار و غیرهیک فاز ، اضافه 

 استارت برای بارهای در حال چرخش  تعقیب سرعت 

 .و بالاتر در دسترس است 4kWاین عملکرد برای مدلهای توجه: 

 I/Oمشخصه

 کنترل 

 >20mV ورودی های آنالوگ  رزولوشن

 >2ms ورودی دیجیتال  رزولوشن
   0~10V/0~20mA (AI2)یک کانال  ورودی آنالوگ 

 10~10V- (AI3)یک کانال 

 0–20ma , 0–10V،  (AO1, AO2)دو کانال  خروجی آنالوگ 

، امپدانس ورودی  1kHzمشترک با حداکثر فرکانس  پایهورودی با  هشت ورودی دیجیتال 

3.3kΩ  ؛ 

 50kHzپالس ورودی ، حداکثر فرکانس بالا دیجیتالیک ورودی سرعت 

،   50kHz پالس خروجی بالا، حداکثر فرکانسیک کانال با خروجی پالس سرعت  خروجی دیجیتال 

  خروجی دیجیتال ترانزیستوری کلکتور بازیک 

 دو کانال قابل برنامه ریزی خروجی رله  خروجی رله 

RO1A NO, RO1B NC, RO1C ترمینال مشترک 

RO2A NO, RO2B NC, RO2C ترمینال مشترک 

 3A/AC250V,1A/DC30Vظرفیت کانکتور: 

عملکرد  

 توابع 

برای توالی کنترل و موقعیت اسپیندل دارای چهار موقعیت صفر و هفت موقعیت  توقف موقعیت اسپیندل 

 زاویه ای مقیاس 

 انکودر  Zتشخیص موقعیت صفر بصورت سوئیچ و یا پالس  رفرنس موقعیت 

 کنترل موقعیت توسط رفرنس پالسی  کنترل سرو 

 انکودر خروجی تقسیم فرکانس  خروجی تقسیم فرکانس  

 امکان سوئیچ بین دو مد توسط ورودی دیجیتال  مد سرعت /موقعیت 

 kHz 500تا  100kHZدر کارت های آپشن از  فرکانس انکودر 

 انکودر و سوئیچ فتو الکتریک  Zتوسط پالس  موقعیت یابی 

 قابل نصب بر روی دیوار ، فلنج دار ، پایه دار ایستاده روش نصب  سایر موارد 

درجه باشد، به ازای هر  40اگر دمای محیط بالای  + درجه سانتیگراد ، 50تا -10 محیط کار دمای 

 یک درجه یک درصد توان درایو  کاهش میابد 

 IP20 درجه حفاظت 

 هوا خنک  خنک کنندگی 

 استاندارد آلودگی  2سطح  سطح آلودگی 

واحد ترمز خارجی برای   / و پایین تر 30kWواحد ترمز داخلی برای مدل های  واحدهای ترمز 

 انتخابی بصورت  30kWدرایوهای بالاتر از

 را برآورده کنند  IEC61800-3 C3 می توانند نیازهای  380Vمحصولات سری  EMCفیلتر 

 . IEC61800-3 C2 فیلتر اختیاری خارجی: مطابق با نیاز 
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 VX7جدول توان و جریان درایو های  -3-2

اضافه جریان برای پریود یک دقیقه در هر ده دقیقه   %150جهت بارهای گشتاور ثابت با قابلیت    VX7درایو های  

 ساخته میشوند.  

 درایو مدل 
 گشتاور ثابت 

 (A)جریان خروجی  (A)جریان ورودی  (KW)توان خروجی 

VX7-4k0-N-00 4.0 10 9 

VX7-5k5-N-00 5.5 15 13 

VX7-7k5-N-00 7.5 25 18.5 

VX7-11k0-N-00 11 32 25 

VX7-15k0-N-00 15 40 32 

VX7-18k0-N-00 18.5 47 38 

VX7-22k0-N-00 22 56 45 

VX7-30k0-N-00 30 70 60 

VX7-37k0-N-00 37 80 75 

VX7-45k0-N-00 45 94 92 

VX7-55k0-N-00 55 128 115 

VX7-75k0-N-00 75 160 150 

VX7-90k0-N-00 90 190 180 

VX7-110k0-N-00 110 225 215 

VX7-132k0-N-00 132 265 260 

VX7-160k0-N-00 160 310 305 

VX7-185k0-N-00 185 345 340 

VX7-200k0-N-00 200 385 380 

VX7-220k0-N-00 220 430 425 

VX7-250k0-N-00 250 485 480 

VX7-280k0-N-00 280 545 530 

VX7-315k0-N-00 315 610 600 

 توجه:

و   DC ولت و بدون چوک 380جهت ولتاژ ورودی   315KWتا   4KWجریان ورودی مدل های  .1

 .چوک ورودی / خروجی بیان شده است 

ولت بوده و این درایو ها   380جهت ولتاژ ورودی   500kW تا  400kWجریان ورودی مدل های    .2

   .دارای چوک ورودی هستند

 می باشد.  380V   جریان نامی در خروجی به معنای جریان خروجی در ولتاژ  .3

در محدوده ولتاژ مجاز ، توان و جریان خروجی درایو تحت هیچ شرایطی نمی توانند از توان و جریان   .4

 .خروجی نامی فراتر روند
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 درایو اجزای  -3-3

 (. 15kWآورده شده است )به عنوان مثال مدل   درایواجزای در زیر شکل 

 
 شکل اجزای درایو : 2لشک

 شرح  نام  شماره  

 و نمایشگر   کت اتصال صفحه کلیدوس و نمایشگر  صفحه کلید  سوکت  1

 محافظت ازاجزای داخلی   کاور بالایی  2

 کلید رجوع شودبه شرح مربوط به صفحه  و نمایشگر  صفحه کلید 3

برای اطلاعات بیشتر به بخش تعمیر و نگهداری و تشخیص خطای   فن خنک کننده  4

 سخت افزاری مراجعه شود 

 را به درایور قدرت متصل می کند.برد کنترل  سوکت کابل نواری  5

 برای اطلاعات بیشتر  به قسمت بررسی اجمالی محصول مراجعه کنید پلاک مشخصه درایو  6

 برای اطلاعات دقیق به بخش  نصب الکتریکی مراجعه کنید  ترمینال های کنترل 7

 برای اطلاعات دقیق به بخش نصب الکتریکی مراجعه کنید  قدرت ترمینال های  8

 کابل های قدرت و کنترل از داخل   گلند های کابل ها  9

 نمایشگر وجود برق در داخل دستگاه  LED برق دار بودن دستگاه چراغ  10

 برای اطلاعات دقیق به بررسی اجمالی محصول مراجعه کنید  مدل دستگاه  11

 محافظت از قطعات و اجزای داخلی   کاور پایینی 12

 مدار قدرت درایو  -3-4

و موتورهای سنکرون روتور   ACآسنکرون   یی القا ی قابل استفاده درکنترل سرعت موتورها  VX7  یسر  یها و یدرا

  T,S,Rبا شناسه    ACسه فاز  یدهد. ورود یرا نشان م وی درا یمدار اصل اگرامید ر یهستند. نمودار ز مغناطیس دائم 

  دارداده شده درم  ش یشود. بانک خازن نما  یم DCبه ولتاژ   لی( تبدآرایش  پل دیودی گرتز)یساز ورود کسویتوسط 
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را به ولتاژ سه فاز   DC، ولتاژ  IGBTتوسط شش عدد  ACبه   DCکند. مبدل ولتاژ  یم تیرا تثب  DCولتاژ    ،یان یم

 کند. یم لیتبد  ACموتور    هی تغذ یبرا

کند ،   یاز مقدار مجاز خود عبور م  DCولتاژ باس  یکند تا وقت یمتصل م DC یان یرا به مدار م  یترمز خارج مقاومت

 کند.  یم هیمقاومت تخل یرا رو دبک یف ی انرژ

 
 )و پایین تر 30𝑘𝑊برای مدل های  ( دیاگرام مدار اصلی: 1-3شکل 

 
 )و بالا تر 37kWبرای مدل های  ( دیاگرام مدار اصلی: 2-3شکل 

 توجه:

قبل از اتصال ، لازم است     .خارجی پشتیبانی می کنند  انتخابی DC چوکو بالاتر از   37kW مدل ها .1

   .برداشته شود   )+(و  P1 بین مسی  اتصال

و پایین تر دارای واحدهای ترمز تعبیه شده استاندارد هستند و مقاومت ترمز اختیاری    30kWمدل های   .2

 .می باشد

 .و بالاتر نصب واحدهای ترمز و مقاومت مربوطه اختیاری می باشد   37kWمدل های .3
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 بخش کنترل درایو  -3-5

دارای هشت ورودی دیجیتال عمومی جهت دریافت فرمانهای از روی ترمینال و یک ورودی    VX7درایو های  

  50kHzفرکانسی بین صفر تا  پالس با  بصورتجهت دریافت رفرنس فرکانس درایو   HDIدیجیتال پالسی با نام 

شده است به گروه    میباشند. جهت پروگرام این ورودیهای دیجیتال  و ورودیهای آنالوگ که در ادامه به آن اشاره

 رجوع کنید. P05پارامتری 

پیش بینی شده و از روی پانل میتواند  یا ولوم دیجیتال جهت ولوم مدل انکودری   "AI1 "ورودی آنالوگ شماره یک  

 سرعت یا فرکانس درایو را تنظیم کرد.

 با قابلیت تنظیم کنترل با سطح ولتاژ یا جریان دردسترس میباشد.  AI3و   AI2دو ورودی آنالوگ 

مرکزی و یا نمایشگر های   PLCجهت   ، قابل تنظیم بصورت ولتاژ و جریان  AO2و   AO1دو خروجی آنالوگ 

 خارجی و یا کنترل آنالوگ تجهیزات جانبی قابل استفاده میباشد.

و یک خروجی ترانزیستوری کلکتور باز و   NC بسته و NO ازب  سه خروجی دیجیتال بصورت دو رله با کنتاکت های

 پیش بینی شده است.  P06خروجی پالسی با قابلیت توابع برنامه ریزی در گروه   یکهمچنین 

( نیز پیش بینی شده است که   Incrementalبصورت استاندارد در بخش کنترل کارت انکودر با پالس افزایشی )

بافر شده    -,+ZOو  -,+BOو  -,+AOال به انکودر میباشد و خروجی های  جهت اتص Z1و  B1و A1ورودیهای  

  90پالسی و با اختلاف فاز   B2و A2سیگنال سرعت جهت درایو یا سیستم کنترل مرکزی است در ضمن ورودیهای  

 و یا سیستم کنترل مرکزی میباشد.  CNCدرجه بعنوان رشته پالس سرعت و یا موقعیت از 

تنظیمات نرم افزاری ارتباط    .نیز در  ترمینالهای کنترلی وجود دارد   RS485یال با پروتکل ارتباط با شبکه های سر 

 آمده است  P14 سریال مدباس در گروه  

 بلوک دیاگرام ترمینالهای کنترل ورودی های آنالوگ و دیجیتال و خروجی در ذیل آمده است.
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 دستورالعمل نصب  -4

 

 ،فقط برق کاران واجد شرایط مجاز به انجام آنچه در این فصل شرح داده شده است  ➢

نادیده   .ایمنی عمل نماییدو دستورالعمل های مربوط به اقدامات احتیاطی  بهلطفاً  .هستند

گرفتن این موارد ممکن است باعث صدمه فیزیکی یا از کارافتادگی کامل یا خسارت به  

قطع  تعمیراتی در حین کار  درایو اطمینان حاصل کنید که برق ورودی  .دستگاه ها شود

، به مدت حداقل زمان  و قطع کرده ایدبوده در صورتی که برق ورودی وصل  .شده است

توصیه می شود از مولتی  .خاموش شود پاور تعیین شده پس از قطع صبر کنید تا نشانگر

قرار گرفت   36V استفاده شود و هنگامیکه ولتاژ زیر DCجهت اندازه گیری ولتاژ باس متر 

  .رات نماییدیعماقدام به کار بر روی بخش های الکتریکی آن جهت نصب یا سرویس و ت

د یباید مطابق با الزامات ذکر شده در این کتابچه باشد و اگر الزامات را نقض کن نصب درایو

 میباشد. ، شرکت ما از هرگونه مسئولیت معاف 

 محیط نصب  -4-1

 :دیکن ی بررس ر ینصب را به صورت ز  ط یمهم است. مح ویمدت درا  یو طولان  داریعملکرد کامل، پا  ینصب برا طیمح

 شرایط محیط 

 فضای داخلی با تهویه مناسب  سایت نصب 

 دمای محیط 

−10~ + 50°𝐶 
درجه سانتی گراد اضافی  1درجه باشد ، برای هر  40بالاتر از   درایو اگر دمای محیط

 کاهش توان  منظور گردد. 1٪

 .توصیه نمی شود درایو درجه سانتیگراد باشد استفاده از 50اگر دمای محیط بالاتر از 

منظور افزایش قابلیت اطمینان دستگاه ، اگر دمای محیط به طور مکرر تغییر می به 

 .استفاده نکنید درایو کند ، از

در فضای بسته مانند محفظه کنترل ، لطفاً فن خنک   درایو در صورت استفاده از

 . کننده یا تهویه هوا را برای کنترل دمای محیط داخلی زیر دمای مورد نیاز تهیه کنید

پس از یک توقف طولانی نیاز   درایو می که درجه حرارت خیلی پایین است ، اگرهنگا

به راه اندازی مجدد داشته باشد ، تهیه یک دستگاه گرمایش خارجی برای افزایش  

درجه حرارت داخلی ضروری است ، در غیر این صورت ممکن است آسیب به دستگاه  

 .ها وارد شود

 رطوبت 
RH≤90% 

 ست هیچ تراکمی مجاز نی

   .در هوای خورنده باشد ٪60حداکثر رطوبت نسبی باید برابر یا کمتر از 

 to +60°C 30- نگهداری در انبار  دمای
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شرایط محیطی جهت  

 کار درایو 

 .باید شرایط زیر را داشته باشد درایو سایت نصب

دور از منبع تشعشع  الکترومغناطیسی ؛ به دور از هوای آلوده به گاز خورنده و گاز  

اطمینان حاصل کنید که اجسام خارجی از قبیل اجزای فلزی ،  ؛ قابل اشتعال و بخار 

 شوند. درایو گرد و غبار ، روغن ، رطوبت  نمی توانند وارد

محیط دارای لرزش و محیط  را روی مواد قابل اشتعال مانند چوب و همچنین  درایو 

 آلوده به روغن نصب نگردد.

   .درایو در معرض  تابش مستقیم نور خورشید نباشد 

 از سطح دریا  ارتفاع 

 میباشد.  متر 1000استاندارد نصب درایو در ارتفاع از سطح دریا زیر  

متر است ، توان   3000متر است اما کمتر از  1000وقتی ارتفاع محل نصب بیش از 

 .کاهش می یابد   ٪ 1متر افزایش  100را به ازای هر  درایو

متر می گذرد ، علاوه بر کاهش یافتن توان خروجی   2000هنگامی که ارتفاع از 

   .اضافه کنید درایو دستگاه ، ترانسفورماتور ایزولاسیون را در ورودی

مشاوره   متر است ، برای  5000متر است اما کمتر از  3000هنگامی که ارتفاع بیش از 

 .متر استفاده نکنید 5000در ارتفاع بالاتر از  درایو از .فنی با ما تماس بگیرید

 > 5.8m/s2(0.6g)  لرزش 

 جهت نصب 
درایو بایستی بصورت ایستاده نصب گردد تا بتواند هوای مورد نیاز، جهت دفع تلفات  

 حرارتی خود را تامین نماید.

 توجه:

 .محیط تمیز و دارای تهویه نصب شوندباید در یک  VX7 های سری درایو ▪

 .هوای خنک کننده باید تمیز ، عاری از مواد خورنده و گرد و غبار رسانای الکتریکی باشد ▪

 جهت نصب -4-2

 .نصب شود  یک تابلو  داخلمی تواند روی دیوار یا   درایو

برای جزئیات فریم به   .کنیدمحل نصب را با توجه به الزامات زیر بررسی .باید در حالت ایستاده نصب شود   درایو

    .مراجعه کنید قسمت نقشه های ابعاد
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 درایو نمایش جهت نصب   : 1-4شکل 

 روش نصب -4-3

 روش مختلف قابل نصب است:  سهبه   میبسته به اندازه فر   و یدرا

 تر  نییو پا   315kWی مدلها یبرا ی واری( نصب د الف 

 )فلنج نیاز دارنددر ناحیه نصب  جابجایی نبشیبرخی از آنها به   (تر  نییو پا   30kW یمدل ها ی( نصب فلنج براب

 ( دارند  ازین  ی اضاف ه یبه پا  ی برخ  ) 315kw~110 یمدلها ی ( نصب کف براج

 
 : روش نصب  2-4شکل 

 مراحل نصب: 

  درایو ها  د ابعا محل سوراخ ها در نقشه های  )کنید و سپس سوراخ  علامت گذاری های نصب درایو را محل سوراخ  (1

   (نشان داده شده است

 سوراخ گوشواره ای نصب درایو را بصورت شل ببندید .   ،پیچ ها ی مکانابتدا  (2

 بصورت ایستاده در محل نصب قرار گیرد و سپس دو پیچ باقیمانده را ببندید.  درایو را در این پیچ ها بیاندازید تا  (3

 .را به طور محکم سفت کنیدپیچ های دیواره حال  (4

 توجه:

مورد نیاز است در حالی که نصب فلنج مدلهای     4kW – 30kWمدل    در نصب درایوهایبراکت نصب فلنج    .1

37kW -200kW  نیازی به براکت نصب ندارد. 

 .نیاز دارند  به ریل کانال کابل ها در اتاق های برقنصب  جهت به پایه اضافی    110kW – 315kWمدل های   .2

 نصب چند درایو در یک محفظه  -4-4

ک درایو از بالای  نجهت نصب چند درایو در یک تابلو نیاز مکش هوای خنک از زیر تابلو و تخلیه هوای گرم هیت سی

 آن رعایت گردد. در نصب موازی وکنار هم با فاصله های ذکر شده از اطراف درایو در شکل زیر توجه نمایید.
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ها در کنار  درایو  نصب موازی

 هم در یک محفظه 

 
 توجه:

بالای آنها را برای تسهیل   درایو  نصب  جهت ▪ ، لطفا موقعیت انتهای  با اندازه متفاوت  تعمیر و نگهداری  درهای 

 دهید.بعدی در یک راستا قرار 

 سانتیمتر باشد.  10بایستی   Dو   A   ،B  ، Cفاصله هوایی نشان داده شده در شکل های فوق   ▪

در نصب عمودی درایو ها بایستی شیلد های فلزی در زیر هریک از درایوها نصب شود تا هوای گرم درایو پایینی داخل  

 درایو بالای نگردد به شکل های زیر توجه نمایید. 

مناسب نصب درایوها  ، بین   با نصب ساپورتبرای جلوگیری از تأثیر متقابل و خنک کننده ناکافی درایو ها ،  : 1توجه

 .محل نصب و دیواره پشت آن فضایی برای عبور هوا ایجاد شود 

برای جلوگیری از تأثیر متقابل ، از جدا شدن کانال های ورودی و خروجی باد در نصب کج اطمینان حاصل  : 2توجه

 .کنید

 نصب عمودی  نصب زاویه دار 
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 ابعاد نصب درایو  -4-5

 آمده است. ریدر جدول ز  لووات یک  500تا  4  یدر توانها VX7 یسر یها ویابعاد درا 

 مدل
توان دستگاه  

(kW) 
 فریم 

 طول

(mm) 

 عرض 

(mm) 

 عمق

(mm) 

VX7-2K2-N-00 2.2/4.0 A 266 146 187 

VX7-4K0-N-00 4.0/5.5 A 266 146 187 
VX7-5K5-N-00 5.5/7.5 A 266 146 187 

VX7-7K5-N-00 7.5/11 B 331.5 170 220 

VX7-11K0-N-00 11/15 B 331.5 170 220 

VX7-15K0-N-00 15/18.5 B 331.5 170 220 

VX7-18K5-N-00 18.5/22 C 445.5 258 236 

VX7-22K0-N-00 22/30 C 445.5 258 236 

VX7-30K0-N-00 30/37 C 445.5 258 236 

VX7-37K0-N-00 37/45 D 554.5 270 324.25 
VX7-45K0-N-00 45/55 D 554.5 270 324.25 
VX7-55K0-N-00 55/75 D 554.5 270 324.25 
VX7-75K0-N-00 75/90 E  620 325 367 
VX7-90K0-N-00 90/110 E 620 325 367 

VX7-110K0-N-00 110/132 F 873 500 361.5 
VX7-132K0-N-00 132/160 F 873 500 361.5 

VX7-160K0-N-00 160/185 F 873 500 361.5 

VX7-200K0-N-00 200/220 G 960 680 380 

VX7-250K0-N-00 250/280 G 960 680 380 

VX7-315K0-N-00 315/350 G 960 680 380 

 جانمایی نصب درایو  -4-6

 
VX7-2K2-N-00 ~ VX7-5K5-N-00 
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VX7-7K5-N-00 ~ VX7-15K0-N-00 

 

VX7-18K5-N-00 ~ VX7-30K0-N-00 
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VX7-37K0-N-00 ~ VX7-55K0-N-00 

 

VX7-75K0-N-00 ~ VX7-90K0-N-00 
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VX7-110K0-N-00 ~ VX7-160K0-N-00

 
VX7-200K0-N-00 ~ VX7-315K0-N-00 
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 نصب فلنج -4-7

 

 

VX7-2K2-N-00 ~ VX7-5K5-N-00 
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VX7-7K5-N-00 ~ VX7-15K0-N-00 
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VX7-18K5-N-00 ~ VX7-30K0-N-00 
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VX7-37K0-N-00 ~ VX7-55K0-N-00 
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VX7-75K0-N-00 ~ VX7-90K0-N-00 
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VX7-110K0-N-00 ~ VX7-160K0-N-00 
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 خارجی جانمایی پنل درایو و براکت  -4-8

 

 حفره و نمودار برای نصب صفحه کلید بدون براکت  : ابعاد 3-4شکل 

 ابعاد براکت نصب پنل  -4-9

براکت نصب برای     .یا براکت نصب تعمیر کرد M3 خارجی را می توان مستقیماً توسط پیچتوجه: صفحه کلید 

توسط مدل استاندارد    37kW-500kWاختیاری است و براکت نصب برای مدلهای   4kW – 30kWمدلهای 

 .خارجی اختیاری یا قابل جایگزینی است

 
 براکت نصب صفحه کلید )اختیاری(  B-1 شکل
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 یو نصب الکتریکی درا -4-10

ای نصب الکتریکی دستگاهها نیاز به انتخاب فیوز و کنتاکتور مناسب و نیز انتخاب سایز کابل قدرت مناسب می  بر

در صورت   انتخاب فیوز و کنتاکتور در ورودی برای توان های مختلف مشخص شده است. 1ضمیمه شماره  . باشد.

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

جهت نصب الکتریکی درایو   .شودر خریداری معتببا استاندارد و از سازنده های بعمل آید انتخاب این تجهیزات دقت  

 به موارد زیر توجه نمایید. 

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

انتخاب سیم زمین یا ارت را بر اساس   به دستگاه متصل شود.حتما  موتور بسیار با اهمیت است و بایستی 

. در ضمن اتصال سیمهای زمین چند اینورتر  یندنمامیتعیین محل نصب جریان اتصال کوتاه شبکه ظرفیت 

 متصل گردد.ارت بصورت ستاره به شینه اصلی  

روکش سییمهای متصیل به ترمینالهای ورودی از برق شیهر و خروجی به موتور را به اندازه نیاز بردارید. همچنین   ✓

گشییتاور سییفت کردن پیچها در ضییمیمه  (ینالها را کاملا سییفت کنید.  جهت اتصییال الکتریکی مطمئن، پیچ ترم

 )آمده است 4شماره  

 

 
مراقب باشید اشتباها جای کابل ورودی و خروجی دستگاه جابجا نشود  یعنی همواره  

 نمایید متصل   U,V,Wترمینالهای کابل موتور را به 

 موتور حتما آنرا از اینورتر جدا کنید.تست عایقی اینورترها مجاز نمیباشد. در صورت میگر زدن  ✓

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

 از دو طرف زمین گردد.

در صورت استفاده از ولوم خارجی حتما از کابل  جداگانه شیلد دار استفاده کنید و شیلد را فقط از طرف   ✓

 ر زمین نمائید. اینورت

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

 جداگانه کابل کشی نمائید. 

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

 بصورت عمودی عبور دهید. 

 سه فاز ورودی استفاده کنید. ACجاهائیکه افت ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید حتما از چوکدر  ✓

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

ز های فرکانس بالای  استفاده نمود. این فیلترها جهت حذف نوی  EMCتوجه کرد و از  فیلترهای مناسب 

 ایجادی توسط اینورتر مورد نیاز میباشند. 

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

 قدرت از دو طرف اینورتر و موتور ارت گردد. 

ما از کابل کنترل شیلددار  حت 20mA-0/4یا   10V-0برای کابلهای کنترلی مخصوصا سیگنالهای آنالوگ  ✓
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 استفاده گردد و شیلد کابل فقط از طرف اینورتر به ارت اتصال یابد.

 ترمینال های قدرت درایو  -4-10-1

 دیاگرام اتصالات ترمینالهای قدرت در دو شکل زیر آمده است.

 
 و مدل های پایین تر  30kWکشی مدار اصلی برای : دیاگرام سیم4-4شکل 

 
 و مدل های بالاتر  37kWکشی مدار اصلی برای دیاگرام سیم:  5-4شکل 

 توجه:

های خروجی و   چوکهای ورودی ، فیلترهای ورودی ،   چوک ، واحدهای ترمز ، مقاومت های ترمز ،   DC هایچوک ▪

  مراجعه  تجهیزات قدرت در سیسمتم درایوبیشتر  لطفا به     برای اطلاعات   .فیلترهای خروجی از قطعات اختیاری هستند

 .کنید

▪ A1  و A2 و در بعضی مدل های وجود دارند.  اختیاری هستند  ،تغذیه مستقل تک فاز  داخلی 

▪ P1  چوک در کارخانه در حالت اتصال کوتاه قرار دارند ، در صورت نیاز به اتصال با  (+)و DC  ًمسی    اتصال، لطفا

   .و )+( را بردارید P1 اتصال بین

 قدرتجانمایی ترمینال های مدار  -4-10-2
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 4kW-5.5kW(VX7): ترمینال های مدار اصلی برای مدل های  6-4شکل 

 
 18.5kW-30kW(VX7): ترمینال های مدار اصلی برای مدل  7-4شکل 

 
 18.5kW-30kW(VX7): ترمینال های مدار اصلی برای مدل های  8-4شکل

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE  سه فاز موتور  سه فاز برق شهر 

 18.5kW-30kW(FXVX): ترمینال های مدار اصلی برای مدل های  9-4شکل 

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE  سه فاز موتور  سه فاز برق شهر 

 37kW-55kW(VX7): ترمینال های مدار اصلی برای مدل های  10-4شکل 

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

 
(-) (+) P1  

 110kw-160kW(VX7): ترمینال های مدار اصلی برای مدل های  11-4شکل 

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

 
(-) (+) P1  

 200kw-315kW(VX7)ترمینال های مدار اصلی برای مدل های : 12-4شکل 
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 شناسه ترمینال ها  -4-10-3

شناسه  

 ترمینال

 ترمینال شناسه 

برای مدل های   عملکرد

30kW  و پایین تر 

برای مدل های  

37kW  و بالاتر 

R, S, T  برق شهر ترمینالهای  ورودی 
به شبکه که   AC فاز سهترمینال های ورودی 

 تغذیه متصل می گردند. 

U, V, W  به موتور  درایو ترمینالهای خروجی 
که به  موتور   AC فاز سهترمینال های خروجی 

 .وصل می شوند

P1 
این ترمینال وجود  

 ندارد
  چوک P1ترمینال 

DC 

 P1  چوکهای  ترمینالبه  (+)و DC  متصل

 .می شوند

های واحد ترمز متصل  ترمینالبه   (-)و  (+) 

 .می شوند

 PB  های مقاومت ترمز وصل   ترمینالبه  (+)و

 .می شوند

(+) 
  (+)ترمینال 

 مقاومت ترمز  

  چوک  (+)ترمینال 

DC ، 

واحد   (+)ترمینال 

 خارجی  ترمز

(-) / 
واحد   (-)ترمینال 

 خارجی  ترمز

PB 
مقاومت   PBترمینال 

 ترمز  

این ترمینال وجود  

 ندارد

PE 
کمتر از  بایستی )مقاومت زمین   ارت اتصال 

 ( باشداهم  10

ترمینال های محافظ زمین ، هر دستگاه در دو 

( به عنوان اتصال     PE ترمینال  2نقطه  )

این ترمینال ها   .استاندارد زمین می گردد

 زمین سایت محل نصب متصل شوند  بایستی به

 توجه:  

اگر در کابل موتور علاوه بر محافظ رسانا    .کابلی که به صورت نامتقارن ساخته شده است برای موتور  استفاده نکنید ▪

و در انتها   درایو  را به ترمینال اتصال به زمین در  اضافی داخل کابل ، یک هادی زمین متقارن ساخته شده باشد ، هادی  

   .به ترمینال اتصال زمین  موتور وصل کنید

 .قطعات اختیاری هستند DC چوکمقاومت ترمز ، یونیت  ترمز و  ▪

   .و کنترل از مسیرهای جداگانه عبور نمایند  کابلهای قدرت  ▪

 سیم بندی ترمینال های قدرت -4-10-4

را   برق شهر  فاز  3وصل کنید و کابل ورودی   درایو ( PE ) سیم ارت کابل برق ورودی را مستقیم به ترمینال زمین .1

  .محکم کنیدپیچ آنرا و  متصل نمایید  Tو  S و R ترمینال با شناسه  به

 . وصل کنید درایو زمین کابل موتور را به ترمینال زمین سیم ارت یا .2
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پیچ های آنرا  الکتروموتور متصل کرده و میبایست به کابل سه فاز    U   ،V ،  Wبا شناسه فاز خروجی از درایو   سه .3

  .محکم کنید

 .مقاومت ترمز را توسط کابل به ترمینالهای مشخص شده در درایو  وصل کنید .4

 تا از جابجایی کابل جلوگیری شود .  .را در در طول مسیر ببندید درایو  کابلهای خارج از در صورت امکان ، تمام .5

سفت شدن پیچهای ترمینال های قدرت امری بسیار ضروری است و در صورت شل بستن کابل های قدرت موجب   .6

 آتش سوزی در ورودی دستگاه می گردد.

 

 ACکابل کشی درایو های  -4-10-5

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

 کابلهای توصیه شده استفاده گردد

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

شد که در شرایط فالت  )سیستم ارت( باید متناسب با ولتاژ مجازی با PEاندوکتانس و امپدانس کابل و اتصال   •

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

انتخاب شود. و ولتاژ نامی بین رساناهای کابل حداقل باید   600Vباید کابل    400Vجهت درایوهای   •

1KV .باشد 

  360ار یکسان  استفاده گردد و شیلد کابل باید بصورت  برای موتور و ورودی درایو باید کابل شیلدد •

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

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

 برده نشود.

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

 مناسب می باشند.     30KWتا 
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)شکل سمت    استفاده شود. که در یک نمونه  30KWدو نمونه کابلهای شکل زیر برای موتورهای بالای   •

 شده است.  نیز استفاده  PEبه عنوان  لذا شیلد بالا است  از آنجائیکه ضخامت باهم هستند.   PEشیلد و چپ( 

داخل کابل می باشند و شیلد نیز فقط  در  بصورت جدا   PE سیم هایرشته  ) شکل سمت راست( در نمونه دوم 

 .دارد وجود  PE سه رشته سیم  در این کابلها لذا به عنوان شیلد استفاده می شود. 

 

 

رشته  یک   (PE)خود کابلها باشد باید برای ارت   %50شیلد دور کابل کمتر از   سطح مقطعدر صورتیکه توجه کنید 

 جدا استفاده گردد. سیم 

 

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

 نمود.

 

 ر این سیستم سطح مقطع کابل هادی حفاظت مطابق جدول ذیل می باشد: د •

 کمترین سطح مقطع کابل هادی حفاظت
SPE(mm2) 

 سطح مقطع کابل هادی فاز
S(mm2) 

S S ≤ 16 

16 16 < S ≤ 35 

S/2 35 < S 

شود. همچنین  استفاده از کابل شیلددار برای موتور باعث کاهش تشعشعات الکترومغناطیسی اطراف درایو می   •

 .باعث کاهش استرس روی ایزولاسیون موتور و جریان بیرینگهای موتور می شود
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تا حد امکان باید کوتاه در نظر گرفته شود تا انتشار امواج الکترومغناطیسی فرکانس بالا ناشی    PEکابل موتور و   •

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

درصورتیکه شیلد کابل موتور برای حفاظت ارت استفاده شود باید میزان هدایت الکتریکی شیلد جهت استفاده   •

 کافی باشد. PEبه عنوان  

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

درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهای    10ی شیلد کابل حداقل  موثر باشد باید میزان هدایت الکتریک

 اصلی کابل موتور باشد.

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

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

 زایش ظرفیت خازنی کابلها کاهش یابد و ایزولاسیون موتور آسیب نبیند.اف

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

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

 مسیرهای جداگانه عبور داده شوند تا تاثیر امواج الکترومغناطیسی کابلهای موتور بر روی سایر کابلها کم باشد.  

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

 روی کابلهای موتور عبورنمایند.  

 

 باشد. 300mmه بین کابلهای موتور و کابلهای ورودی نیز درصورتیکه به موازات هم می باشند حداقل  فاصل 

در داکتهای جداگانه   220Vکنترلی درایو و کابل های  24Vدر کابل کشی های داخل تابلو کابلهای  •

 عبور داده شوند. 
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تست ایزولاسیون کابلها:  جهت تست ایزولاسیون باید حتما کابلهای ورودی و خروجی از درایو جدا   •

شوند. به هیج وجه نباید ترمینالهای ورودی و خروجی درایو تست ولتاژ بالای عایقی شوند. کابلهای موتور  

 تست عایقی شوند. 1KVو ورودی با ولتاژ 

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

 وصل گردد. PEاستفاده گردد. شیلد کابل کنترلی فقط از طرف درایو به ارت  (Twisted pair)شده  

 
ر زوج سیم  برای سیگنالهای آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمهای به هم تابیده شده با شیلد اضافی دو

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

 نیز از همین نوع کابلها می توان استفاده نمود.  24Vبرای رله های کنترلی 

 از کابلهای جداگانه استفاده گردد. 220Vبرای رله های 

 استفاده گردد.  ( twisted pair)م تابیده شده  کابل شیلددار با زوج سیم های به برای کارت انکودر از  •

   
معمولا در درایوهای توان بالا نمی توان  تنها از یک کابل سه رشته استفاده نمود.  و برای جریانهای بالا باید از   •

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

هر سه رشته همه کابلها باید به تمام ترمینالهای خروجی یا ووردی متصل شوند. همچنین شیلد تمام کابلها باید  

 به زمین وصل شوند. مانند شکل ذیل:
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 آمده است.  4سطح مقطع کابل قدرت متناسب با جریان ورودی و خروجی درایو در ضمیمه شماره 

 های کنترلی درایو ترمینال  -4-11

آنالوگ و شبکه ارتباطات دیجیتال و ارتباطات     این ترمینالها شامل ترمینالهای ورودیهای و خروجیهای دیجیتال و 

 انکودر میباشد. این ترمینالها در زیر کاور پانل درایوها قرار دارند.  

 نام گذاری و جانمایی ترمینال های کنترل -4-11-1

داده شده   شی نما  VX7استاندارد     I/Oشونده در برد   میتنظ یو جامپرها یکنترل یها نالیترم شیآرا    لیدر ذ

 است. 

V

I

AO1

J1

V

I

AO2

J2

V

I

AI1

J3

V

I

AI2

J4

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

A1+ A1- S1

Z1+ Z1- PE

S3

+24

S8 HDI B2+

COM CME HDO

B2-

Y1 485+ 485- PE ZO+ ZO-

AO1 AO2 GND Bo+ BO-

S4 A2+ A2- AI1 AI2 AI3 +10V AO+ AO-

ON

485

J5

S2

S7S6B1- S5B1+

PWR

COM

PW

ON

GND

J6
PE

 

و یا خروجی    AI2در ورودی آنالوگ    10v~0و یا ولتاژ    20mA~0جامپر های تنظیم جریان   •

برد     AO2و     AO1های   بینی شده است. ورودی    I/Oبر روی  بالای ترمینالهای کنترل پیش 

 میباشد. 10V~+10V-بصورت ولتاژ  AI3آنالوگ 

 .کنترلی : ترمینال های مدار 14-4شکل 
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 توضیحات  نام ترمینال

+10V  10+منبع تغذیهV  جهت ولوم خارجی 

AI2 1.   ورودی آنالوگAI2    توسط جامپرJ4    در روی برد کنترلVX7     تا  0 بصورت ولتاژ با دامنه

10V   20تا  0ولت یا بصورت جریان با دامنهmA .قابل تنظیم میباشد 

   میباشد       10V~ +10V-بصورت         AI3ورودی آنالوگ    .2

 میباشد.  Ω 500ومنبع جریان   20kΩامپدانس ورودی: منبع ولتاژمقدار  .3

 هرتزاست  50ولت متناظر با فرکانس   10ولتاژ  میلی ولت است هنگامیکه    5دقت تنظیم حداقل   .4

 درجه سانتیگراد  25در   ±% 1میزان خطا .5

AI3 

GND   10+پتانسیل صفر و یا زمین ولتاژ کنترل منبع تغذیهV  .ترمینال میباشد 

AO1 1.  تا   0ولت یا خروجی جریان مقدار   10تا  0دامنه خروجی دیجیتال بصورت خروجی ولتاژ مقدار

وجامپر     AO1  جهت تنظیم خروجی آنالوگ    J1میلی آمپرقابل انتخاب میباشد که جامپر    20

J2    آنالوگ نظر    VX7بر روی برد کنترل     AO2جهت خروجی  بالای ترمینالهای کنترل در 

 گرفته شده است.  

 درجه سانتیگراد 25در دمای  ±%1میزان خطا  .2

AO2 

RO1A خروجی رلهRO1  کنتاکت ،NO با لیبلRO1A     وکنتاکتNC با لیبلRO1B    بوده و ترمینال

 مشخص شده است  RO1Cمشترک آنها 

 3A/AC250V,1A/DC30Vظرفیت الکتریکی کنتاکت ها :  

RO1B 

RO1C 

RO2A خروجی رلهRO2  کنتاکت ،NO با لیبلRO2A     وکنتاکتNC با لیبلRO2B    بوده و ترمینال

 مشخص شده است  RO2Cمشترک آنها 

 3A/AC250V,1A/DC30Vظرفیت الکتریکی کنتاکت ها :  

RO2B 

RO2C 

PE  ترمینال ارت 

PW (  ولت  30تا12ولتاژ: مشترک آپتوکوپلرهای ورودیهای دیجیتال )محدوده   تغذیه 

24V  میلی آمپر  200منبع تغذیه درایو  فراهم شده برای استفاده کاربران با حداکثر جریان خروجی 

COM  24+زمین     ترمینال  پتانسیل صفر و یاV  ایزوله 

S1  3.3امپدانس داخلی:  .1 1 دیجیتال ورودیkΩ 

 ولت ولتاژ ورودی در دسترس است 30تا12 .2

 سوئیچ ترانزیستوری   تترمینال ورودی دو جهته است که از هر دو حال  .3

NPN و PNP پشتیبانی می کندرا  . 

 1KHZ: یحداکثر فرکانس ورود .4

 .  می باشند یزیقابل برنامه رسوئیچ دیجیتال ورودی  همه .5

گروه پنجم میتواند توابع مختلفی را به هر یک  کاربر با استفاده از توابع   .6

 از این ورودیهای دیجیتال اختصاص دهد.

S2  2 دیجیتال ورودی 

S3  3 دیجیتال ورودی 

S4  4 دیجیتال ورودی 

S5  5 دیجیتال ورودی 

S6  6 دیجیتال ورودی 

S7  7 دیجیتال ورودی 

S8  8 دیجیتال ورودی 
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HDI  یک ورودی دیجیتال معمولی مشابه  از این ترمینال ها می توان به عنوانS1  تاS8    استفاده

حداکثر فرکانس   .با فرکانس بالا استفاده کرد  دیجیتال پالسی ورودیکرد و هم میتوان بصورت 

 میباشد.  50kHzمقدار  ورودی

HDO 1.   باز    خروجیترمینال ترانزیستوری کلکتور  پالسی  الکتریکی   دیجیتال   / 200mAبا ظرفیت 

30V 

 50KHz  تا 0 دامنه فرکانس خروجی:  .2

COM  24مشترک زمین  ترمینالV + 

CME  مشترک زمین ترمینالHDO  وY1    

 شده است. ،توسط جامپر متصل COM این ترمینال در کارخانه به ترمینال 

Y1   200ترانزیستوری کلکتور باز با ظرفیت الکتریکی  دیجیتال    خروجیترمینالmA / 30V    و دامنه

 میباشد.  1KHz  تا 0 فرکانس خروجی

 بصورت دیفرانسیلی  -485و  +485ورودی سیگنال شبکه ارتباطات  +485

 استفاده کنید  (  Twisted)  های بهم تابیده سیم جفت کابل شیلددار دارای    لطفا از

485- 
Incremental Encoder Terminals 

PWR  5تغذیهV/12V, 200mA دیپ سوئیچ کنار  جهت انکودر که با

 قابل انتخاب است  12Vو یا  5Vترمینالهای کنترل ولتاژ 

A1+, A1-, B1+, B1-, Z1+, Z1-  سیگنال های انکودر 

A2+, A2-, B2+, B2-  5پالس سیگنال ورودی سیگنالV  در صورتیکه ولتاژ ورودی بیش

 باشد نیاز به مقاومت محدود کننده جریان میباشد. 10Vاز 

AO+, AO-, BO+, BO-, ZO+, ZO- 5بصورت سیگنال دیفرانسیل   ، سیگنال انکودر بافر شده خروجیV   و

    1 :1نسبت تبدیل 

COM ترمینال زمین انکودر 

 اتصال مشترک سوئیچ های متصل به ورودی های دیجیتال  -4-11-2

  ی چهایبعنوان مشترک سوئ 24V     (COM  )هی تغذ نیبا زم  تالیجید یها ی ورود یها چینحوه اتصال مشترک سوئ 

  ی چهایبعنوان مشترک سوئ   24Vه ی مثبت تغذ ای (  و COM نالی)ترمNPNمشترک   تریام یستوریترانز 

 آمده است. لی(  در ذ24+  نالی)ترم PNPمشترک  تریام یستوریترانز 

شده    حی تشر زین   یمشتر یخارج  24+ ه یمنبع تغذ  ای  ی داخل 24+  هی در دو صورت استفاده از  منبع تغذ نیهمچن

 است.  

     ستوریو ترانز ی داخل ه یآمده است و بر اساس استفاده از منبع تغذ ر یدر کارخانه در شکل ز ماتیفرض تنظ شیپ

NPN از  اتصال   نالها یترم یانجام شده است. جهت جامپر روU   .شکل استفاده شده است 
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A1+ A1- S1

Z1+ Z1- PE

S3

+24

S8 HDI B2+

COM CME HDO

B2-

Y1 485+ 485- PE ZO+ ZO-

AO1 AO2 GND Bo+ BO-

S4 A2+ A2- AI1 AI2 AI3 +10V AO+ AO-S2

S7S6B1- S5B1+

PWR

COM

PW

                                  COM    CME     PW    24+
 

 شکل  U  اتصال: 15-4شکل 

+ ولت  24شکل را بین  U اتصالستفاده میکنید ا بعنوان سوئیچ وازمنبع تغذیه داخلی درایو  NPN از ترانزیستوراگر 

 سمت راست مراجعه کنید. ( 4-16در صورت استفاده از منبع تغذیه خارجی به شکل ) .قرار دهید PW و

 
 NPN سوئیچ ترانزیستوری : 16-4شکل 

 و COMشکل را بین  U اتصالبعنوان سوئیچ و از منبع تغذیه داخلی درایو استفاده میکنید   PNPاگر از ترانزیستور

PW  ، سمت راست مراجعه کنید.   (4-17در صورت استفاده از منبع تغذیه خارجی به شکل )قرار دهید ست 

 
 PNP سوئیچ ترانزیستوری : 17-4شکل 
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 سیم کشی انکودر ها -4-11-3

-Pushخروجی های انکودر ها بصورت دیفرانسیل ، ترانزیستور کلکتور باز، ترانزیستورهای مکمل و یا پوش پول ) 

Pull .میباشند مدل سیم کشی های آنها در ذیل آمده است ) 

 خروجی دیفرانسیل انکودر با  انکودر با خروجی ترانزیستور کلکتور باز 

  

 انکودر با خروجی ترانزیستورهای مکمل 

 
 و جریان  انکودر  با خروجی پوش پول )زمین مشترک

 ( 25mAجریان ورودی >   و  Source  >25mAخروجی 

  مشترک و جریان خروجی PWRانکودر  با خروجی پوش پول)  

25mA  > و جریان ورودیSink  >25mA) 

  

 درایو و کابل برق ورودی در مقابل اتصال کوتاهحفاظت از  -4-12

   نمایید ، عمل و کابل برق ورودی طبق دستورالعمل های زیر   درایو در مقابل  اتصال کوتاه و اضافه بار حرارتی
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 یوز : پیکربندی ف18-4شکل 

دی در برابر اتصال  فیوز از کابل برق ورو  .مشخص شده است انتخاب کنید ضمیمه شماره یک فیوز را همانطور که در  

های داخلی درایو ،  از   داخلی باشد  بعنوان پشتیبان حفاظت   هنگامی که اتصال کوتاه درایو .کوتاه محافظت می کند

 .  درایو و کابل حفاظت می نماید 

 محافظت از موتور و کابل موتور در شرایط اتصال کوتاه -4-13

  وضعیت از موتور و کابل موتور در   انتخاب می شود ، درایو درایو  هنگامی که کابل موتور با توجه به جریان نامی

 .ی حفاظتی اضافی نیاز نیستبه هیچ وسیلهو  اتصال کوتاه محافظت می کند

 

به چند موتور متصل باشد ، برای محافظت از هر کابل و موتور باید از یک قطع کننده   درایو اگر

    .جداگانه استفاده شود  ( circuit breaker)  جریان زیاداضافه بار حرارتی و  

 محافظت از موتور در برابر اضافه بار حرارتی  -4-14

طبق مقررات ، موتور باید در برابر اضافه بار حرارتی حفاظت شود و در صورت تشخیص اضافه بار ، جریان باید قطع  

موتور محافظت می کند و جریان خروجی را قطع  درایو دارای  یک عملکرد حفاظت حرارتی موتور است که از  .شود

 عمل میکند I²tحفاظت حرارتی بر اساس انتگرال  .می کند تا از سوختن سیم پیچی موتور جلوگیری شود

 استفاده از درایو به عنوان راه انداز و بای پس کردن آن  -4-15

را پس از استارت و رسیدن به دور نامی با   درایو راه انداز نرم مورد استفاده قرار می گیرد  ، می تواندرایو بعنوان  اگر 

بایستی خروجی درایو توسط کنتاکتور دیگری   برای این منظور   .بای پس به برق شهر وصل نمودکنتاکتور استفاده از 

 قبل از بستن کنتاکتور بای پاس از موتور جدا گردد

که   به موتوربرق اتصال همزمان درایو و شبکه  عدم اطمینان از در صورت نیاز به جابجایی مکرر ، به منظور ایجاد 

باعث معیوب شدن درایو میشود بایستی از اینترلاک های مکانیکی یا الکتریکی مستقل بین دو کنتاکتورها استفاده  

 شود.
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 روش کار با صفحه کلید و نمایگشر درایو -5

 باشد.  شامل موارد ذیل می  VX7صفحه کلید و نمایشگر درایوهای 

 

 وضعیت کنترلی درایو   LEDنشانگرهای  (1

پارامتر    LEDنشانگرهای   (2 نوع  کننده  تعیین 

 الکتریکی قابل اندازه گیری 

 نشانگر دیجیتال پنج رقمی  (3

پتانسیومتر دیجیتال  که با چرخش آن سرعت درایو   (4

 را تنظیم مینماید 

صفحه کلید شامل شاسی های با تابع مشخص مثل   (5

Run    وSTOP    ریزی برنامه  قابل  ویا 

QUICK/JOG   تنظیم جهت  های  شاسی  ویا 

ص سیستم  افزاری  نرم  برای  پارامترهای  کلید  فحه 

، خواندن کمیت های   VX7 های سری درایو کنترل

 .الکتریکی و تنظیم پارامترها استفاده می شود

  

 : صفحه کلید 1-5شکل 

 خارجی استفاده نمایید.قراردادن این صفحه کلید بر روی تابلو و یا استند کنترل فرمان از براکت نصب برای  

 شرح  نام  شماره 

 نشانگرهای   1

LED   افقی بالای

ارقام نمایش  

 داده شده 

 RUN/TUNEنشانگر 

 می باشد درایو در حالت استاپ  : خاموش 

(  AutoTuneمد اتوتیون )درایو در  :چشمک زن 

  بوده ودر حال اجرای توابع محاسباتی تخمین

 پارامترهاست 

 Runوضعیت  درایو در   :روشن  

 نشانگر 
FWD/REV 

 راست گرد درایو در جهت  :خاموش 

 چپ گرد درایو در جهت   :  روشن  

نشانگر  
LOCAL/REMOTE 

 

 از کی پد   کنترل فرامیننشان دهنده  خاموش :

 کنترل فرامین از ترمینالهای کنترلچشمک زن : 

 

ولتاژ   .متصل نکنید W و U V،  درایو هرگز برق ورودی از شبکه را  را به ترمینال های خروجی

 .شود درایو خط برق اعمال شده بر روی خروجی می تواند منجر به آسیب دائمی
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   کنترل فرامین از شبکه ارتباطاتروشن :

 

 نشانگر 

TRIP 

 

 ( Tripدر وضعیت تریپ )  درایو: روشن  

 شرایط نرمال  :  خاموش  

: درایو در وضعیت آلارم و پس از زمان   چشمک زدن

اقدامات اصلاحی به زودی  گیری و در صورت عدم 

  تریپ می دهد 
  نشانگرهای 2

LED    عمودی

در سمت راست  

ارقام نمایش  

 داده شده  

 نوع پارامتر کمیت الکتریکی اندازه گیری نمایش داده را تععن میکند 

    روشن است  Hzفقط نشانگر 
HZ  واحد فرکانس 

 روشن میباشند   Aو نشانگر   Hzهر دو نشانگر 
RPM 

واحد دور در  

 دقیقه

    روشن است   Aفقط نشانگر 
A  جریان واحد 

 روشن میباشند  Vو نشانگر    Aهر دو نشانگر 
 درصد جریان نامی  %

    روشن است   Vفقط نشانگر 
V  وحد ولتاژ 

داده های مختلف   پنج رقمی که ( 7segmentسون سگمنت )  صفحه نمایش ارقام نمایشی  3

 و مقدار پارامتر ها را نشان میدهد اطلاعات و هشدار 

4 
پتانسیومتر  

 دیجیتال 

این پتانسومتر دیجیتال میباشد قابلیت چرخش چندین دور را دارد. فانکشن آن در  

   آمده است. P08.42 پارامتر

 ها  شاسی  5

 

شاسی ورود  

و خروج به  

 نرم افزار  

   به یا گذر از سطح اول منوی تنظیم پارامترها ورود 

 بیرون رفتن از پارامترها 

 

 به منو ورود گام به گام   کلید ورود 

 تایید پارامترها  

 

 به تدریج    پارامتر داده ها یا ارقام افزایش   بالا  شاسی 

 

  شاسی 

 پایین 

 به تدریج    پارامتر داده ها یا ارقام کاهش  
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  شاسی 

شیفت به  

 راست 

به صورت    پارامترها جابجایی به راست برای انتخاب 

 وضعیت توقف یا کار درایو  چرخشی در 

 آنپارامتر عددی در طی اصلاح   رقمانتخاب  

 

شاسی  
RUN 

به معنی فعال شدن برق   Runاین کلید بعنوان  

خروجی درایو به موتور که میتواند موجب چرخش  

موتور نیز بشود بشرطی که فرامین از طریق صفحه  

 کلید تعریف شده باشد.

 

  شاسی 

استاپ یا  

 ریست 

استاپ یا متوقف شدن فرمان حرکت  بعنوان  این کلید 

 موتور میباشد و شرایط عملکرد آن در پارامتر

P07.04   آمده است 

مدهای  این کلید برای ریست کردن همه در ضمن 

کنترل در حالتی که خطا فعال شده است ،  استفاده  

 می شود 

 

  شاسی 

JOG 

تعریف    P07.02 پارامتر عملکرد این کلید توسط 

 میشود 

رابط صفحه   6

 کلید 

 .استاندارد است یک ترکیب  همه مدل ها رابط صفحه کلید برای 

می  سه حالت از صفحه کلید  که نمایانگر وضعیت کنترلی و نمایشی روی پانل  )5-2بطور مثال در شکل زیر ) شکل 

 باشد در ذیل توضیح داده شده است: 

)خطا خارجی ناشی از فعال شدن خطا در تجهیز    EFنمایشگر سمت راست در وضعیت تریپ و یا خطا که نوع آن 

 . میباشد( بیرونی درایو 

سمت   LEDرا نشان میدهد و فرکانش موتور با توجه به روشن بودن  Runر میانی درایو در حال کار و یا نمایشگ  

نیز در بالاو سمت راست صفحه کلید    RUNهرتز میباشد. در ضمن نشانگر  50.00را نشان میدهد  Hzراست که 

 روشن میباشد. 

 ولی درایو در وضعیت استاپ است. هرتز نشان میدهد 50.00نمایشگر سمت چپ فرکانس رفرنس سرعت را 

 
 : حالت نمایش داده شده 2-5شکل 
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 تنظیم  پارامتر های درایو  -6

 زیر بصورت منوی سطح یک تا سطح سه طبقه بندی شده اند. در سه لایهپارامترها 

 P0   (P00 )شماره گروه اصلی پارامتر ها )منوی سطح اول( مثال : گروه اصلی  .1

 ( P00.01)    1و زیر گروه  P0زیر گروه یا کد پارامتر  )منوی سطح دوم( مثال : گروه اصلی    .2

 (    P00.01=0دارای مقدار صفر)  P00.01تعیین مقدار پارامتر  )منوی سطح سوم( مثل : پارامتر   .3

 صلی بشرح ذیل میباشد: گروه پارامترهای ا 

(، گروه کنترل  P02)    1موتور   ی(، گروه پارامترهاP01(، گروه کنترل روشن و خاموش)P00)  ی اصل  ی گروه پارامترها

  ی ( ، گروه پارامترهاP05)  یورود  یها  نالیترم  ی ، گروه پارامترها  SVPWM (P04)  ی ( ، گروه پارامترها  P03)  ی بردار

پارا  HMI( P07)(، گروه  P06)    یخروج  یها  نالیترم پارامترهاP08)    شرفته یپ  یمترها، گروه   ) PID  ی(، گروه 

P09)    گروه ،PLC  یو سرعت پله ا  (P10  ( گروه حفاظت ها ، )P11  گروه پارامترها  ، )2موتور    ی   (P12  گروه  ،)

،    PROFIBUS/CANopen( P15 )( ، گروه شبکه    P14( ، گروه ارتباطات شبکه )  P13کنترل موتورسنکرون )

(، گروه  P18)  2ها    تی کم  ی ها  ش ی( ، گروه نما P17)  ی ریاندازه گ  یها  تی، گروه کم  Profinet ( P16 )گروه شبکه  

 ( P22) ندلیاسپ  تی(، کنترل موقعP21)  ت ی( ، کنترل موقعP20انکودر) 

از سطح سوم به سطح دوم   در منوی پارامترها می تواند    یا  و   شاسی های: فشار دادن  ملاحظات

پارامترهای تنظیم شده در صفحه کنترل ذخیره    با فشار دادن  ،در این است کهاین دو شاسی  تفاوت  ردد.  گبر

و با تغییر خودکار به پارامتر  بعدی خواهد رفت ،  در حالی که    به منوی سطح دوم باز می گردندو سپس  می شوند

دوم بدون ذخیره پارامترها باز می گردد، و همچنان در پارامتر  فعلی  مستقیماً به منوی سطح   فشار دادن

 .باقی می ماند

  .در منوی سطح سوم ، اگر پارامتر در حالت چشمک زن نباشد ، به این معنی است که پارامتر  نمی تواند اصلاح شود

 :دلایل احتمالی می تواند این موارد باشد

 ، مانند پارامتر با مقدار تخصیص یافته  ، سوابق عملکرد و غیره؛  این پارامتر  پارامتر قابل تغییر نیست  .1

   .این پارامتر  در حالت اجرا قابل تغییر نیست ، اما در حالت توقف قابل تغییر است .2
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 از صفر به یک  P00.01تنظیم پارامتر  -6-1

را که ابتدا صفر بوده به مقدار یک تغییر   P00.01در شکل زیر نحوه وارد شدن به پارامترها نمایش داده شده و مقدار پارامتر 

 داده شده است و مجددا به منوی نمایش فرکانس برگشته است 

 
 
 
 
 

 
      

 
 
 

 

 تنظیم رمز عبور جهت دسترسی به پارامتر های دستگاه -6-2

دارا     P07.00 تنظیمات پارامترهای درایو،  قابلیت رمز گذاری توسط  پارامتربرای برای   VX7 یهای سر درایو

  / PRG  دوباره .میباشند. بعد از وارد کردن رمز و خروج از حالت ویرایش پارامتر  ، رمز عبور فوراً معتبر می شود

  ESC  صحیح را وارد   رمزنمایش داده خواهد شد وتا زمانیکه  "0.0.0.0.0"را فشار دهید تا حالت ویرایش پارامتر

 .نخواهید داشت نکنید دیگر امکان دسترسی به پارامترها را

 رمز عبور غیر فعال میگردد. را روی صفر تنظیم کنید    P07.00در صورتیکه مجددا 

پارامتر تعیین رمز   P07.00در شکل زیر نحوه وارد کردن رمز عبور جهت دسترسی به پارامترهای درایو آمده است. پارامتر 

 تعیین شده است .  22222است که در این مثال مقدار  (Pass Wordورود)

 
 
 
 
 

 
      

 
 
 

 

 درایو مشاهده کمیت های اندازه گیری شده در  -6-3

فراهم نموده است و کاربران    مشاهده کمیت های اندازه گیری را بعنوان گروه بازرسی یا   P17گروه  VX7درایو 

. جهت مشاهده وضعیت های کنترل حلقه بسته  وارد و مستقیما وضعیت درایو را مشاهده نمایند P17میتوان به 

 فیدبک های انکودر و کنترل موقعیت هستند.نمایانگر مقادیر رفرنس ها و  18پارامترهای گروه 

  

50.00 
 نمایش فرکانس مرجع : 

 تمام دیجیت ها چشمک می زنند 

P00 P00.00 P00.0 1 

0 1  P00.02 

50.00 
 نمایش فرکانس مرجع : 

 تمام دیجیت ها چشمک می زنند 

P00 P07 P07.00 

0.0.0.0.

0. 
2.2.2.2.

2. 

P07.0 1 
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 را مشاهده مینمایید. P17.00در شکل زیر نحوه وارد شدن به بخش پارامترهای مانیتورینگ و مشاهده پارامتر رفرنس فرکانس 

 
 
 
 
 

 
      

 
 
 

 

 

 و تنظیمات پارامترهای اصلی  راه اندازی درایو -7

پس از نصب درایو و اتصال کابل های شبکه و موتور و ارت به ترمینال قدرت دستگاه و بازرسی های ذکر شده درایو  

آماده روشن شدن میگردد. لذا بعد از اتصال برق شبکه به درایو ، بر روی پانل آن در ابتدا کلیه سگمنت ها و چراغ  

دیده می شود. جهت تنظیمات اولیه درایو   50.00آن روشن شده و نهایتا چشمک زن فرکانس  LEDهای 

میبایست ابتدا نوع موتور که میتواند سنکرون و یا آسنکرون ) موتورهای جنرال( میباشد انتخاب و کمیت های  

الکتریکی روی پلاک موتور طبق فلوچارتی که در ذیل آمده است به درایو داده شود. سپس در طی فرایند اتوتیون  

(Autotuneبه این مض ) مون که درایو در یک فرایند اتوماتیک با دادن ولتاژهای مختلفAC  وDC   اقدام به

شناسایی کمیت های الکتریکی موتور مینماید و این پارامترها را بعد از شناسایی جهت موتور آسنکرون در  

P02.06~P02.10   و جهت موتور سنکرون درP02.20~P02.23   قرار میدهد. اتوتیون به دو صورت

باشد بهتر است از اتوتیون چرخشی  استاتیک و چرخشی قابل انتخاب است. هنگامیکه موتور از با ر مکانیکی جدا می

استفاده نمائید. توجه نمایید در صورتیکه به هنگام اتوتیون چرخشی موتور از بار جدا نماشد نتیجه شناسایی  

 پارامترهای موتور نادرست است.  

وتور را باز  اتوتیون استاتیک را همواره جهت موتوری که نمی توانید از بار مکانیکی جدا کنید )نمی توانید کوپلینگ م

کنید( استفاده کنید. لازم به ذکر است با اتوتیون چرخشی بهترین دقت در شناسایی پارامترها انجام میشود و  

 پرفورمنس این اتوتیون نسبت به اتوتیون استاتیک بالاتر است.  

 فلوچارت زیر ترتیب تنظیمات راه اندازی را نشان میدهد. 

 

 

 

50.00 
 نمایش فرکانس مرجع : 

 تمام دیجیت ها چشمک می زنند 

P00 P17 P 17.00 

5 0.0 0 P 17.0 

1 
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 ر  

   کردن ات ا ت  درت   
ر  ن کردن درای 

بازیاب   ارامترها ب   ی  فر  کارخا   
(P00.18=1)

ا تخا      م ت ر س  ر ن یا  س  ر ن
(P02.00=0,س  ر ن ),(P02.00=1, س  ر ن)

ت ظی   ارامترهای م ت ر س  ر ن
P02.01~P02.05

ت ظی   ارامترهای م ت رس  ر ن
P02.15~P02.19

ف ردن  اس  
QUICK/GOG
   رخ  م ت ر

ا ر   ت  رخ  م ت ر  حیح  یست درای  را خام   ک ید    ای 
د  سی  خر    ب  م ت ر را     ک ید

ات تی ن یا   اسای   ارامترهای م ت ر را ا را ک ید

  اسای   ارامترهای 
م ت ر ر    رخ  

P00.15=1

ف ردن  اس  
RUN

    اسای  ات ماتی   ارامترهای م ت ر ت سط درای      ایتا  ی ا  
-END-

  اسای   ارامترهای 
1م ت ر ر   استاتی    

P00.15=2

  اسای   ارامترهای 
2م ت ر ر   استاتی  

P00.15=3

ت ظی  کا ل فرما  ا
P00.01, P00.02

ت ظی  فرکا   حرکت

ت ظی  مد ک ترل
P00.00

SVC  مد ک ترل  
SVC 10 (P00.00=1)

 SVPWM مد ک ترل 
SVPWM(P00.00=2)

 VC  مد ک ترل  
VC(P00.00=3)

SVC مد ک ترل  
SVC0(P00.00=0)

ک ترل برداری  ت ظی   ر   
P03 

ک ترل برداری  ت ظی   ر   
P03 

ک ترل برداری  ت ظی   ر   
P03 

SVPWM   ت ظی   ر    ارامترهای
P04 

RUN  ف ردن  اس

STOP  ف ردن  اس 

END 
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موتور دوم را انتخاب و سپس اتوتیون نمایید. در    P08.31صورتیکه موتور دومی دارید بایستی توسط پارامتر  در 

  2به موتور  1است و  استفاده ازترمینال ورودی دیجیتال جهت فرمان سوئیچ از موتور  P08.31= 0 صورتیکه   

 بگذارید.  35مینال شماره  استفاده میکنید بایستی ورودی استفاده شده را روی تابع عملکرد تر
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 توسط ورودی دیجیتال و یا توسط شبکه مدباس   2 و یا   1انتخاب موتور 

انتخاب کانال فرمان  

RUN 
 P00.01توسط پارامتر  

 

 P08.31پارامتر 

 

 تنظیم پارامترها

 

 انتخاب موتور

P00.01=0   )پانل( - - - 

P00.01=1   )ترمینال( P08.31=0 Terminal Function=35, Sx=close Motor2 
Terminal Function=35, 

Sx=open 
Motor1 

P00.01=2      )شبکه( P08.31=1 
(Modbus ) 

Address: 2009H.Bit0~1=00 Motor1 

 

کد  

 پارامتر

 

 نام پارامتر
 

 مقداردهی 
پیش 

فرض 

 کارخانه

P00.0
0 

 SVC0    //1  :SVC1  // 2   :SVPWM 2:  0 مد کنترل سرعت 

P00.0 
1 

 0 : شبکه 2//      :ترمینال کنترلی1: صفحه کلید //  0 کانال فرامین 

P00.0
2 

 MODBUS   //1  :PROFIBUS/CANopen    //2 :Ethernet 0:0 کانال های شبکه 

P00.1
8 

 0 : پاک کردن سوابق خطاها 2: پیش فرض کارخانه //1: غیر فعال //   0 پارامتر ذخیره توابع 

P00. 
15 

تابع   – اتوتیونینگ  

شناسایی پارامترهای 

 موتور 

) موتور   1: استاتیک2( //   SVC: نوع چرخشی وحتما موتور بی بار)جهت مد 1: غیر فعال // 0

 (  SVPWM) موتور با بار و در مدل    2: استاتیک 3بابار ( // 

0 

P02.0
0 

 0 : سنکرون 1: آسنکرون // 0 1نوع موتور شماره  

P02.0 
1 

از روی پلاک   P02.05تا    P02.01در شروع راه اندازی درایو با تنظیم مقادیرپارامترهای   1نامی موتورنوان 

( میگردد. درایو پس از اتو P00.15موتور،  سیستم درایو آماده انجام تابع اتوتیون )پارامتر  

 پارامترها عبارتند از : تیون کمیت های زیر را اندازه گیری ودر پارامتر مربوطه می نویسد. این 

( ، اندوکتانس پراکندگی  P02.07( ، مقاومت روتور موتور )  P02.06مقاومت استاتور موتور )  

( و نهایتا جریان بی باری موتور P02.09( ، اندوکتانس متقابل موتور )P02.08موتور )  

(P02.10 ) 

بسته به 

توان 

P02.0 درایو 
2 

 1فرکانس نامی موتور

P02.0
3 

 1سرعت نامی موتور

P02.0
4 

 1ولتاژ نامی موتور

P02.0
5 

 1جریان نامی موتور

 

 راه اندازی درایو بصورت حلقه بسته با انکودر و همچنین راه اندازی سرو و اسپیندل در فصل جداگانه آمده است.
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 VX7ساختار توابع   -8

ارتباط بین پارامتر ها در این توابع بصورت شماتیک آمده است و  در این بخش ساختار توابع کابردی درایو تشریح شده است و 

 توضیحات مختصری در ارتباط با عملکرد آنها جهت شناخت بیشتر پارامترها داده شده است.

 کنترل برداری  -8-1

 میباشند.  P00.00مد کنترل برداری با انتخاب پارامتر  سهدارای   VX7کنترل دور
 ( SVC0, SVC1یدبک انکودر )مد کنترل برداری بدون نیاز به ف •

 پیش فرض کارخانه ( : SVPWMمد کنترل خطی ) •

   .( VCمد کنترل برداری حلقه بسته که نیاز به انکودر دارد ) •

توابع مد کنترل برداری در گروه سوم پارامتر ها میباشد در ضمن  در این مد کنترل برداری درایو قادر به کنترل سرعت  

بصورت مستقل میباشد. درایو وقتی در مد کنترل سرعت کار میکند، گشتاور تابع وابسته بوده و با  و یا کنترل گشتاور  

توجه به مقدار بار مکانیکی تغییر میکند. متقابلا وقتی درایو در مد کنترل گشتاور کار میکند، سرعت تابع وابسته بوده  

 ترل برداری تشریح شده است. و با تغییر بار مکانیکی تغییر میکند. در ذیل بلوک دیاگرام کن
پیچیده   بسیار  و سرعت،  غیر خطی در معادلات گشتاور  متغیرهای  به جهت وجود  کنترل دور موتورهای آسنکرون 

پرقدرتمند   به رشد میکروکنترل های  توجه  با  اخیر  و کاهش زمان محاسبات معادلات    DSPمیباشد. در دهه های 

 . ه استگردید کنترل پذیری این نوع موتورها میسر ،ریاضی

در روش کنترل برداری جهت در اختیار گرفتن کنترل دور موتور که نیازمند به دقت و پایداری در گشتاور و سرعت  

موتور و همچنین پاسخ مناسب به تغییرات سریع بارمکانیکی میباشد از آنالیز ریاضی برداری جریان استاتور بهره مند  

جریان گشتاوربار و جریان مغناطیس کننده هسته موتور میباشد در یک  شده است. این جریان که در حقیقت حامل  

پروسه مبدل ریاضی به دو مولفه برداری  جریان اکتیو  و جریان راکتیو متناظر با جریان ایجاد کننده گشتاورو جریان  

دو بردار به رگولاسیون    ایجاد کننده تحریک )فلو مغناطیسی( تبدیل می گردد. لذا با بدست آوردن مقدار دامنه و فاز این

 با پرفورمنس بالا دست می یابد.   DCسرعت همانند موتورهای 

 و   Ib و  Iaدر شماتیک دیاگرام زیر بلوک های کنترل این روش باختصار آمده است . بردارهای جریان سه فاز موتور 

Ic   برداری  در یک ماتریسClarke     به دو جریان برداری     تبدیلβi   α  i  محور مختصات عمود بر هم میگردند.یک  در 

iα=(3/2)*iu, iβ=(√3/2)*iv-(√3/2)*iw 

با مولفه    α  iو  βiجمع برداری این دو جریان دقیقا هم اندازه جریان توان ظاهری موتور سه فازمیباشد. جریان ها ی  

تبدیل به دو     Parkبا تابع برداری      XYو روی محورهای مختصات    درجه    90سینوسی با اختلاف فاز  دامنه متغیر

  'X'Yدرجه ، در یک محور مختصات دوار    90(   با دامنه ثابت و اختلاف فاز ثابت  Iq)      iT (  وId)   iMبردار جریان  

میدان مغناطیسی می چرخد. حال با این مبدل های ریاضی ،    تبدیل میشوند و این محور مختصات با سرعت بردار   

 متناظر با کمیت های اصلی کنترل یعنی جریان تولید کننده گشتاور و جریان تحریک خواهیم داشت. DCدو مقدار 
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 iT   دقیقا جریان متناظر با جریان گشتاور بار بوده و هم فاز با مولفه میدان روتور و مولفهiM   متناظر با جریان تحریک

موتور میباشند. جمع جبری این دو جریان برداریست که هم فاز با میدان استاتور میباشد. زاویه بین جریان شار ساز  

در توابع کنترلی شماتیک دیاگرام ذیل آمده     θrروتور با نام  ( زاویه    α  iهم فاز با     Ia)  aفاز  جریان  ( و  Idروتور )  

 است.  

Clarke transformation

PARK Transformation

a

b

c

dq

Ꞷr=dθr /dt 

is
iꞵ

iα

θr

iq 

id 

Ꞷ 

T=k| λr||is|Sinδ  

λr

δ

T=kidiq  

T=kλris¯ ¯ 

               

        )

                

         

Inverse Clarke 
Transformation

Inverse PARK 
Transformation

iα,iꞵ

ia ib ic

iq,id
 

مرتبط با جریان تحریک و جریان گشتاور، رگوله    PIدر دو حلقه فیدبک    iT   و   iM جریان    DCبا توجه به مقدار 

  IGBTو مدولاسیون بردار سوئیچ های    Clarkeو ماتریس معکوس        Parkشده و مجددا با ماتریس های معکوس  

شکل موج ولتاژ خروجی اینورتر ساخته میشود. بایستی توجه کرد که دقت در اندازه گیری پارامتر های موتور در این  

پرفورمنس کنترل برداری تاثیر می گذارد و پس از نصب درایو بایستی تابع اتوتیون اجرا گردد. لازم به  روش کاملا در  

 ذکر است اتوتیون چرخشی با کوپلینگ باز موتور بهترین پرفورمنس کنترل برداری را می دهد.
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  SVPWM کنترل -8-2

از    یکیشود.   یسرعت ندارند استفاده م  قیبه کنترل دق از یکه ن  ییجهت بارها   SVPWMکنترل سرعت در مد  

. کاربرد  باشدیم گریکد یجهت کنترل سرعت  چند موتور با    ویدرا  ک یمد کنترل سرعت، استفاده از   نی ا  یکاربردها

ولتاژ فرکانس بالا   یفرکانس است که در رگولاتورها  یمستقل ولتاژ و ورود یمد استفاده از تابع با ورود نی ا  گرید

نقاله حمل بار توسط    یتوان بالا با گشتاور ثابت همچون تسمه ها یمد جهت موتورها ن ی. در ضمن ا شودیتفاده ماس

 .گرددیم هی توص V/F یمنحن یتابع خط

. و  باشدیهمچون فن ها و پمپ ها م یسهم  یبا منحن ریگشتاور متغ یمد استفاده در بارها نی ا گر ید  یکاربردها از

نوع گشتاورها که با توان دوم و سوم سرعت متناسب هستند،    نیجهت ا  2.0و  1.7، 1.3با توان   V/F  یتوابع منحن

 شده است. ینیب  شیپ

 
با قابلیت تنظیم سه نقطه شکست فرکانسی جهت تنظیم بهینه گشتاور درخواستی بار    V/Fهمچنین منحنی خطی 

 آمده است .  P04نیز در گروه  
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نیز در این گروه گذارده شده است که در ذیل به آنها اشاره شده    SVPWMهت بالا بردن پرفورمنس  توابع خاص ج 

 است 

 بوست گشتاور  ➢

این تابع قادر خواهد بود تا گشتاور را در سرعت های پایین با توجه به نیاز بار تنظیم نمود. توجه کنید که در  

ن و یا لرزش در شفت موتور ایجاد کند.  صورت افزایش اضافی این تابع میتواند موجب اضافه جریا 

 پیش بینی شده است.  P04.02جهت تنظیم بوست تا نقطه فرکانس تنظیمی      P04.01پارامتر

 بهینه ساز انرژی   ➢

توسط این تابع با تنظیم ولتاژ میتواند بهترین نقطه کار موتور را پیدا کند تا کمترین انرژی استفاده شود. این  

میتوانید این   P04.26که بار شان سبک و یا بی بار هستند مناسب است. توسط پارامتر  تابع برای موتورهایی

 تابع را فعال سازید. توجه کنید که این تابع جهت بارهای با گشتاورمتغیر در زمان، کاربردی ندارد.

 V/F گین جبران ساز لغزش  ➢

بار رخ دهد میتواند نوسانات در  یک روش حلقه باز میباشد لذا اگر تغییرات ناگهانی در   SVPWMکنترل 

سرعت ایجاد کندبدین جهت در این مد تابع گین جبران ساز لغزش پیش بینی شده است تا بتواند تغییرات  

با     % 200.0تا    0.0تابع گین در بازه   P04.09سرعت را به هنگام نوسانات بارجبران نماید. پارامتر 

 س لغزش نامی موتور ( گذارده شده است.  ) متناسب با فرکان   %100پیش تنظیم کارخانه 

 کنترل نوسانات  ➢

  VX7  یوهای. دراباشدیم ازیمورد ن  یادیاست که توان ز   یطیدر شرا   SVPWMنوسانات موتور غالبا در مد 

و پارامتر   نییپا  یدر فرکانسها P04.10کنترل نوسان پارامتر   بی نوسانات، با دو ضر ن یجهت غلبه بر ا 

P04.11 پارامتر    یدر فرکانس ها ( بالا نسبت به فرکانس آستانه کنترل نوسانP04.12  عمل م )ندینما  ی  .

موجب اضافه بار   تواندیم بی ضر ن یبر کنترل نوسان دارد. البته بزرگ تر شدن ا  شتریب   ریتاث بی مقدار بالاتر ضر

 . دی نما لیدر موتور را تحم

 رکانس با قابلیت کنترل مستقل و ولتاژ و ف V/Fتابع   -8-3

قابل   V/F جهت تنظیم منحنی    P04( قرار میگیرد گروه کنترل    P00.00=2) SVPWMهنگامیکه درایو در مد  

تنظیم  5را روی مقدار   P04.00استفاده میباشد. جهت تنظیم دو کانل مستقل فرکانس و ولتاژ بایستی پارامتر 

میباشد که میتواند از    P04.27نمائید همانطوریکه در فلوچارت زیر مشاهده میکنید کانل مستقل ولتاژ پارامتر 

ویا شبکه های ارتباطی سریال   PIDکانالهای ورودیهای آنالوگ ، تنظیم دیجیتال پانل، سرعت چند پله ای ، خروجی  

 داده ولتاژ را دریافت کند.  

نیز مقدار فرکانس را دریافت میکند. بر سر راه هر دو کانال شتاب کاهنده و   P00.06بلا کانال فرکانس با پارامتر متقا

شتاب افزاینده و همچنین محدود کننده بالا و پایین مقادیر ولتاژ و فرکانس هم گذارده شده است که در جدول ذیل  

 پارامترهای مربوطه آمده است.
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 دامنه تنظیم تر نام پارام  کد پارامتر 
پیش فرض 

 کارخانه 

P00.04  حد بالای فرکانس P00.05 ~ P00.03 50.00Hz 

P00.05  0.00 حد پایین فرکانسHz ~ P00.04  0.00Hz 

P00.02  (شتاب افزاینده فرکانسACC ) 00.0 ~ 3600.0s  بسته به مدل 

P00.18   ( شتاب کاهنده فرکانسDEC ) 00.0 ~ 3600.0s  بسته به مدل 

P00.10  0.00 تنظیم فرکانس از پانلHz ~ P00.03  ( زمانیکه کانل فرکانس روی پانل است (P00.06=0   )) 50.00 Hz 

P04.31  ولتاژ نامی موتور( حد بالای ولتاژP04.32~100.0% (   100.0% 

P04.32  0.0 حد پایین ولتاژ% ~ P04.31 0.0% 

P04.29  (شتاب افزاینده ولتاژACC ) 00.0 ~ 3600.0s 5.0s 

P04.30   ( شتاب کاهنده ولتاژDEC ) 00.0 ~ 3600.0s 5.0s 

P04.28  ل ولتاژ روی پانل است ا) زمانیکه کان  )%100.0~%0.0ولتاژ نامی موتور  ( تنظیم ولتاژ از پانل

(P04.27=0   )) 

100.0% 

( خواهد  P04.27=0 تنظیم ولتاژ از روی صفحه کلید به هنگامیکه کانال ولتاژ روی صفحه کلید تنظیم گردد ) P04.28پارامتر 

 بود. شماتیک دیاگرام زیر ارتباطات این تابع را نشان میدهد. 

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step Speed

PID

P04.28

MODBUS

2

3

4

5

6

7

0

1

P04.27

 Voltage setting 

Channel 

User-defined 

V/F curve

P04.30

P04.30

ACC                 

DEC

P04.29

Max

Min

Max: P04.31

Min: 04.32

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Stage

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.06

 Frequency 

Setting Channel 

8

Simple PLC

Modbus

Multi-dots V/F Curve

Linear V/F Curve

1.7th power of torque V/F curve

1.3th power of torque V/F curve

2.0th power of torque V/F curve

Self-defined V/F curve

P04.00
0

1

2

3

4

5

P00.10

P00.12

ACC                 

DEC

P00.11

Max

Min

Upper limit : P00.04

SVPWM 

Controller

Lower limit : P00.05

f

V

Profibus

Ethernet

CAN

8

9

10

Profibus

Ethernet

CAN

9

10

11

 

 تابع کنترل گشتاور  -8-4

میتواند در دو مد کنترل سرعت و مد کنترل گشتاور قرار بگیرد.  در مد کنترل گشتاور درایو بایستی    VX7درایو سری 

پارامتر)   VC  (P00.00=3( ویا   P00.00=1)  SVCدر مد   باشد و  بعنوان کانل رفرنس     P03.11( قرار داشته   )

 گشتاور بوده و همچنین جهت فعال شدن در این مد بایستی از مقدار صفر خارج شود .  

 ,S3 اگر به هنگام کار در این مد نیاز دارید ، به مد کنترل سرعت سوئیچ کنید میتواند یکی از  ورودیهای دیجیتال )   

S4, …  )    ( را بعنوان خارج شدن از مد گشتاورTorque control Prohibit (تعریف کنید )   مقداردهی تابع عملکرد

 میباشد( و با اکتیو شدن این ورودی سیستم به مد کنترل سرعت سوئیچ میکند. 29 عدداین ورودی دیجیتال 
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فلوچارت زیر ارتباط فانکشن های داخلی تابع گشتاور را نشان میدهد گشتاور درخواستی بعنوان رفرنس توسط پارامتر  

P17.15    قبل از فیلترینگ قابل نمایش است. دو فانکشن  محدود کننده گشتاور و فانکشن محدود کننده فرکانس در

 نمایش داده شده است.  P17.09مسیر گشتاور پیش بینی شده است و نهایتا گشتاور خروجی این تابع در پارامتر 

  ( کانال   از  موتوری  گشتاور  کننده  محدوده  زیر  فلوچارت  و  P03.18در  کانال  (  از  ترمزی  گشتاور  محدودکننده 

(P03.19  پارامتر  ( کانال  از  راست  به  ویا  P03.14(  همچنین محدود کننده فرکانس موتور در جهت چرخش    )

 ( پیش بینی شده است .  P03.15چرخش به چپ از کانال  ) 

Start

Invalid

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step Speed

P03.12

3

1

0

P00.00=1

MODBUS

2

3

4

5

6

7

0

1

P03.11

SVC

Torque Control 

channel

Sx 

Sx: S1,S2,…

Function 

Terminal=29

Speed Control

SVPWM

1

0

Sx =1; closed; active

P17.15

Filter

Torque

Electro

MotionBraking

BrakingElectro

Motion

AI1

Keypad

AI3

AI2

HDI

MODBUS

AI1

Keypad

AI3

AI2

HDI

MODBUS

P03.21

P03.20

P03.19

f

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step 

MODBUS

P03.17

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step 

MODBUS

P03.16

P17.09

Torque

Control 

Ref*

P03.13

Torque limiter  Frequency limiter 

Braking

Electro Motion

0

2

1

3

4

5

8

9

10

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

8

6

7

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

P03.180

2

1

3

4

5

8

6

7

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

P03.150

2

1

3

4

5

8

6

7

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
9

P03.140

2

1

3

4

5

8

6

7

9

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

2

VC

T

f

ForwardReverse

 
 .ذیل آمده است پارامترهای تابع کنترل گشتاور بصورت مختصر در جدول

 دامنه تنظیم  نام پارامتر کد پارامتر 
پیش فرض 

 کارخانه

P03.12  تنظیم گشتاور درخواستی از

 پانل  

باشد کانال گشتاور مقداردرخواستی را از   P03.11=1زمانیکه 

 میباشد.   P03.12پانل می گیرد و این مقدار پارامتر 

 )%300.0 ~ %300.0-جریان نامی موتور  (

 

P03.13 10.000 ~ 0.000 زمان فیلتر رفرنس گشتاورs 0.100 s 

P03.14 در چرخش   حد بالای فرکانس

  راست گرد

:  HDI    //5: پالس AI1     //2 :AI2  //3: AI3   //4: 1: پانل // 0

 چند پله ای

6 :MODBUS   //7 :PROFIBUS/CANopen   //   8  :

Ethernet  //9  رزرو : 

0 

P03.15 در چرخش   حد بالای فرکانس

 چپ گرد 

0 

P03.16 در   تنظیم حد بالای فرکانس

 از پانل  چرخش راست گرد

0.00Hz ~ P00.03  کانل حد بالای فرکانس در   ) زمانیکه

 (( P03.14=0چرخش راستگرد روی پانل است ) 

50.00 Hz 

P03.17 در   تنظیم حد بالای فرکانس

 چرخش چپ گرد از پانل

0.00Hz ~ P00.03    زمانیکه کانل حد بالای فرکانس در (

 (( P03.15=0چرخش چپگرد روی پانل است )

50.00 Hz 

P03.14 مقدار پارامتر معادل سه برابر جریان   %100کلیه کانال ها  در  حد بالای گشتاور موتوری

 نامی موتور است

    HDI: پالس AI1     //2 :AI2  //3: AI3   //4: 1: پانل // 0

0 

P03.15   0 حد بالای گشتاور ترمزی 
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5 :MODBUS   //6 :PROFIBUS/CANopen   //   7  :

Ethernet  //8  رزرو : 

P03.20  گشتاور تنظیم حد بالای

 از پانل موتوری

) زمانیکه کانال حد بالای   )%100.0~%0.0جریان نامی موتور  (

 (( P03.14=0گشتاور موتوری از  روی پانل است )

180.0% 

P03.21  تنظیم حد بالای گشتاور

 ترمزی از پانل 

) زمانیکه کانال حد بالای   )%100.0~%0.0جریان نامی موتور  (

 (( P03.15=0گشتاور ترمزی از  روی پانل است )

180.0% 

P17.09  0.0 %250.0 ~ %250.0- نمایش خروجی گشتاور% 

P17.15  0.0 )%300.0 ~ %300.0-جریان نامی موتور  ( نمایش رفرنس گشتاور% 

 تابع استارت درایو -8-5

 میباشد:فرمان استارت در درایو سه حالت متصور 

  استارت اتوماتیک   ، فرمان استارت در شرایط نرمال بعد از برقدار شدن درایو در شرایط پیش تنظیم کارخانه .1

   Runمیباشد و  درایو در وضعیت استاپ میماند تا مجددا توسط کاربر  (    P01.21=0پارامتر    غیر فعال )

 شود.

هنگامیکه   .2 ورودی  برق  وصل  و  قطع  از  بعد  درایو  استارت  )فرمان  فعال  اتوماتیک  پارامتر  استارت 

P01.21=1 )   باشد در اینصورت شرایطRun .شدن در فلوچارت زیر آمده است 
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قطع و وصل مجدد برق شبکه

=1 آماده بکار و استا 

P01.21=0 or 1

P01.22   زمان انتظار

=0

NO

 اتمام زمان تاخیر در استارت 
 P01.23

Yes NO

 Runکانال فرمان 
(P00.01)

Yes

FWDآیا ورودی دیجیتال 

فعال است  REVیا 

قبل از قطع Run وضعیت  
برق

0:

پانل 

2: 

شبکه
Stop RUN

در وضعیت استا 

Runدر وضعیت 

1:

ورودیهای دیجیتال 
 

P01.18=0 or 1Yes

NO

=0

=1 

آمده است   لیر ذ د ویتوسط درا کیشدن فالت بصورت اتومات ستی فلوچارت فرمان مجدد استارت، بعد از ر .3

 .  باشدیبار م  10 ممی و ماکز شودیم نیی( تعP08.29صفر بودن پارامتر )   ریبشرط غ  کیاتومات ست یر
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میباشد    Runدرایو 

درایو اعلام خطا میدهد

تمام شده است P08.28آیاتعداد دفعات ریست اتوماتیک 

 )  P08.29 (زمان تاخیری غیر مجاز ریست
سپری شده است  

NO

نمایش نوع فالت و در وضعیت استا 

YES

میگردد    Runدرایوریست شده و 

YES

NO

فلوچارت ریست کردن درایو بصورت اتوماتیک 

و منتظر تعمیرکار نمایش نوع فالت و در وضعیت استا 

 

 

 مدهای استارت در اینورتر نیز به سه صورت است:

 ( P01.01استارت مستقیم درایو و چرخش موتور از فرکانس استارت )پارامتر  -1

 به موتور و سپس استارت درایو    DCاعمال ترمز -2

 ( Speed trackingاستارت درایو در شرایطی که موتور در حال چرخش است ) -3

و سپس توسط تابع   DCبرای بارهای اینرسی بالا  مخصوصا چرخش معکوس موتور ، بهتر است استارت با ترمز 

 ( انجام گیرد.   Speed Trackingشناسایی دور موتور  )

 توجه: برای موتورهای سنکرون استارت مستقیم توصیه میگردد.
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Startup Control

Jogging Run

0

1

2

P01.00

Freq.

T1

F1 time

F1=P01.01 T1=P01.02

fmax

<t1>

Freq.

time

Braking

t1 =P01.04

Start after rotation 

speed tracking

1

0

< ACC > < DEC >

Freq.

time

f1

< ACC > < DEC >

Freq.

time

fmax

< ACC > < DEC >

Freq.

time

fmax

f2

f3

f1

Jumping 

range2

Jumping 

range 1

Jumping 

range3

P01.05

P00.11 P00.12

P00.11 P00.12

P00.03

Fmax=

P00.03

P08.07 P08.08

ACC/DEC Selection

Starting Type

P08.09=f1 , P08.10=Jumping range1

P08.11=f2 , P08.12=Jumping range2

P08.13=f3 , P08.14=Jumping range3

Jogging

P08.07=f1

Linear ACC Type

S curve ACC type

 

 پیش فرض کارخانه دامنه تنظیم  نام پارامتر کد پارامتر

P00.0
1 

 از طریق پانل درایو   Run: فرمان Run  0کانال فرمان 

 از طریق ترمینال ورودی دیجیتال Run: فرمان 1

 از طریق شبکه  Run: فرمان 2

0 

P00. 1 
1 

 بسته به مدل  00.0 ~ 3600.0s ( ACCشتاب افزاینده فرکانس)

P00. 
12 

 بسته به مدل  000.0 ~ 3600.0s ( DECشتاب کاهنده فرکانس ) 

P0 
1.00 

 : استارت مستقیم از فرکانس استارت0 مد های استارت  

   DC: استارت بعد از اعمال ترمز 1

 ( Tracking Speed: استارت بعد از شناسایی دور موتور ) 2

0 

P0 1.0 
1 

 50.00Hz  0.00Hz~0.00 فرکانس استارت 

P0 
1.02 

 50.00s 0.0s ~ 0.0 زمان ماندگاری در فرکانس استارت 

P0 
1.03 

 %0.0 %100.0~%0.0 قبل از استارت  DCجریان ترمز 

P0 
1.04 

 30.0s 0.0s ~ 0.0 قبل از استارت  DCزمان ترمز 

P04.2
8 

 0 شکل S: نوع منحنی 1   ;: نوع خطی  ACC/DEC    0نوع 

P0 
1.06 

 50.0s 0.1s ~ 0.0 شکل Sشتاب شروع منحنی 

P0 
1.07 

 0.1s شکل Sشتاب انتهای  منحنی 

P08.0
9 

 0.00Hz 1فرکانس پرش 

P08.1
0 

 0.00Hz 1دامنه پرش فرکانس 
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P08. 1 
1 

 2فرکانس پرش 

 

0.00Hz 

P08. 
12 

 0.00Hz 2دامنه پرش فرکانس 

P08. 
13 

 0.00Hz 3فرکانس پرش 

P08. 
14 

 0.00Hz 3دامنه پرش فرکانس 

 تابع تنظیم فرکانس درایو -8-6

  P00.06میباشندکه با دو پارامتر  Bو   Aجهت دریافت فرکانس درایو مجهز به دو کانل اصلی   VX7درایوهای سری 

رفرنس ترکیبی   ( به جهت تولید   P00.09پارامتر )ریاضی   توابع  مجهز بهقابل تنظیم میباشند . در ضمن  P00.07و 

بین دو کانال را  مقدار  حداقل  یاکه میتواند فرکانس کانالهای فوق الذکر را از یکدیگر کم و یا جمع کند و یا حداکثر و  

سه نوع رفرنس    ،بعنوان رفرنس انتخاب نماید.  علاوه بر این دو کانال همانطوریکه در فلوچارت زیر مشاهده میکنید

بصورت ریموت ) از طریق ورودیهای    DOWNویا    UPدارد که میتواند با شاسی های    دیجیتال نیز بصورت مستقل وجود

توسط یک جمع کننده به مقدار تابع  دیجیتال( ، شاسی های بالا و پایین روی پانل و یا پتانسیومتر دیجیتال روی پانل  

   ترکیبی اضافه و یا مستقلا یکی از آنها رفرنس فرکانس گردند.

( جهت تعریف دو ورودی دیجیتال از  Terminal functionردترمینالهای ورودیهای دیجیتال ) گروه پنجم تابع عملک

 نمایش داده شده است.  11و    10بصورت ریموت با انتخاب عدد    DOWNو  UPبرای شاسی های    S8تا    S1ورودیهای   

ر تنظیمی دیجیتال را صفر  در مسیر رفرنس دیجیتال میتواند با فعال شدن مقدا  12با تابع شماره    Sxورودی دیجیتال  

میتوانید تنظیم دیجیتال فعلی را بدون تغییر نگه    33نماید و همچنین با فعال کردن ورودی دیجیتال با تابع شماره  

 خارج نمایید.  UP/Downدارید و از تبعیت شاسی های  

مختلف انتخاب شاسی  ( جهت تعریف توابع  0x0000~0x1223بصورت یک پارامتر هگز چهار بایتی )  P08.42پارامتر  

 های  بالا و پایین و پتانسیومتر روی پانل استفاده میگردد.

و    UP( جهت تعریف توابع ترمینال های  0x000~0x221نیز بصورت یک پارامتر هگز سه بایتی )    P08.44پارامتر  

DOWN   .ریموت پیش بینی شده است 

نیز که در جدول زیر آمده    ییچ کردن بین توابع ریاضعلاوه بر توابع فوق سه تابع عملکرد ورودی دیجیتال جهت سوئ 

 است قابل استفاده میباشد.

رفرنس فعلی انتخابی در  

 P00.09پارامتر 

 15تابع عملکرد شماره  14تابع عملکرد شماره  13تابع عملکرد شماره 

به کانل   Aسوئیچ از کانل 

B 

سوئیچ از تابع ترکیبی به  

 Aکانل 

سوئیچ از تابع ترکیبی به  

 Bکانل 

A B  بدون عملکرد  بدون عملکرد 

B  بدون عملکرد  بدون عملکرد  بدون عملکرد 

A+B  بدون عملکرد A B 

A-B  بدون عملکرد A B 

Min(A,B)  بدون عملکرد A B 
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Max(A,B)  بدون عملکرد A B 
 

و    UPنرخ تغییر فرکانس بر حسب ثانیه به هنگام فشردن شاسی های     P08.46و    P08.45و    P08.43پارامترهای  

DOWN    هرتز در هر ثانیه در    0.1را تعیین میکنند. پیش فرض کارخانه برای شاسی های بالا و پایین پانل دستگاه

  P08.46و  P08.45ریموت بصورت مستقل پارامترهای     UP/Downمیباشد و برای شاسی های    P08.43پارامتر  

 هرتز بر ثانیه میباشد. 0.5با پیش فرض 

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Simple PLC

Multi-Step Speed

P00.10

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.06

B

A

A-B

A+B

Max(A,B)

Min(A,B)

P00.09

0

2

1

3

4

5

8

9

10

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
11

رفرنس 
ترکیبی

رفرنس 
فرکانس 

A

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Simple PLC

Multi-Step Speed

P00.10

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.07

8

9

10

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
11

رفرنس 
فرکانس
 B

Max

P00.03

1 0

P00.08

فرکانس 
A

 Bحد ماکزیمم فرکانس 

فرکانس 
B

Upper limit

Lower limit

HEX Parameter

Ones Digit-0x 000 )

Enable

Disable

1

0

P08.44

0

P08.44

1

2

3

HEX Parameter

Tens Digit-0x 000 )

Frequency Control SelectionUp/ Down Control

P17.00 P17.02

ON Clear

Off

0
ON

No Change

Off

P17.14

Sx:Terminal 

Function 12
Sx:Terminal 

Function 33

Sx: Digital Input Terminal

Set Ref. Frequency Ramp Ref. Frequency

Digital Adjustment Value

Running Frequency Limiter ACC/ DEC Function

 UP  Digital Input

Terminal Function=10 

 Down  Digital Input

Terminal Function=11 

P08.46: Down 

Change Rat io

P08.45: UP 

Change Rat io

P08.42: Keypad Data Control ;

Up, Down Keys and digital 

potentiometer Adjustment

Hex Parameter setting (0x000) P08.43

Frequency Setting

+

+

P00.04

P00.05

Pulse Train

12

Pulse Train

12

+

+

شاسی های              و            و پتانسیومتر دیجیتال
 

 

 HDIورودی های آنالوگ و وردی  -8-7

( میباشد دو ورودی آنالوگ  HDIویک ورودی پالسی )   دارای سه ورودی آنالوگ ورودیهای آنالوگ    VX7درایو  

AI1    وAI2    10بصورت ولتاژ صفر تا    ( 10~0ولت یا جریان چهار تا بیست میلی آمپرV/    4~20mA  )  

این ورودیها در فلو     Scaleیا  میباشد. تابع تنظیم  10V+ تا 10V-میباشند و ورودی آنالوگ سوم بصورت 

 چارت زیر آمده است. 
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AI2

AI3

AI1

Filter

P17.22

P05.00=0

HDI

V

AI1, AI2

+10V

f

HDI

AI3

V

AI3

-10V
+10V

0

1

0

2

1

HDI Input

P05.49=0

Freq. Set

HDI Input Freq.

P05.51

P05.53

F1 :P05.50: Lower limit freq.

F2 : P05.52: upper limit freq

F2F1

P17.21

P17.20

P17.19

AI3 Input

AI2 Input 

AI1 Input Voltage

Filter

Filter

Filter

P05.32

P05.33

P05.34

P05.35

P05.37

P05.38

P05.39

P05.40

P05.42

P05.43

P05.44

P05.45

P05.46

P05.47

P05.48

P05.41

P05.54

P05.36

 

 خروجی های آنالوگ  -8-8

با    HDO  یخروج  کیآمپر و    یلیم  ستیچهار تا ب   ای آنالوگ صفر تا ده ولت و  ی ، دو خروج  VX7   یسر  یوهای در درا

 هرتز وجود دارد.  لو یک 50فرکانس صفر تا 

  اسیها بر اساس مق  ی خروج  ن یها در گروه ششم نشان داده شده است و ا   یخروج   تی کم  یانتخاب   میتنظ  ری ز کیشمات

با نوع درخواست که م  ا ی و    ان ی جر   ا یولتاژ   و    ی توان خروج  ای موتور و    انیجر   ا ی سرعت موتور    تواند یفرکانس متناظر 

 انتخاب گردد.  باشد،ینوع م ست یب که متجاوز از  و یشده در درا ی ریاندازه گ یها تیکم گری ادی



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

75 

 

P06.14 AO1

Range: 0~26

HDO set
P06.00=0

Analoge output Curve setting & Filtering

Filter

V, I, f

Output 

Quantity

AO1 

P06.17

P06.18

P06.19

P06.20

AO2 

P06.22

P06.23

P06.24

P06.25

HDO 

P06.27

P06.28

P06.29

P06.30

AO1 

P06.21

AO2 

P06.26

HDO 

P06.31

P06.15

P06.16
0

1

AO1

AO2

HDO set

Output

Quantity

Selection

AO2

HDO

 
 

 ورودی های دیجیتال  -8-9

دارای هشت ورودی دیجیتال  و یک ورودی پالسی قابل تعریف بصورت ورودی جنرال میباشد.    VX7درایوهای سری 

تا   توابع متعدد  پروگرام جهت  قابلیت  به ورودیهای دیجیتال    63این ورودیها  میباشند. همچنین سوئیچ متصل  نوع 

افزاری   نرم  تابع    میتوانند بصورت  )کنتاکت     ، پلاریته  توسط  متناظر  NOمثبت   بیت  منفی)  =  یا  و   ) گردد  صفر 

فعال و یا غیر فعال در نظر گرفته شوند. در ضمن  بصورت     P05.10= بیت متناظر یک گردد(  باپارامتر     NCکنتاکت

 گروهی قابلیت تغییر پلاریته مثبت و یا منفی بصورت سخت افزاری را دارا میباشند. 

افزاری و تاخیر در وصل و تاخیر در قطع هر ورودی دیجیتال  علاوه بر مزایای فوق قابلیت پروگرام  فیلتر جداگانه نرم  

 پیش بینی شده است. شماتیک زیر توابع ذکر شده نشان داده شده است 

Filter

Filter Time of S1~S8 &HDI

HDI

Delay

Range: 0.000~50.000S

Digital 

Inputs 

S1…S8

0

1

P05.00

Delay

Polarity Selection

0

1

P05.10: 0x000~0x1FF
BIT0...BIT8=0: Contact (NO)
BIT0...BIT8=1: Contact (NC)

Range: 0.000~50.000S Range: 0 ~ 63

P17.12P05.11

 

 روگرام  بعنوان پ P05.10بعنوان نمایش وضعیت و یا پارامتر   P17.12پارامترهای هگز نحوه خواندن و یا نوشتن 
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 خروجی های دیجیتال -8-10

و یک خروجی ترانزیستوری     RO2و     RO1دو خروجی رله    VX7خروجیهای دیجیتال استاندارد درایو های سری  

 که قابلیت تنظیم بصورت خروجی قابل پروگرام را داراست، وجود دارد.   HDOو یک خروجی پالسی   Yکلکتور باز  

 فلوچارت زیر پروگرام و تنظیم تاخیر در قطع و یا وصل این خروجیها را نشان داده شده است .  

HDO

Range: 0.000~50.000S

0

1

P06.00

Polarity Selection

0

1

P06.05= 0x0 ~0xF
BIT0...BIT3=0 (NO)
BIT0...BIT3=1 (NC)

Range: 0.000~50.000S

Range: 0 ~ 40

P17.13

Delay
Delay

 

 

 

 بعنوان نشان دادن حالت خروجیهای دیجیتال  P17.13پارامترهای هگز 

 پروگرام پلاریته خروجیها بعنوان   P06.05 و پارامتر  

8-11- PLC ساده 

به پروگرام تا شانزده    از یکه ن   یپروسه ا  تواند یم  PLC  ن ی. ا باشدیسرعت م  ی کننده چند پله ا  جادیا   ک یساده     PLCتابع  

دارد، انجام دهد.  در    ک یبصورت اتومات  یمشخص  ی جهت دور موتور را در زمانها  ن ییسرعت با چهار نوع شتاب و تع

 آمده است. لی. فلو چارت پروگرام آن در ذ ردیبصورت مکرر انجام پذ   ای و کبار یپروسه  نیا  تواند یضمن م

Simple PLC

1

0

P 10 01

ب د ازا  ا  ی    استا 

 رخ  کاری  

P10.00

ب د از ی بارا رادر 

سر ت  Run   یت  در 

د    ای  بما 

Run   ب  رت ت رار

 رخ 

0

1

2

خ   ظ   ر بد ن حاف

طع بر  کاری با  

حافظ   خرین حا ت 

 رخ  ا را ب  ه  ا  

 طع بر 

 طع بر  ب  

Runه  ا  

   یت 

Run ادی 

1

0

P10.36      ا تخا

استارت

1

0

دد از ا  ین  استارت م 

 رخ  ا را

استارت از فرکا       

 Pause ت    ا باری 

خر    فرکا   

ت ظی 

د  مار   ی دی یتال 23تابع  م  ر دی ا  ر 
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 سرعت چند پله ای -8-12

 تابع سرعت چند پله ای توسط چهار ورودی دیجیتال میتواند شانزده سرعت مختلف را انتخاب نماید  

انتخاب شانزده سرعت ) شانزده پله سرعت( توسط چهار 

 ورودی دیجیتال 

0: Digital Input off, 1: Digital input on 

ورودیهای 

دیجیتال 

S1…S8, HDI 

انتخاب 

شماره  

فانکشن  

ورودی  

 دیجیتال 

های   پارامتر

تعریف  

فانکشن  

ورودی های 

 دیجیتال

 1
5 

1
4 

1
3 

1
2 

1
1 

1
0 

 شماره سرعت  0 1 2 3 4 5 6 7 8 9

ورودی چند پله ای  0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1

 1شماره 
16 P05.00~P0

5.09 
: 

S1…S9,HDI 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0  ورودی چند پله ای

 2شماره 

17 

ورودی چند پله ای  0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 1 1

 3شماره 

18 

ورودی چند پله ای  0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1

 4شماره 

19 

ON:  توقف اجباری 

OFF اجباری قبل از توقف مرحله کاری : ادامه 

  اجباریتوقف 

 (  Pauseموقت)
20 

 در هر مرحله کاری  یا پله سرعت، چهار سری  شتاب افزاینده  یا شتاب کاهنده  

 ( ACC/DEC0, ACC/DEC1, ACC/DEC2, ACC/DEC3    قابل انتخاب توسط پارامترهای هگز )P10.34     پله (

 ) پله هشت تا پانزده( میباشد.    P10.35( و پارامتر  صفر تا هفت 

 قابل انتخاب میباشد.    P10.32تا  پارامتر  P10.02سرعت هر پله و مدت زمان ماندگاری در آن سرعت توسط پارامتر  

 .  واحد زمانی بصورت ثانیه و یا دقیقه قابل انتخاب میباشد P10.37پارامتر 

 PIDکنترل  -8-13

جهت تنظیم سرعت باتوجه به تثبیت کمیت پروسه به مقدار تعیین شده استفاده میشود این کمیت پروسه میتواند   PIDکنترل 

 در ذیل آمده است.  PIDفشار هوا یا دمای محیط کار و یا دبی مایع پروسس باشد. فلوچارت تابع کنترل 
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Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step Speed

MODBUS

P09.01

PROFIBUS

2

3

4

5

6

7

0

1

P09.00

8

9

Ethernet

CANopen

      

PID

PID Stop Adjustment

      

PID

P17.00

PID Function

                

P09.10

Lower limit

Terminal Function 25

Set Frequency Monitor

Kp: P09.04( Proportional)

Ti: P09.05 ( integral time)

Td: P09.06 (differential time)

P09.03
PID Pole

0: Positive

1: Negative

Multi-Step Speed

AI1

AI2

AI2

HDI

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

2

3

4

5

6

0

1

P09.02

      

PID

+

-

P17.23

P17.24

< P09.08

      

PID

Pause

Continue

Y

N
                    

Upper limit

P09.09

PID Limiter

0

1

OFF

ON

 
 (  Kp: Proportional Gainگین تناسبی ) 

و با تغییر به یکباره این گین   ،این خطا ثابت بماند همچنینهنگامیکه مقدار خطا بین فیدبک و رفرنس ایجاد میشود و

 با افزایش این گین کم کم نوسانات خطا زیاد خواهد شد.  در عمل. ولی  پوشش داده میشودکامل  بصورت  پاسخ سیستم  

 لذا جهت تنظیم این گین به روش زیر عمل کنید:

انرا صفر کنید و زمان انتگرال گیری را طولانی کنید و رفرنس را    Dاینست که معمولا بایستی بخش   PIDمتد تنظیم 

نمایید اگر خطای استاتیک دیده شده  PIDتغییر دهید و خطای   باشد گین تناسبی را    ،را مشاهده  کمتر از رفرنس 

 . افزایش دهید و اگر بیشتر بود کمتر کنید تا زمانیکه این خطای استاتیک کمترین مقدار شود

 (   Ti: Integralگیری) زمان انتگرال

این تابع باتوجه به اختلاف مقدار رفرنس و فیدبک شروع به جبران سازی تدریجی این خطا ) صفر کردن خطا( در زمان  

تنظیمی  می نماید حال اگر این شتاب پوشش خطا زیاد گردد سیستم شروع به نوسان میکند. جهت تنظیم این تابع  

 قدارکم به آرامی  عمل نمایید تا نوسان حول رفرنس به کمترین مقدار برسد. از مقدار زیاد زمان انتگرال به م

 (    Td: derivativeزمان مشتق گیری )  

باشد با توجه به جهت آن گین تناسبی    تندتراین تابع با توجه به شیب تغییرات خطا عمل میکند و هر چقدر این شیب  

نوسانات سیستم را با هر بار تغییر بیشتر کند و سیستم ناپایدار  بیشتر عمل میکند. تنظیم نامناسب این تابع میتواند  

 گردد لذا جهت تنظیم این پارامتر بایستی دقت بیشتری بعمل آید.

 :PIDمراحل تنظیم 

درصد    70تا    60را بدین صورت که مقدار انتگرال و مشتق گیر را صفر میکنیم . ورودی را بین    Pابتدا   (1

می نما ئیم تا سیستم به نوسان بیافتد و سپس     Pشروع به افزایش مقدار    مقدار ماکزیمم تنظیم میکنیم و

 درصد مقدار یاداشت شده می گذاریم.    70تا    60را حدود    Pاین مقدار را یادداشت می نمائیم سپس مقدار  
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ر را  حال نوبت تنظیم انتگراتور است. ابتدا از مقدار بزرگتر زمان انتگرال گیر شروع کنید و کم کم این مقدا (2

کاهش دهید تا سیستم از به نوسان بیافتد بعد در جهت معکوس آنرا کم کنید تا از نوسان بیافتد. سپس  

 درصد این مقدار تنظیم نمایید. 180تا  150مقدار انتگرال را 

مقدارش صفر تنظیم میشود ولی در صورت نیاز عین روش تنظیم   Tdمشتق گیر معمولا نیازی نیست و   (3

P   وI   درصد مقدار بدست آمده باشد.   30د با این تفاوت که مقدار تنظیمی عمل کنی 

 در چند حالت تنظیم آورده شده است:  PIDدر جدول زیر شکل موج پاسخ تابع 

 

 

و پریود نوسان نشان داده شده است. این    overshootدر شکل روبرو 

حالت معمولا مقدارزمان انتگراتور زیاد کاهش داده شده وسیستم هم 

Overshoot  دارد و هم به نوسان افتاده است 

 
 

اتفاق میافتد زمان مشتق گیر را کاهش و   Overshoot به هنگامیکه  

 نمایید.زمان انتگرال را زیاد 

 
 

 

به هنگامیکه پاسخ سیستم کند است جهت تصحیح و دستیابی به  

بصورت تدریجی زمان انتگراتور را کوتاه و زمان مشتق گیر را   ، پایداری

 زیاد نمایید.

 
 

 

( میتوانید   Ti  اگر پریود نوسانات زیاد است با زیاد کردن زمان انتگرال )

 وسانات را کنترل کنید.  ن
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 ( کم کنید.Tdاگر پریود نوسانات کم است زمان مشتق گیر را )

است و استفاده نمی شود گین    0.00در صورتیکه زمان مشتق گیر  

 تناسبی تابع را کم کنید 

 

 حلقه بسته و کنترل موقعیت ) اسپیندل و سرو (  مراحل راه اندازی -9

 راه اندازی موتور آسنکرون با انکودر )حلقه بسته(  -9-1

 ( تنظیم کنید. P00.18=1کلیه پارامترهای دستگاه را به پیش فرض کارخانه )  (1

پارامترهای    P00.03, P00.04پارامترهای حداقل و حداکثر فرکانس درایو )   (2  ( پارامترهای گروه دوم  ( و 

 ک موتور( را تنظیم نمایید. پلا

 اتو تیون یا شناسایی کمیت های الکتریکی موتور را انجام دهید. (3

a.   پارامترP00.15=1   و اتوتیون چرخشی 

در این نوع شناسایی بایستی حتما موتور از بار جدا شوند ) کوپلینگ موتور جدا گردد( در غیر اینصورت اتوتیون  

 استاتیک انجام دهید.

b.    پارامترP00.15=2   و اتوتیون استاتیک 

پس از اجرای تابع شناسایی پارامترهای اندازه گیری شده در گروه دوم جایگزین پارامترهای پیش فرض کارخانه  

 میشوند. 

 از نصب صحیح انکودر مطمئن شوید. (4

    P20.01اطمینان از جهت پالس انکودر و تنظیم پارامترهای مرتبط:  تعداد پالس انکودر را در پارامتر   -1-4

روی   را  کنترل  مد  نمایید.  روی  SVPWM      (P00.00=2وارد  را  پانل  فرکانس  و   )20    ( هرتز 

P00.10=20Hz .قرار دهید ) 

) فرکانس خروجی انکودر( را مشاهده نمایید. اگر این مقدار منفی    P18.00درایو را استارت کنید و پارامتر  

) تعویض جهت پالس انکودر بصورت نرم      P20.02=1است بایستی جهت انکودر برعکس شود و یا پارامتر  

مطابق با فرکانس خروجی درایو است و اگر مغایرت     P18.00افزاری ( تنظیم گردد.  گردد .دقت شود پارامتر 

 و یا سیم کشی اشکال دارد.  اشتباه تنظیم شده است P20.01د. پارامتر وجود دار

پس از برقدار کردن درایو و چرخش موتور عددی را نشان میدهد که تا خاموش شدن درایو     P18.02پارامتر  

دن  ثابت میماند و در صورت تغییر جهت موتور این عدد یک واحد کم یا زیاد میشود. البته با هر بار برقدار کر

 انکودر این عدد تغییر مینماید.   Zدرایو،  باتوجه به اختلاف زاویه شفت موتور تا پالس 
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جهت    P00.13را تنظیم کنید و با پارامتر     P00.10=20Hz: پارامتر    Zاطمینان از جهت پالس    -2-4

 باشد.   5بایستی کمتر از    P18.02درایو را تغییر دهید آفست پارامتر  

 تنظیم گردد.   P20.02ایستی پارامتر  اشتباه است ب  Zاگر جهت 

 چک کردن آزمایشی درایو در حالت حلقه بسته:   (5

  PIنمایید و جهت پاسخ مناسب میتوانیدپارامترهای     Runرا تنظیم کنید و درایو را    P00.00=3پارامتر  

 حلقه سرعت و جریان را تنظیم نمایید.

پارامتر   (6 تضعیف میدان:  تا     P03.26کنترل  تغییر صفر  دامنه  استفاده    8000با  تضعیف شار  جهت کنترل 

 میگردد. 

 را بر اساس نیازهای واقعی خود استفاده نمایید.   P03.24و   P03.23و   P03.22پارامتر  

 راه اندازی موتور سنکرون بصورت حلقه بسته -9-2

 را به وضعیت پیش فرض کارخانه برگردانید پارامترهای درایو  P00.18=1 با پارامتر  (1

پارامترهای گروه دوم را   و پارامترهای حداقل و حداکثر فرکانس درایو را تنظیم نمایید.   P00.00=3پارامتر   (2

 نیز تنظیم کنید.

 انکودر: P20.01و   P20.00تنظیم پارامترهای  (3

وارد    P20.01( تعداد پالس را در جفت قطب ضرب کنید ودر پارامتر    Resolverوقتی انکودر نوع رزولور )  

 .وارد نمایید  4096پالس است بایستی  1024نمایید. اگر تعداد زوج قطب چهار است و انکودر 

 

 چک کنید انکودر بصورت صحیح تنظیم و نصب شده است  (4

ی موتور را بآرامی می چرخانید  بعد از استاپ شدن نمی بایست تغییری داشته باشد و وقت  P18.21پارامتر  

 نیز بآرامی تغییر کند.   P18.21مقدار 

 انکودر درست نمی باشد.  Z پس از چند بار چرخش صفر است سیگنال   P18.02اگر مقدار 

 اتوتیون زاویه اولیه قطب  (5

سپس    جهت اتوتیون استاتیک تنظیم نمایید و  2جهت اتوتیون چرخشی و یا مقدار    1را مقدار    P20.11پارامتر  

 را فشار دهید.  ”RUN“شاسی 

اتوتیون چرخشی جهت شناسایی قطب موتور: : شناسایی موقعیت قطب در شروع حرکت و سپس شتاب    -5-1

 شناسایی کند.   Zانجام میدهد تا موقعیت قطب را نسبت به پالس   10Hzگیری تا فرکانس 

را تنظیم    P20.02 =1رامتر  اتفاق افتاد پا   ”ENC1D“یا    ”ENC1O“در صورتیکه در حین کار خطای  

انکودر را به    Zایجاد شد ارتباط پالس    ”ENC1Z“کنیدو سپس اتوتیون را مجددا تکرار نمایید. اگر خطای  

 ذخیره خواهد شد.   P20.10و  P20.09درایو چک کنید. نتیجه این شناسایی در پارامتر  
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اتوتیون چرخشی و جدا کردن کوپلینگ    اتوتیون استاتیک جهت شناسایی قطب موتور: همواره توصیه به  -5-2

ندارد،  این   باروجود  بار کردن آنست. در شرایطی که امکان جدا کردن کوپلینگ موتور از  موتور به جهت بی 

ذخیره خواهد    P20.10و    P20.09اتوتیون استاتیک را انجام دهید و بعد از اتوتیون نتیجه در پارامترهای  

 شد.

 رایط حلقه بسته: کردن موتور در ش  RUNآزمایش  (6

و     P03.01و   P03.00کنید و در صورت نوسان پارامترهای    RUNموتور را    P00.10با تنظیم پارامتر  

P03.09    وP03.10    راکاهش دهید ودر صورت نوسان در جریان در فرکانس های پایین پارامتر    P20.05   

 را تنظیم نمایید. 

 ، مجددا بایستی اتوتیون نمایید  Zشناسایی زاویه پالس  بعد از تغییر موتور یاانکودر بایستی جهت  توجه:

 ( Pulse trainمراحل تنظیم کنترل تابع رشته پالس ) -9-3

 ورودی پالس در مد حلقه بسته و تشخیص سرعت  

 (   P00.018 = 1تنظیم پارامترها به پیش فرض کارخانه )  (1

 و پارامترهای گروه دوم  P00.04و   P00.03تنظیم پارامترهای  (2

 اتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک کمیت های الکتریکی موتور  (3

 نصب انکودر و تنظیمات مرتبط (4

کنید و پرفورمنس کنترل    RUNو درایو را  Hz  P00.10=20تنظیم و پارامتر   P00.00=3پارامتر  

 سیستم را چک کنید 

تنظیمات اولیه    P21.01عیت قرار دهید. پارامتر به جهت تنظیم درایو در مد موق P21.00=0001پارامتر   (5

 پالس ورودی بصورت چهار نوع مد فرمان پالس قابل انتخاب میباشد. 

مقادیر رفرنس و فیدبک پالس را چک کند)    MSB/LSBدر مد موقعیت پارامترهای که جهت مانیتور

کانس واقعی  )فر P18.00(.در ضمن پارامتر  P18.03,P18.04, P18.05, P18.06پارامترهای  

)خروجی رگولاتور موقعیت (  در رابطه با      P18.19)    فرکانس فرمان پالس ( ،    ,P18.17انکودر(    

) فیدبک  P18.18به فرکانس پالس کنترل(و    B2و  A2) فرکانس تبدیل شده پالس  P18.17 پارامترهای

 ) فرکانس رگولاتور موقعیت( بوده است.   P18.19برگشتی پالسی( و 

بر اساس انتخاب   P21.02و   P21.03تور موقعیت دارای دو پارامتر گین میباشد که پارامترهای رگولا (6

فرمان سرعت یا فرمان گشتاور شیفت داده شود در ضمن توسط ورودی دیجیتال وتنظیم   P21.04پارامتر  

 ، شیفت گین ها نیز میسر خواهد بود. 54تابع عملکرد شماره 

در مد کنترل سرعت قرار میگیرد. رشته   د از مد کنترل موقعیت خارج میشودوصفر گرد P21.08اگر پارامتر   (7

 باشد.    %100مقدار  P21.13پالس بعنوان منبع فرکانس میشود و در اینصورت بایستی پارامتر  
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  P21.00=0000, P00.06/P00.07=12در این تابع رشته پالس که سرعت را کنترل میکند پارامتر  

  P21در گروه  ABشده و شتاب افزاینده و کاهنده همان شتاب های جنرال است وپارامترهای رشته پالس 

 تنظیم میگردد.   P21.29میباشد.  زمان فیلتر رشته پالس در مد سرعت با پارامتر  

)صورت   P21.11ودی تابع رشته پالس همان  فرکانس فیدبک انکودر بوده و با نسبت پارامتر فرکانس ور (8

 )مخرج کسرضریب کالیبره( قابل تغییر میباشد.   P21.12کسرضریب کالیبره(به 

 میتواند تنظیم گردد.  63ویا با فانکشن ترمینال   P21.00یا فعال سازی سرو توسط پارامتر   RUNفرمان  (9

 ) Servo Enable ( فعال کردن سروو 

= نرم افزاری غیر فعال و سخت افزاری از   0=   1.هزار گان. بیت P21.00پارامتر   سخت افزاری 

 63طریق عملکرد تابع ترمینال شماره 

 = نرم افزاری فعال و سخت افزاری غیر فعال   1=   1.هزار گان. بیت P21.00پارامتر   نرم افزاری 

= نرم افزاری غیر فعال و سخت افزاری از   0=   1.هزار گان. بیت P21.00پارامتر   سخت افزاری 

 Runطریق فرمان های 

 مراحل تنظیم مد کنترل مکان یابی اسپیندل  -9-4

اسپیندل)   انکودر درایو قابلیت استفاده در تشخیص موقعیت  با  (،   Spindle orientationدر مد کنترل برداری 

 توقف در موقعیت صفر و یا تقسیم مقیاس های تعیین شده را دارد 

 (   P00.018 = 1تنظیم پارامترها به پیش فرض کارخانه )  (1

 ه دوم و پارامترهای گرو P00.04و   P00.03تنظیم پارامترهای  (2

 اتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک کمیت های الکتریکی موتور  (3

 نصب انکودر و تنظیمات مرتبط (4

پارامتر   P00.00=3پارامتر   و  را    Hz   P00.10=20تنظیم  درایو  کنترل    RUNو  پرفورمنس  و  کنید 

 سیستم را چک کنید 

: انتخاب موقعیت  Bit1موقعیت اسپیندل /: فعال سازی  Bit0را یک نمایید.)   P22.00بیت صفر و یک پارامتر   (5

 صفر( 

شود و اگر سیستم از طریق سوئیچ    P22.00.bit1=0اگر سیستم سرعت را توسط انکودر شناسایی کند بایستی  

کند   را شناسایی  الکتریک سرعت  و    P22.00.bit3=1و     P22.00.bit2=1و    P22.00.bit1=1فتو 

P22.00.bit7=1 . 

 صفر کردن اسپیندل (6

 جهت انتخاب جهت یابی موقعیت تنظیم گردد. P22.00.bit4پارامتر   ➢
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تعداد چهار موقعیت صفر اسپیندل که با دو ورودی دیجیتال در پارامترهای گروه پنجم با تابع عملکردر   ➢

 میتوانید تعریف کنید  47و  46

 موقعیت جاری اسپیندل را مشاهده نمایید  P18.10پارامتر   ➢

(  P22.02( و زمان شتاب کاهنده )  P22.01طول موقعیت یابی صفر از سرعت استپ اسپیندل )پارامتر   ➢

 تعیین میشود

  

 ( Scale-divisionموقعیت مقیاس زاویه ای اسپیندل )  (7

دیجیتال قابل انتخاب است. تابع  وجود دارد که توسط سه ورودی    22تعداد هفت موقعیت مقیاس زاویه ای در گروه  

در گروه پنجم ، به این امر اختصاص داده شده است و کاربر    50و    49و  48عملکرد سه ورودی دیجیتال به شماره های  

 با این سه ورودی هفت تقسیم مقیاس را میتواند انتخاب نماید.

نمایش داده شده    P18.09در پارامتر از موتور درخواست چرخش در موقعیت متناظر میگردد. این موقعیت تنظیمی  

 است 

 الویت ها مد کنترل سرعت ، مد کنترل موقعیت، موقعیت صفر و در آخر تقسیم مقیاسها میباشد. (8

 الویت تابع تقسیم مقیاس  <الویت کنترل سرعت  

ا مد  اگر سیستم در مد تابع تقسیم مقیاس قرار گیرد و موقعیت اسپیندل غیر فعال شود موتور در مد سرعت و ی

 میگردد Runموقعیت 

 الویت موقعیت مقیاس زاویه ای  < الویت تابع موقعیت صفر 

به حالت غیر    000فرمان های موقعیت مقیاس زاویه ای زمانی معتبر خواهند بود که ترمینال این تابع از حالت  

 در آید  000از 

   10msدر مدت کمتر از     3شود اسپیندل به موقعیت مقیاس زاویه ای شماره   011به    000بطور مثال اگر حالت  

 تغییر موقعیت خواهد داد وگرنه خطای فرمان تابع تقسیم مقیاس ایجاد میگردد.

 حفظ و ثبات در موقعیت   (9

  P21.02میباشد. اما وقتی موقعیت یابی پایان یافت گین    P21.03پارامتر     ،در موقعیت یابی گین حلقه موقعیت  

 خواهد بود. 

،    P03.00  ،P03.01نیروی نگهدارنده کافی و عدم نوسان در موقعیت جاری از پارامترهای    به منظوروجود 

P20.05   فیلتر ینگ انکودر( و (P21.02 .استفاده نمایید ) پارامتر گین موقعیت( 

 (  P22.00پارامتر   6فرمان موقعیت )بیت   (10

سیگنال سطح الکتریکی: فرمان های موقعیت )حرکت به موقعیت صفر و یا حرکت به موقعیت مقیاس زاویه ای (   

 ( وجود داشته باشد. Servoو یا سیگنال  سروو )  Runزمانی اجرا میگردند که فرمان  
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 ( P22.00انتخاب رفرنس اسپیندل ) بیت صفر   (11

 وجود دارد  Zدر ذیل مدهای موقعیت در موقعیت پالس 

 به موتور متصل است  1:1( انکودر روی شفت موتور نصب شده است و اسپیندل با کوپلینگ به نسبت 11-1

به موتور متصل است. توصیه   1:1( انکودر روی شفت موتور نصب شده است و اسپیندل با تسمه به نسبت 11-2

 سوئیچ ها موقعیت یابی کنید.میشود به جهت اینکه در سرعت های بالا با تسمه لغزش بوجود می آید نزدیک به  

به اسپیندل با تسمه متصل گردیده است. نسبت همان  11-3 ( انکودر روی اسپیندل وصل شده و شفت موتور 

) نسبت کاهش دور اسپیندل نسبت به شفت محرک( به   P22.14و    P20.06است. در اینصورت پارامتر   1:1

لقه بسته هنگامیکه انکودر روی شفت موتور متصل  مقدار یک تنظیم شود. پرفورمنس کنترل کنترل برداری ح

 نباشد تاثیر میگذارد.

 

 

 

 

 موقعیت یابی دیجیتال -9-5

 (   P00.018 = 1تنظیم پارامترها به پیش فرض کارخانه )  (1

 و پارامترهای گروه دوم  P00.04و   P00.03تنظیم پارامترهای  (2

 های الکتریکی موتور اتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک کمیت  (3

 نصب انکودر و تنظیمات مرتبط (4
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پارامتر   P00.00=3پارامتر   و  را    Hz   P00.10=20تنظیم  درایو  کنترل    RUNو  پرفورمنس  و  کنید 

 سیستم را چک کنید 

رقم یکان بیانگر تنظیم روی مد مکان یابی و عدد  دهگان تنظیم روی    1)عدد       P21.00=0011پارامتر   (5

سیگنال فعال کردن پریودیک مکان    55مکان یابی دیجیتال (تنظیم نمایید. ورودی دیجیتال با فانکشن شماره  

 ,P21.17, P21.11مکان یابی ( میباشد که در شکل زیر مشاهده میکنید  و پارامترهای     Enableیابی )  

P21.12, P21.18, P21.19, P21.20    وP21.21  .را بر اساس نیازهای سیستم تنظیم کنید 

P21.00=0011   بیانگر تنظیم روی مد مکان یابی و عدد     1عدد دهگان تنظیم روی  1یکان 

 مکان یابی دیجیتال 

P21.20 ( شتاب افزاینده   ACC  در مد کنترل مکان یابی ) 

P21.21 ( شتاب کاهنده   DEC  در مد کنترل مکان یابی ) 

P21.17 بصورت تنظیم دیجیتال   رفرنس مکان 

Position = “P21 17” x “P21 11” / “P21 12” 

 

 
 

 

تنظیم شود و با فرمان سیگنال از ترمینال ورودی    P21.16.bit1=0اجرا حرکت موقعیت یابی منفرد: پارامتر  (6

 به موقعیت تعیین شده میرود

تنظیم شود اینبار باتوجه به پارامتر     P21.16.bit1=1اجرا حرکت موقعیت یابی پیوسته تکراری : پارامتر   (7

P21.16.bit2  .موقعیت ها بصورت پیوسته و یا عمل تکراری جاروب میگردد 
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 موقعیت یابی توسط سوئیچ فتو الکتریک -9-6

 (   P00.018 = 1تنظیم پارامترها به پیش فرض کارخانه )  (1

 و پارامترهای گروه دوم  P00.04و   P00.03تنظیم پارامترهای  (2

 اتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک کمیت های الکتریکی موتور  (3

 انکودر و تنظیمات مرتبطنصب  (4

پارامتر   P00.00=3پارامتر   و  را    Hz   P00.10=20تنظیم  درایو  کنترل    RUNو  پرفورمنس  و  کنید 

 سیستم را چک کنید 

دهگان تنظیم روی سنسور    2یکان بیانگر تنظیم روی مد مکان یابی و عدد   1) عدد    P21.00=0021پارامتر   (5

ا  تنها  سیگنال  گردد.  تنظیم   ) الکتریک  ورودی  فتو  طریق  پارامترهای    S8ز  تنظیم  است.  پذیر  امکان 

P05.08=43    و پارامترهایP21.17, P21.11, P21.12, P21.21    انجام شود. اگر سرعت عملیات

تبعیت نمی شود و سیستم در مد شتاب کاهنده  مستقیم    DECاز    سریع باشد و یا جابجایی کوچک باشد،

 میشود

ز موقعیت یابی در مکان جاری نگه داشته میشود اگر از طریق ترمینال سیگنال  عملیات موقعیت یابی: موتور پس ا (6

Enable     دریافت کند موتور در مد سرعت در سرعت تنظیمی کار میکند و بعد از دریافت سیگنال سوئیچ فتو

 الکتریک مجددا به وضعیت موقعیت یابی برمیگردد 

 پایداری سیستم به هنگام موقعیت یابی  (7

پارامتر گین    P21.02و هنگام قرار گرفتن در موقعیت پارامتر    P21.03کان یابی پارامتر گین  در طی زمان  م

 میباشد.  
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  VX7 پارامتر های سری  -10

  28تا    23گروه   تقسیم شده اند که    (   P29تا   P00 اصلی ) گروه  30با توجه   VX7 های سری درایو توابعپارامترهای  

به عنوان    در سه سطح از منو تعریف میگردند.خاصی است که    پارامتر های توابعهر گروه شامل    .می باشدآن رزرو   

گروه ذکر    9پارامتر شماره    ،و در سطح دوماست   P8 اصلیگروه    در سطح اول منو جزء "P08.09=1.0"  پارامترمثال  

   است. 1.0شده است و در سطح سوم، مقدار پارامتر  

 .کارخانه رزرو شده است و دسترسی به این پارامترها برای کاربران ممنوع استتوسط   P29 گروه

 پارامترها در پنج ستون جدول با سر ستون  

 و زیر گروه آن که کد پارامتر تشریحی میباشد.کدهای گروه پارامتر     :"شماره پارامتر " 

 پارامتر نام :       "نام"

 ا و فانکشن یا عملکرد این مقادیر  مقداردهی پارامتر ه: "پارامترها  توضیحات"

 پیش تنظیم کارخانه  : مقدار "مقدار پیش فرض "

)پارامترها قابل اصلاح هستند یا نه و شرایط( ، در زیر دستورالعمل   پارامتر های توابع : ویژگی تغییر ""مد تنظیم  

 :آورده شده است 

 داد. رییتغ Runحالت در هم و  Stopدر حالت هم توان  یشده پارامتر را م میکه مقدار تنظ یمعن ن یبه ا  : ○

 داد. ر ییتغ  Runت توان در حال یشده پارامتر را نم میکه مقدار تنظ یمعن نی به ا:  ◎

   فقط خواندنی میباشد. و شده است  اندازه گیریمقدار پارامتر ، مقدار  یعنی:  ● 

بیان شود ، پارامتر هنگام   (   HEX)  هگز ی بصورت  اگر پارامتر  ( میباشند. DEC: پارامترها بصورت دهدهی)    1توجه 

   .هگز است F تا 0دامنه تنظیم بیت های خاص  .ویرایش از یکدیگر جدا می شود

 P00.18=1) پارامترهای پیش فرض    به  به این معنی است که پارامتر در هنگام بازیابی  "پیش فرض   "مقدار:    2توجه  

اختصاص داده  شده یا  مقدار  توسط کاربر، پارامتر لذا در صورت تغییر  .باز می گرددکارخانه  به مقدار پیش فرض (،  

 .مقدار ثبت شده بازیابی نمی شود

  ترتیب که پارامتر بدین   .تعریف کرد  (  PassWord)   پسورد   گذرواژه یا   میتوان برای محافظت از پارامترها ،  :    3توجه  

   .را روی هر عدد غیر صفر تنظیم کنید( P07.00 )  گذرواژه 

  سپس  وارد گردید.  پارامتر  به حالت ویرایش  وارد پروگرام پارامترها شوید و پس از انتخاب پارامتر فوق   برای این منظور  

تا زمانی که کاربر رمز عبور خود را وارد    ذخیره نمایید. از این به بعد    "  .0.0.0.0  "عدد گذرواژه مورد نظر را به جای  

روی صفر تنظیم   P07.00 اگر مقدارپارامترتوجه کنید    .سیستم شودتنظیم پارامترهای عمومی  نکند ، نمی تواند وارد  

 گردیده است. لغو عبورشود ، رمز 

یادآوری می شود که کاربران  ( د ی تنظیمات کارخانه ، به رمز ورود صحیح کارخانه نیاز دارهای برای محدوده پارامتر 

نمی توانند به تنهایی پارامترهای کارخانه را تغییر دهند ، در غیر این صورت ، در صورت نادرست بودن تنظیم پارامتر  

اگر قفل محافظت از رمز عبور باز شود ، کاربر می تواند رمز عبور را آزادانه    .صدمه وارد شود(به درایو ، ممکن است 

   .با آخرین تنظیمات کار خواهد کرد ایودر تغییر دهد و

هنگام تغییر پارامترها   ودن توسط رمز عبور محافظت می شو  ها هنگام روشن شدن  صفر نباشد ، پارامتر P07.00 اگر

 .از قوانین فوق پیروی می کند ،عملکرد رمز عبورهم با ارتباط سریال 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 : تابع های بنیادی    P00 گروه -10-1

 مخفف موتورهای سنکرون میباشد.  SMمخفف موتورهای آسنکرون  و   AMتوجه: در جدول پارامترها 

P00.00 
کنترل  مد

 سرعت

 Sensorless Vector  " سنسورسرعتحالت کنترل برداری بدون   :  SVC0کنترل   :  مد0

Control "  آسنکرون هایموتورجهت (AM   ( و موتورهای سنکرون )SM .)   نیازی به نصب انکودر

. این مد مناسب می باشد  مختلفاین حالت برای کنترل دقیق سرعت و کشتاور در سرعت  .نمی باشد

 برای کنترل دور در فرکانسهای پایین و موتورهای با گشتاور بالا مناسب است 

 Sensorless Vector  " عتسنسورسرحالت کنترل برداری بدون   :  SVC1کنترل   :  مد1

Control "  آسنکرون هایموتورجهت (AM .) این حالت برای کنترل  .نیازی به نصب انکودر نمی باشد

بالا . این مد مناسب برای کنترل دور در فرکانسهای می باشد   مختلفدقیق سرعت و کشتاور در سرعت 

 میباشد. 

در این مد قابلیت تقویت گشتاور در فرکانس های پایین و همچنین  "   SVPWM  " کنترلمد :2

با منحنی سهمی در درجه های توانی مختلف را داراست و مناسب بارهای با گشتاور   V/Fقابلیت منحنی 

متغییر همانند فن ها و پمپ هامیباشد. در این مد قابلیت های جبران لغزش و پارامترهای جهت  

ان در فرکانس های پایین و بالا بصورت جداگانه پیش بینی شده است. لذا با جلوگیری از نوسانات جری

 .بهبود بخشدی سیستم را پایدار میتواند و تنظیم ولتاژ ،  تنظیم لغزش 

در این مد بایستی از   ;"  Cloosed Loop Vector Control" : مد کنترل برداری حلقه بسته 3

 ل گشتاور و سرعت خواهید گرفت.انکودر استفاده کنید ودقت بالایی در کنتر

2 ◎ 

P00.01 
انتخاب کانال  

 دریافت فرامین 

در سرعت جاگ  Runاستاپ ، راست گرد موتور ، چپ گرد موتور ،  ،  Run شامل فرامین دریافت کانال 

(JOG )و ریست (RESET )  .خطا می باشد 

  درحالت خاموش( " LOCAL/REMOTE  "نشانگر )  صفحه کلیدروی از  فرمان استارت یاجرا : 0

برقدار شدن خروجی درایو به موتور شده و با بالا بردن فرکانس ،   باعث  RUN شاسی فرمان  توسط 

فشار دهید تا   STOR/RSTموتورشروع  به چرخش میکند. جهت استاپ کردن موتور بایسی شاسی  

 موتور متوقف شود. 

تنظیم نمایید این  (P07.02 = 3) توسط پارامتر را QUICK/JOG چند منظوره شاسی*در صورتیکه 

 ( تعریف میگردد.  REV/FWD سی چپ گرد و راست گرد )شاسی بعنوان شا

متوقف نشود بعبارتی موتور در حال حرکت رها شود و با  کاهنده *در صورتیکه نیاز دارید موتور با شیب 

فشار همزمان  را STOR/RSTشاسی و  RUNاینرسی مکانیکی بار متوقف شود بایستی هر دو شاسی 

 . دهید 

فرامین از جانب  ( کنترل  " LOCAL/REMOTE "چشمک زدن ( استارت از ترمینال های کنترلی: 1

توجه به پروگرام نرم افزاری این ورودیها فانکشن های مرتبط اجرا ترمینالهای کنترل معتبر بوده و با 

 خواهد شد. 

خواهد بود.در این حالت   485-و   485+فرامین از طریق شبکه ارتباطی سریال و ترمینالهای  یاجرا: 2

 می ماند.  در حالت روشن " LOCAL/REMOTE" روی صفحه کلید با لیبل  LEDنشانگر 

0  ○ 

P00.02 

انتخاب نوع 

ات  ارتباطشبکه  

 سریال 

 MODBUS: ارتباط   0 

 PROFIBUS\CANopen: شبکه ارتباطی 1

   Ethernet: شبکه ارتباطی 2

 رزرو: 3

 کارت شبکه متناسب بایستی نصب شود  

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P00.03 
ماکزیمم 

 فرکانس خروجی  

لازم به ذکر است که این   .استفاده می شود درایو این پارامتر برای تنظیم حداکثر فرکانس خروجی

و کمیت های خطی در ورودی و خروجی های آنالوگ و پالسی است فرکانس  تناسب پارامتر پایه تنظیم

 افزاینده و کاهنده میباشد. شتاب  و همچنین پایه زمانی

 400.00HZتا  P00.04محدوده تنظیم: 

50.00 
Hz ◎ 

P00.04 

حد بالایی  

فرکانس کار  

 درایو 

 .است که کمتر یا برابر با حداکثر فرکانس است درایو فرکانس خروجیحد بالایی 

 )فرکانس خروجی حداکثر(  P00.03تا  P00.05محدوده تنظیم: 
50.00 

Hz ◎ 

P00.05 

حد پایینی  

فرکانس کار  

 درایو 

 .است درایو حد پایینی فرکانس خروجی این پارامتر تعیین کننده

 این مقدارمحدود گشته و  در درایوفرکانس فرکانس  باشد ، حد پایینی اگر فرکانس تنظیم شده کمتر از 

 خواهد کرد. کار 

 فرکانس حد پایین ≤فرکانس حد بالایی   ≥حداکثر  توجه: فرکانس خروجی

  P00.04  )حد بالایی فرکانس اجرا(تا   Hz 0.00محدوده تنظیم: 

0.00 Hz ◎ 

P00.06 

  انتخاب کانال

مرجع یا رفرنس  

 A فرکانس 

منبع    .یکسان استفاده کنند یک مرجعنمی توانند از  B فرکانسرفرنس و  A فرکانسرفرنس توجه: 

که میتواند بصورت انتخاب تکی کانال و یا ترکیبی کانالها وبصورت    P00.09فرکانس توسط پارامتر 

 توابع ریاضی باشد تعریف میگردد 

  P00.10رهی فرکانس از صفحه کلید توسط پارامتر مقدا و   صفحه کلیدرکانس از روی فتنظیم داده  :0

 انجام می پذیرد. 

 )از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید(.  AI1  آنالوگ کانال دریافت داده از طریق ورودی :1

 AI2 آنالوگ ورودی :2

 AI3 آنالوگ ورودی :3

بوده و با جامپر روی برد قابل   20mAتا  0و یا  10Vتا  0با سطح ولتاژ   AI2و  AI1  ورودی آنالوگ دو

~10𝑉−)   با سطحورودی ولتاژ  AI3 در حالی که انتخاب میباشند  + 10𝑉). .است 

راستگرد در جهت  ( P00.03 )پارامتر  تنظیمات ورودی آنالوگ مربوط به حداکثر فرکانس 100%+   *

 (. P00.03 پارامتر ( است چپ گردمربوط به حداکثر فرکانس در جهت  %100-و 

 HDI دریافت داده از طریق ورودی دیجیتال پالسی :4

یک  VX7 های سری درایو .سرعت بالا تنظیم می شودورودی دیجیتال پالسی فرکانس توسط ترمینال 

دامنه فرکانس   .ارد ارائه می دهندرا به عنوان پیکربندی استاند ( HDI) کانال ورودی پالس با سرعت بالا 

 .است  کیلو هرتز 50پالس صفر تا 

   راست گرد موتورتنظیمات ورودی پالس سرعت بالا مربوط به حداکثر فرکانس در جهت  100.0٪

(P00.03)    چپ گرد مربوط به حداکثر فرکانس  در جهت   %100.0-و (P00.03) است. 

  HDI ))انتخاب ورودی    P05.00=0بصورت پالس، بایستی پارامترجهت تنظیم فرکانس درایو توجه: 

 نیز بایستی روی فانکشن ورودی فرکانس   P05.49و پارامتر  را روی ورودی پالس با سرعت بالا 

 تنظیم شوند. 

 ساده  PLC   ه  تنظیم  فرکانس درایو از طریق خروجی  برنام :5

  P10 . گروهفعال می شود PLC  حالت این در  باشد درایو P00.07 = 5 یا  P00.06 = 5 زمانی که

PLC)  )را برای انتخاب فرکانس در حال اجرا تنظیم کنید و   ساده و کنترل سرعت چند مرحله ای

 .و زمان اجرا  مرحله مربوطه تنظیم کنید  فرکانس اجرا ، جهت چرخش  ، زمان شتاب افرایش / کاهشی 

 .مراجعه کنید P10 گروهبه شرح عملکرد برای اطلاعات دقیق

 پله ایتنظیم سرعت کار چند  :6

  P05 .باشد P00.07 = 6 یا P00.06 = 6 اجرا می شود که پله ای زمانی در حالت سرعت چند  درایو

 .را برای انتخاب فرکانس در حال کار تنظیم کنید P10 را برای انتخاب مرحله در حال اجرا و

0  ○ 

P00.07 

انتخاب کانال  

مرجع یا رفرنس  

 B فرکانس 

2  ○ 
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نباشد، اولویت دارد ، اما مرحله   6برابر با  P00.07 یا  P00.06 ی پارامتروقت سرعت چند مرحله ای 

تا  0باشد ، مرحله تنظیم  6برابر با  P00.07 یا P00.06 اگر .مرحله باشد 15تا  1تنظیم فقط می تواند 

 .است 15

 داخلی درایو PID  دریافت فرکانس از کنترلر   :7

B  (P00.07=7  )( ویا مرجع  P00.06=7)   Aمرجع بعنوان رفرنس   PIDاز خروجی  فرکانس 

و فیدبک آن در این   PIDآمده است و تعیین رفرنس    P09 در گروه   PIDتنظیم میگردد. پارامترهای 

 گروه تعیین میگردد. 

 برای اطلاعات دقیق به .تنظیم می شود  MODBUS ارتباطات از طریق شبکهفرکانس دریافت  :8

P14  مراجعه کنید. 

 برای اطلاعات دقیق بهمیباشد.  Profibus/ CANopen: تنظیم فرکانس درایو از طریق شبکه 9

P15  مراجعه کنید. 

 .مراجعه کنید  P16 برای اطلاعات دقیق به)رزرو(   Ethernet: شبکه 10

 : رزرو 11

 AB   (Pulse Train): مد رشته پالس 12

P00.08 

مرجع  ماکزیمم 

یا رفرنس 

 Bفرکانس 

 میباشد   P00.03پارامتر حداکثر فرکانس خروجی     Bمرجع ماکزیمم  فرکانس خروجی  :0

  Bمیباشد لذا ماکزیمم فرکانس مرجع  Aمقدار فرکانس مرجع  Bماکزیمم فرکانس خروجی مرجع   :1

 در پروسه کاری  بیشتر شود.  Aنمی تواند از مقدار مرجع 

0  ○ 

P00.09 

رفرنس فرکانس 

ترکیبی از مرجع  

   Bو  Aهای 

0: A فرکانس  مرجع  درایو،فرکانس   ، رفرنسA  .انتخاب می شود 

1: B  ،فرکانس  مرجع درایو،فرکانس  رفرنسB  .انتخاب می شود 

2: A + B  ،فرکانس درایو حاصل جمع مرجع فرکانس  رفرنسA فرکانسمرجع   و B است. 

3: A - B  ،فرکانس درایو حاصل تفاضل مرجع فرکانس  رفرنسA   فرکانس منهای مرجع B است . 

 Aدرایوبا توجه به  بزرگترین مقدار فرکانس هر یک از مرجع های  فرکانس   رفرنس  A, B): )حداکثر :4

 است. بعبارتی هر کدام از مرجع ها مقدارشان بیشتر بود آنرا بعنوان رفرنس درایو انتخاب میکند.  Bویا  

 Aدرایو با توجه به کمترین مقدار فرکانس هر یک از مرجع های   فرکانس   رفرنس A, B): قل)حدا :5

میشود. بعبارتی هر کدام از مرجع ها مقدارشان کمتر بود آنرا بعنوان رفرنس درایو انتخاب  انتخاب Bویا 

 میکند. 

 P05 دیجیتال که در گروه یک ورودیفوق نیز می تواند توسط  مرجع های ترکیبی توجه: 

 میشود بیکدیگر سوئیچ شوند. تعریف 

0  ○ 

P00.10 

 رفرنس  تنظیم

فرکانس با  

 صفحه کلید 

 " کلید  صفحهداده فرکانس از  تنظیم" از B و Aدرصورتیکه دریافت داده فرکانس هر یک از مرجع های 

 خواهد بود  درایو انتخاب شوند ، این پارامتر مقدار فرکانس مرجع

 فرکانس حداکثر(   ;  P00.03تا )   Hz 0.00 دامنه تنظیمات:

50.00 
Hz  ○ 

P00.11 
شتاب   زمان

  ACC1 افزاینده 

فرکانس درایو به حداکثر   0Hzاز   درایو به معنای زمان مورد نیاز برای افزایش سرعت ACC شتاب زمان

از سرعت  درایو به معنای زمان مورد نیازبرای کاهش سرعت DEC زمان .است( P00.03) پارامتر  

 میباشد.  0Hzبه (  P00.03)  حداکثر 

که می  شودتعریف می   ACC / DEC های برای زمانمقدار متفاوت چهار  VX7 های سری درایودر 

 ACC1 / DEC1 زمان پیش فرض کارخانه .انتخاب شوندبا دو ورودی دیجیتال  P05 توانند توسط

 میباشد.  

 3600.0Secتا     P00.12: 0.0  و P00.11 پارامترها  دامنه تنظیم

بسته به 

 ○  مدل 

P00.12 
شتاب  زمان 

   DEC1کاهنده 

بسته به 

 ○  مدل 

P00.13 جهت چرخش 

خاموش    REV/FWD با لیبل  LED نشانگر و پیش فرض می باشد  بعنوانراست گرد  چرخش  :0

 .است

 .روشن است REV/FWD کار می کند نشانگر چپ گرددر جهت  چرخش در جهت معکوس ، درایو :1
0  ○ 
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و یا بالعکس بصورت نرم افزاری جهت دور موتور عوض میشود و این    1 به   0با تغییر این پارامتر از  

   .( میباشد W و U  ،V) دو فاز  موتورعوض کردن سخت افزاری جای با  تغییر معادل است 

است به شاسی چپ گرد و ر   P07.02را توسط پارامتر   QUICK/JOG  پانل درایو میتوانید شاسی در

 گرد تنظیم نمود. 

کارخانه تغییر داده شود به مقدار پیش فرض   P00.18های دستگاه توسط پارامتر توجه: وقتی پارامتر 

این پارامتر صفر خواهد شد لذا هنگامیکه از این پارامتر جهت تعویض دور موتور در راه اندازی استفاده 

 لازم بعمل آید. احتیاط  میکنید  

معکوس شدن دور با فرامین از هر ماخذی ممنوع میگردد و گزینه      ممنوعیت در جهت معکوس:  :2

 چپ گرد غیر فعال میگردد. 

P00.14 

تنظیم فرکانس 

سوئیچینگ  
PWM   

 

گرمایش تلفات  

 سوئیچینگ 

نویز و جریان 

 نشتی 

نویز 

 الکترومغناطیسی 

 فرکانس حامل 

 پایین 

 

 

 

 بالا

 پایین 

 

 

 

 بالا

 بالا

 

 

 

 پایین 

1kHz 

10kHz 

15kHz 

 : (حامل)فرکانس   PWMسوئیچینگ  فرکانس  کارخانه جهت پیش تنظیم 

 مدل  فرکانس حامل تنظیم کارخانه 

8kHz 4k0-11k0 

4kHz 15k0-55k0 

2kHz 75k0-90k0&higher 

کابیل  ینشیت انهایی و جر الکتریکیهای  زیو نو یسی مغناط و های الکتر زینو جادی در ا پارامتر نیا میتنظ

سینوسی تر و گشتاور  ژولتاشکل موج   جادیپارامتر باعث ا نیا بردن است. بالا  موثر نیهیا بیه زمی

 تلفات یولیو شیود   یموتیور مییکنواخت تر و همچنین نوسان کمتر جریان و تلفات حرارتی کمتر روی 

  پیش تنظیم ریشود مقاد یم  هیگردد. توص یم رترنوی را بالا برده و باعث گرمتر شدن ا نگیچ یسوئ

لازم به ذکر است که بالا بردن فرکانس سوئیچینگ در درایو ها نیازمند کاهش  .شود کارخانیه اسیتفاده

 در انتخاب درایو میگردد. به پیوست انتخاب درایو رجوع نمایید.  (  Derateتوان ) 

 کیلوهرتز 15.0تا   1.0دامنه تنظیمات:  

بسته به 

 ○  مدل 

P00.15 

اتوتیون  

(Autotune )

یا تابع شناسایی  

کمیت های 

مدل الکتریکی   

 موتور

( تابعیست که هنگام راه اندازی جهت تخمین پارامترهای موتور استفاده میشود  AutoTune) اتو تیون 

و عملکرد مد کنترل برداری را بهبود می بخشد. با فعال سازی این پارامتر ، درایو  پارامترهای موتور را با 

وتور توجه به نوع چرخشی )موتور از بار جدا شده و شفت آن می چرخد( یا ساکن )استاتیک( که شفت م

 ساکن میباشد از طریق جریان و تغییر فرکانس چرخش )در مدل چرخشی( محاسبه می نماید. 

 غیر فعال  :0

 ی چرخشاتو تیون  :1

 (    P02.10تا   P02.06های مدل الکتریکی شبیه ساز موتور ) پارامتر اتوماتیکتنظیم 

 .خودکار چرخشی استفاده کنیدتوصیه می شود در صورت نیاز به دقت کنترل بالا ، از تنظیم 

 1استاتیک  اتوتیون :2

 .در مواردی که موتور را  نمی توان از زیر بار خارج نمود ، مناسب است

 2استاتیک  اتوتیون :3

0 ◎ 
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در این مد تعدادی از پارامترها توسط تابع  .در مواردی که موتور نمی تواند از بار جدا شود ، مناسب است

   .شناسایی تنظیم میشوند

و هنگامیکه موتور   P02.06, P02.07, P02.08فعال است پارامترهای  1هنگامیکه موتور شماره  -*

 . تغییر داده میشوند P12.06, P12.07, P12.08فعال است پارامترهای  2شماره 

P00.16  تابعAVR 

 غیر فعال  : 0

 کردن تابع  فعال :1

 درایو ولتاژ خروجی   درایو را بر روی  DCولتاژ روی باس   ننوسا این تابع میتواند بصورت اتوماتیک تاثیر

 از بین ببرد. 

1  ○ 

P00.17 رزرو رزرو   

P00.18 

بازیابی پارامتر 

ها به تنظیمات  

 کارخانه ای 

 غیر فعال   0:

در این مد کلیه پارامترهای درایو از مقادیر تنظیمی به مقدار پیش فرض کارخانه برمیگردد و به   :1

 بازیابی پارامترهای کارخانه صورت میپذیرد.اصطلاح 

 درایو  پاک کردن سوابق خطا :2

 توجه: 

 .بازمی گردد  فوق توسط نرم افزار به مقدار صفر گزینه ذکر شده در هربعد از انجام عملیات  این پارامتر 

 .احتیاط کنید قبل از استفاده از این عملکرد .بازیابی به مقدار پیش فرض، رمز ورود کاربر را لغو می کند

0 ◎ 

 : توابع کنترل استارت و استپ   P01 گروه -10-2

P01.00 استارت  مد های 

 می کند.  شروع به چرخش موتور  ( P01.01) استارت از فرکانس درایو :   بدون وقفهاستارت  :0  

به مقدار تنظیمی در پارامتر )  DCدرایو ابتدا تزریق جریان :  DCترمز اعمال پس از  استارت :1

P01.03   ( در زمانP01.04   اعمال می نماید و سپس ) استارت به چرخش در موتور را از فرکانس

در   موتور  پایین بار مکانیکی، بخاطر  اینرسی در شروع استارت،  در مواردی که ممکن است می آورد.  

 مناسب است. نوع مد استارت، این می چرخد معکوس  جهت 

پس از ردیابی خودکار سرعت و در این مد : موتور در حال چرخشسرعت  شناساییپس از  : استارت2

درایو فرکانس خروجی خود را نزدیک فرکانس چرخش موتور کرده و سپس در این دور جهت چرخش ، 

در شروع استارت،  موتور در حال چرخش در مواردی که  بصورت سنکرون ، چرخش را ادامه می دهد.

و بالاتر در دسترس   4kw، توجه: این عملکرد برای مدلهای باشدبزرگ هم اینرسی بار معکوس باشد و

 .است

0 ◎ 

P01.01  فرکانس استارت 

این پارامتر فرکانس چرخش موتور در شروع راه اندازی را تعیین می نماید. بدین معنا که به محض  

 تابع پارامتر  برای اطلاعات دقیق بهاستارت درایو،  موتور را در این فرکانس به چرخش در می آورد. 

P01.02  مراجعه کنید. 

 هرتز  50تا 0دامنه تنظیمات: 

0.00 Hz ◎ 

P01.02 

ماندگاری زمان  

فرکانس  در 

 استارت 

موتور آنرا در این فرکانس نگه میدارد و موتور در این فرکانس می پس از استارت زمانیست که درایو 

اگر   انجام میشود . چرخد وپس از سپری شدن این زمان شتاب گیری به فرکانس تنظیمی درایو 

متوقف می شود و در حالت آماده به کار قرار  فرکانس تنظیم شده کمتر از فرکانس استارت باشد ، درایو

 نمی گردد. فرکانس پایین محدود حد فرکانس استارت در  .می گیرد

0.0s ◎ 
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 s 50.0تا  0.0دامنه تنظیمات: 

P01.03 
 DC جریان ترمز

 اندازی قبل از راه

تنظیمی این پارامتر و همچنین به مدت زمان تنظیمی  با جریانی  را DC ترمزقبل از استارت،  درایو

 0برابر   DCاگر زمان ترمز  فعال نگه میدارد و سپس شروع به چرخش موتور مینماید.  P01.04پارامتر  

  .هرچه جریان ترمز بیشتر باشد ، قدرت ترمز نیز بیشتر است .است غیر فعال DC تنظیم شود ، ترمز

 .است درایو درصدی از جریان نامیبه معنی  DC جریان ترمزدرصد 

 % 100تا  P01.03 : 0.0 دامنه تنظیم

 50.00sتا  P01.04: 0.00 دامنه تنظیم

0.0 % ◎ 

P01.04 
  DCزمان ترمز 

 اندازی قبل از راه
0.00 s ◎ 

P01.05 

منحنی  انتخاب 

ACC/DEC   در

شروع و پایان  

 شیب راه اندازی 

رسیدن به فرکانس تنظیمی و یا  تاهنگام استارت  افزایشی دور به این پارامتر نوع منحنی شتاب گیری 

 شتاب کاهشی آن از فرکانس تنظیمی به استاپ موتور تعیین میگردد 

 نوع خطی  :0

 فرکانس خروجی به صورت خطی افزایش یا کاهش می یابد 

 
 شکل   S: منحنی  1

در   S منحنی .کاهش می یابدبه تدریج افزایش /  شکل   Sسهمی   فرکانس خروجی بر اساس منحنی

در   .مواردی که به استارت / استپ نرم  نیاز باشد مانند آسانسور ، تسمه نقاله و غیره استفاده می شود 

 تعیین میگردد.  P01.07توسط پارامتر  t2و زمان  P01.06توسط پارامتر  t1منحنی زیر زمان 

 

0 ◎ 

P01.06 

شتاب   زمان

افزایشی سرعت 

  شروع در

 شکل  S منحنی

پریود زمانیست که    t2شکل در شروع و  Sپریود زمانیست که  منحنی شتاب  t1در شکل فوق زمان 

 شکل در زمان پایان شتابگیری افزاینده و یا کاهنده طول میکشد.  Sمنحنی شتاب 

 s 50.0تا  0.0محدوده تنظیم: 

 خواهند بود موثر  P01.05 = 1 این دو پارامتر به هنگامیکه پارامتر  توجه: 

0.1 s ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P01.07 

شتاب   زمان

کاهشی سرعت 

در انتهای 

 شکل  S  منحنی

0.1 s ◎ 

P01.08 
 توقف مد های 

 موتور 

 توقف ، فرکانس درایو فرمان دریافت: پس از  و سپس استاپ درایو DECکاهش دور در شیب زمانی  : 0

لذا  .متوقف می شود درایو رسید.  0Hzبه درایو هنگامی که فرکانس  می یابد و کاهش  DECدر زمان 

بدین ترتیب چرخش موتور بصورت کنترل شده به دور صفر میرسد و موتور می ایستد. توجه کنید در  

ازاین  آن سریع باشد ، ب کاهنده شتا صورتیکه بر روی شفت موتور  اینرسی بزرگی وجود داشته باشد و

مد استفاده نکنید چون خطای ولتاژ بالا ناشی از انرژی برگشتی در درایو ایجاد میشود و درایو نیاز به  

 ترمز دینامیکی جداگانه دارد. 

استاپ درایو به محض دریافت فرمان و رها شدن موتور در دور تنظیمی : در این حالت موتور رها   :1

 سی بار می ایستد.  شده وبا اینر

0  ○ 

P01.09 

  شروعفرکانس 

 DCترمز 

 در حالت استپ 

 به هنگام شتاب کاهنده سرعت جهت توقف موتور :DC  ترمزآستانه اعمال فرکانس 

( اعمال    P01.10)پارامتر  ترمز در این فرکانس پس از سپری شدن زمان تاخیر  DCتزریق جریان 

،  اینورتر خروجی را شورت میکند تا انرژی مغناطیسی موتور را DCدر زمان قبل از اعمال ترمز  .میگردد

به هنگام سرعت چرخشی بالا   DCتخلیه کند. این تابع از ایجاد فالت جریان اضافی با اعمال ترمز 

 جلوگیری می نماید.  

بیشتر   DC هر چه جریان ترمز .است درایو جریان نامی ی از درصد P01.11 مقدار :DC جریان ترمز

 .باشد ، گشتاور ترمز نیز بیشتر است

صفرتنظیم  زمان  ایناگر به هنگام استاپ درایو توجه نماییدDC زمان ماندگاری ترمز :DC زمان ترمز

 .در زمان شتاب  کاهشی  تعیین شده متوقف می شود  درایو .می گردد  غیر فعال  DC  ، ترمزشود

 
   P01.09: 0.00Hz~ P00.03 دامنه تنظیم

 P01.10: 0.00 ~ 50.00s دامنه تنظیم

 P01.11: 0.0 ~ 100.0 دامنه تنظیم

 P01.12: 0.00 ~ 50.00s دامنه تنظیم

0.00 Hz  ○ 

P01.10 

تخلیه  زمان 

انرژی 

مغناطیسی  

موتور 
(Demagnetizing 

time)   

0.00 s  ○ 

P01.11 

  DCجریان ترمز 

، در لحظه  

 استپ 
0.0%  ○ 

P01.12  زمان ترمزDC 0.00s  ○ 

P01.13 

زمان صفر ماندن  

فرکانس به  

هنگام چپگرد /  

 راستگرد 

 با توجه به نوع تابع جابجایی ) پارامتر راستگرد  به چپگرد ازموتور در طول روند تغییر چرخش

(P01.14    تاخیر زمانی در فرکانس صفر با این پارامتر تنظیم میشود. این تاخیر بصورت زمان مرده  ،

   در فرکانس صفر در زیر نمایش داده شده است .
0.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 
 6300.0sتا  0.0محدوده تنظیم: 

P01.14 

جابجایی  تابع 

راستگرد /    بین

 چپگرد 

 صفر هرتز بعد از  فرکانس  : 0 

 (  P01.01)  استارتبعد از فرکانس  1:

( و پس از سپری شدن زمان تنظیمی در پارامتر  P01.15متوقف شدن سرعت موتور ) پارامتر بعد از  :2

(P01.24 ) 

1 ◎ 

P01.15 100.00–0.00 توقف  فرکانس Hz   0.20Hz ◎ 

P01.16 
تشخیص 

 توقف  فرکانس

 )بدون تاخیر در توقف(  تغییر سرعت درایوتشخیص با توجه به  :0

 معتبر است(  یسرعت )فقط برای کنترل بردار فیدبکتشخیص با توجه به 1:
0 ◎ 

P01.17 

انتظار  زمان 

جهت کاهش 

سرعت فیدبک  

از مقدار سرعت  

معادل فرکانس 

 توقف

ی فرکانس تنظیمی کمتر یا مساو فیدبکفرکانس  وتنظیم شود   1 مقدار روی P01.16 پارامتراگر

. با دمتوقف می شو درایو، تشخیص داده شود  P01.17پارامتر  یزمانفاصله و در  گردد  P01.15 پارامتر

 .خواهد شدمتوقف  P01.17 این نکته که داریو در هر صورت پس از سپری شدن زمان پارامتر

 
 است( معتبر  P01.16 = 1 فقط وقتی( ثانیه 100.00تا  0.00دامنه تنظیم: 

0.5s ◎ 

P01.18 

عملکرد دستگاه  

هنگام  وصل 

برق ورودی به 

هنگام فعال 

ترمینال  بودن 
RUN/STOP  

بودن از طریق  Run) باشدفعال   Sxهنگامی که فرمان استارت درایو از طریق ترمینال ورودی دیجیتال 

و درایو برقدار شود. پاسخ درایو پس از برقدار شدن با توجه به حضور این فرمان  ورودی دیجیتال ( 

 تعریف گردد.  

باوجود فعال بودن ترمینال استارت سیستم حفاظت   در این مد پس از وصل برق سه فاز به دستگاه،:0

جدداً انجام داده و استارت صورت نمی گیرد. جهت استارت مجدد می بایست ورودی دیجیتال قطع و م 

 وصل گردد. 

ستگاه به  به محض وصل شدن برق سه فاز د RUN/STOPدر این مد بعلت فعال بودن ورودی  :1

 صورت اتوماتیک درایو استارت می گردد و موتور را به چرخش در می آورد. 

چرا که با آمدن برق شبکه سه فاز، موتور شروع به حرکت توجه: این عملکرد باید با احتیاط انتخاب شود 

 .به دنبال داشته باشدرده و میتواند ایجاد مشکلاتی برای افراد یا تجهیزات درگیر با این موتور ک

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P01.19 

تابع عملکرد  

هنگامی  سیستم 

که فرکانس  

کمتر از  رفرنس

  فرکانس حدی

پایین است 

)هنگامی معتبر  

است که حد 

پایین فرکانس  

 0بزرگتر از 

 )باشد

را تعیین  درایو   RUNشرایط پایین باشد  یوقتی فرکانس تنظیم شده کمتر از فرکانس حد پارامتر این 

 .می کند

 می ماند  Run( P00.05درایو در فرکانس حد پایین ):0

 استپ موتور  :1

یا   sleep)به این حالت  تغییر شرایط فیدبک جهت استارت اتوماتیکاستپ و منتظر حالت  2:

Hibernation   ویاStand-by   .) گفته میشود 

شود درایو بدون رمپ استپ می  ( P00.05نگامی که فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس حد پایین )ه

بیشتر   P01.20امترشود ودر صور تیکه مدت ماندگاری در زیر این فرکانس حدی،  از مقدار زمان پار

شود) این زمان مجموع زمان ماندگاری آن در زیر فرکانس حد پایین باشد( ،  درایو مجدداً به صورت 

 اتوماتیک استارت می گردد. 

 میماند   Runدرایودر فرکانس صفر   :3

  3 تا   0دامنه تنظیمات: 

0 ◎ 

P01.20 

تاخیر بیدار  

شدن از حالت 

 خواب

کمتر  فرکانس مرجعوقتی  .را تعیین می کند    sleepخارج شدن از وضعیت زمانی تاخیر  پارامتر این 

منتظر به افزایش فیدبک از حد فرکانس پایین میماند . اگر در حالت   حد پایین باشد ، درایوفرکانس از 

بیش از  فرکانس مرجع مدت زمانی بالاتر از فرکانس حد پایین قرار گرفته باشد و این زمان سپری شده

 .می شود استارتبه طور خودکار  ، درایو ( باشد P01.20مدت زمان تنظیمی این پارامتر )

 .بالاتر از حد پایین باشد مرجعتوجه: زمان معادل مجموع مقادیر  است وقتیکه  فرکانس 

از  پایین ترتاخیر شامل مجمع زمانهایی است که وقتی درایو به حالت خواب می رود و فرکانس مرجع 

بیش از این پارامتر شده   t2و   t1مجموع زمانهای هنگامیکه حد فرکانس پایین می شود. در شکل زیر 

 (. t3>t1+t2است درایو استارت شده است) 

 
 ثانیه  3600.0تا  0.0دامنه تنظیمات: 

 ( معتبر است P01.19 = 2 هنگامی که )

0.0s  ○ 
 

P01.21 

استارت  

  اتوماتیک درایو

قطع و پس از 

 وصل برق 

 این پارامتر جهت فعال و غیر فعال نمودن استارت اتوماتیک درایو پس از قطع و وصل برق می باشد. 

 غیرفعال کردن  :0

 انتظار برای زمان تعیین شده توسطپس از  ، درایو برآورده شود  Runشرایط فعال کردن ، اگر  1:

P01.22  به طور خودکارشروع به کار می کند ،. 

0  ○ 

P01.22 

در  زمان انتظار 

راه اندازی مجدد  

  پس از خاموش

و روشن شدن  

 برق درایو 

 استارت اتوماتیکزمان انتظار قبل از  مدتمقدار یک گردد این پارامتر   P01.21در صورتیکه پارامتر 

 .را تعیین می کند قطع و وصل برق ورودی درایو هنگام  درایو
1.0 s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 
 ثانیه 3600.0–0.0دامنه تنظیمات: 

P01.23 

زمان تاخیر  

جهت   استارت

 ترمز مکانیکی 

منتظر زمان شدن  Runقبل از  درایو می شود ، و صورت   P01.22از سپری شدن زمان پس زمان این 

 مکانیکی میماند. ترمز توسط همین پارامتر به جهت آزاد شدن تاخیر 

 ثانیه   60- 0محدود تنظیم: 
0.s  ○ 

P01.24 
 در زمان تاخیر 

 سرعت توقف

 برداشته میشود.  RUNمدت زمانی درایو در فرکانس استاپ می ماند و سپس فرمان 

 
 100.0s-0.0محدوده تنظیم: 

0.0s  ○ 

P01.25 
 شتاب کاهنده 

 E-Stop 
 ○  2.00S (   Emergency Stopزمان شتاب کاهشی  توقف اضطراری )

 : گروه پارامتر های موتور P02گروه  -10-3

P02.00  1تا  0 1نوع موتور 

 : موتور آسنکرون 0

 : موتور سنکرون  1

   P08.31توجه: جابجایی بین موتور یک و موتور دو ، توسط پارامتر  

 تعیین میگردد 

  

P02.01 
توان نامی  

AM1  
3000.0kW   1موتور آسنکرون شماره  0.1تا AM1=Asynchronous motor 1;    

 
دور و حفاظت های الکتریکی از  کنترل صحیح  برای اطمینان از عملکرد

موتور می بایست این پارامتر ها به صورت دقیق از پلاک موتور آسنکرون  

خوانده و ثبت گردد ، اگر توان موتور و اینورتر به حد قابل توجهی فاصله  

 داشته باشد ، درایو عملکرد صحیحی نخواهد داشت. 

( و تغییر در آن P02.01توجه : درصورت تنظیم مجدد توان نامی موتور ) 

به مقدار دهی اولیه کارخانه باز  P02.10تا  P02.02مقادیر پارامترهای  

 میگردد. 

ه به توابس 

 ◎ مدل 

P02.02 
فرکانس نامی  

AM1 

P00.03    تا 0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 
50.00 

Hz ◎ 

P02.03 
سرعت نامی  

AM1 
 36000rpmتا  1

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.04 
ولتاژ نامی  

AM1 
 1200Vتا  0

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.05 
ی  جریان نام
AM1 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 ◎ مدل 

P02.06 
مقاومت استاتور  

AM1 
 اهم  65.535تا  0.001

  ،اتوتیونینگ( تابع شناسایی پارامترهای الکتریکی موتور )  پایانپس از 

به صورت خودکار تنظیم می گردند .   ،P02.10تا P02.06  هایپارامتر

بسته به 

 ○  مدل 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P02.07 
مقاومت روتور  

AM1 
 اهم  65.535تا  0.001

این پارامتر ها جهت عملکرد صحیح موتور به ویژه در مد کنترل برداری 

 بوده و می بایست با احتیاط عمل کرد. 

با تغییر توان موتور پارامتر های وابسته به توان تعریف شده جدید ، اصلاح  

 یرد . می شوند و می بایست جهت عملکرد بهتر اتوتیون جدید صورت گ

بسته به 

 ○  مدل 

P02.08 

اندوکتانس 

پراکندگی 
AM1 

 6553.5mHتا  0.1
بسته به 

 ○  مدل 

P02.09 
اندوکتانس 

 AM1متقابل 
 6553.5mHتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P02.10 
جریان بی باری 

AM 
 6553.5Aتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P02.11 

اشباع  1ضریب 

مغناطیسی  

   هسته آهنی
AM1 

  %100.0تا  0.0

80.0% 

 ○ 

P02.12 

اشباع  2ضریب 

مغناطیسی  

 هسته آهنی

AM1 

  %100.0تا  0.0

68.0% 

 ○ 

P02.13 

اشباع 3ضریب 

مغناطیسی  

 هسته آهنی

AM1 

  %100.0تا  0.0

55.0% 

 ○ 

P02.14 

اشباع  4ضریب 

مغناطیسی  

 هسته آهنی

AM1 

  %100.0تا  0.0

40.0% 

 ○ 

P02.15 
توان نامی  

SM1 
3000.0kW   0.1تا 

    ;SM1=synchronous motor 1 1موتور سنکرون شماره 

به صورت  ،P02.22تا P02.20 هایپارامتر ،اتوتیونینگ  پایانپس از 

خودکار تنظیم می گردند . این پارامتر ها جهت عملکرد صحیح موتور به  

 ویژه در مد کنترل برداری بوده و می بایست با احتیاط عمل کرد.

( انجام میشود پارامتر   P00.15=1توجه: هنگامیکه اتو تیون چرخشی ) 

P02.23   بصورت اتوماتیک تنظیم میگردد ولی هنگامیکه اتوتیون

( انجام میدهید این پارامتر تنظیم نمی شود و  P00.15=2یک ) استات 

 میبایست مطابق با فرمول های زیر محاسبه و دستی تنظیم گردد. 

 اگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (1

“ Counter-electromotive force constant “Ke  

  E=(Ke*nN*2π)/60وجود داشته باشد فرمول 

 پارامتر اگر بر روی پلاک موتور  (2

 Counter-electromotive force constant “E' ” 

(V/1000r/min) وجود داشته باشد فرمولE'*nN/1000 E= 

 ته به سب

 ◎ مدل 

P02.16 
فرکانس نامی  

SM1 

P00.03    تا 0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 

50.00H
z ◎ 

P02.17 
  تعداد قطب های

SM1 
 128تا  1

2 
◎ 

P02.18 
ولتاژ نامی  

SM1 
 1200Vتا  0

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.19 
ی  جریان نام
SM1 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 ◎ مدل 

P02.20 
مقاومت استاتور  

SM1 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P02.21 
اندوکتانس محور  

D موتور SM1 
 655.35mHتا  0.1

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P02.22 
اندوکتانس محور  

Q موتور SM1 
 655.35mHتا  0.1

 اگر هیچکدام بر روی پلاک موتور نبود  (3

 E=P√3*Iفرمول 

 جریان نامی میباشد  Iتوان موتور و Pو   nNدور موتور 

 

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P02.23 

 ثابت
 Back EMF  

 SM1موتور 
 300 10000تا  0

 ○
 ○ 

P02.24 

موقعیت قطب  

ابتدایی موتور  

سنکرون  

 )رزرو( 1

0x0000~0xFFFF    ● 

P02.25 

جریان مشخصه  

موتور سنکرون  

 )رزرو( 1شماره 
0%~50%    ● 

P02.26 
  از محافظت

 اضافه بار موتور  

 غیر فعال  :0

این مد جهت موتورهای استاندارد معمولی بکار می رود و سیستم حفاظتی درایو با توجه به استفاده  :1

از موتور معمولی )موتورهای که پروانه خنک سازی آن روی شفت خود همین موتور است(  که عملیات 

ازی به جهت اینکه کاهش دور فن پشت موتور، باعث خنک س 30Hzخنک سازی آنها در زیر فرکانس 

بسیار ضعیف بدنه موتورگردیده است ،  مقدار اضافه بار مجاز موتور را در فرکانس های پایین کاهش می 

 دهد. 

در این مد سیستم حفاظتی درایو به جهت اینکه نوع موتور مخصوص فرکانس متغیر ) موتور های با :2

شرایط اضافه بار موتور،   فن مستقل  الکتریکی در پشت موتور( در نظر میگیرد و در کلیه فرکانس ها

 نامی بوده و وابسته به دور موتور نمی باشد . 

2 ◎ 

P02.27 

ضریب محافظت 

اضافه بار موتور  

1 

 جریان خروجی  Ioutجریان نامی موتور است ،  In  که M = Iout/(In*K) رزمان اضافه بار موتو

 .ضریب محافظت موتور است K و درایو

  .نیز کوچکتر است M بزرگتر باشد ، مقدار K بنابراین ، هر چه مقدار

د؛ ساعت انجام می شو 1، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش از  M = 116% هنگامی که 

د؛  دقیقه انجام می شو 12، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش از M = 150% هنگامی که

د؛  دقیقه انجام می شو  5تور به مدت بیش از ، محافظت پس از اضافه بار موM = 180% هنگامی که

د؛     انجام می شو  ثانیه 60  ، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش ازM = 200% هنگامی که

 .باشد ، محافظت بلافاصله انجام می شود ≤M  %400و هنگامی    که 

 
 %120.0-%20.0محدوده تنظیم 

100.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P02.28 
ضریب تصحیح 

 توان موتور 

 ندارد.  درایو عملکرد کنترلمیباشد و تاثیری در موتور  تواننمایش این ضریب جهت تصحیح 

 3.00-0.00محدوده تنظیم: 
1.00  ○ 

P02.29 

نمایش  

پارامترهای  

 1موتور

 پارامترهای جریانی منطبق با تایپ موتورنمایش داده شود  :نمایش0

 : تمام پارامترهای موتور نمایش داده میشود. 1
0  ● 

 : پارمترهای کنترل برداری P03گروه  -10-4

P03.00 

تناسبی  گین 

 دربخش پایین

فرکانس آستانه  

(P1)   

فرکانس  پایین تر از در  .برداری عمل می نماید فقط در حالت کنترل  P03.00 – P03.05 پارامترهای

(  پارامتر  Proportional Gain)  1به عنوان گین تناسبی  P03.00 ، پارامتر (P03.02) 1سوئیچ 

P03.01  ( به عنوان زمان انتگرالIntegral Gain  تاثیر گذار می باشد).   و در فرکانس بالاتر از

به عنوان زمان   P03.04و پارامتر  2به عنوان گین تناسبی  P03.03پارامتر های  2فرکانس سوئیچ 

با تنظیم مناسب ضریب بهره و زمان انتگرال می توان عملکرد پاسخ  تأثیر گذار می باشد. 2انتگرال 

 این امر در زیر نمایش داده شده است:  .دینامیکی و در صد کنترل برداری را بهبود بخشید

 
با افزایش بهره تناسبی و کاهش زمان انتگرال می توان پاسخ دینامیکی سیستم را افزایش داد به طوری 

انتگرال باعث که سیستم دچار نوسان نشود . افزایش زیاد بهره و همچنین کاهش بیش از حد زمان 

لرزش و  در سیستم می شود . افزایش بهره تناسبی ممکن است باعث over-shoot  لرزش و افزایش  

را   PIانحراف استاتیک گردد و زمان انتگرال با اینرسی رابطه نزدیک دارد . بر اساس بارهای مختلف 

تنظیم نموده تا سرعت پاسخ فرکانسی بخش کنترل برداری درایو پاسخگو اینرسی بار و شیب تغییر  

 سرعت سیستم مکانیکی باشد. 

 P03.00: 0–200.0 دامنه تنظیم

 P03.01: 0.000–10.000s دامنه تنظیم

 P03.02: 0.00Hz-P03.05 دامنه تنظیم

 P03.03: 0–200.0 دامنه تنظیم

 P03.04: 0.000–10.000s دامنه تنظیم

 ))حداکثر فرکانس خروجی P03.05: P03.02 – P00.03 دامنه تنظیم

20.0  ○ 

P03.01 

زمان انتگراتوردر  

  I1بخش پایین )

) 
0.200s  ○ 

P03.02 

فرکانس آستانه  

سوئیچ 

ازمقادیرگروه  

اول انتگراتور )  

F1  ) 

5.00 Hz  ○ 

P03.03 

تناسبی  گین 

دربخش بالایی  

 (  P2سوییچ ) 
20.0  ○ 

P03.04 

زمان انتگراتوردر  

بخش بالایی 

 (  I2سوییچ) 
0.200s  ○ 

P03.05 

فرکانس آستانه  

سوئیچ  به 

مقادیر دوم  

 انتگراتور 

 (F2  ) 

10.00H
z  ○ 

P03.06 
فیلتر خروجی 

 حلقه سرعت
0 متناسب با )  0-8 − 28 10𝑚𝑠⁄ ) 0  ○ 

P03.07 
  یضریب جبران

   یلغزش حرکت 
بهبود دقت کنترل  باعث و بوده کنترل برداری مد لغزش برای تنظیم فرکانس لغزش   یضریب جبران

 .کنترل کندتنظیم صحیح پارامتر می تواند خطای حالت پایدار سرعت را  .میگرددسرعت سیستم 

 %200تا  %50دامنه تنظیمات: 

100%  ○ 

P03.08 
  یضریب جبران

 ی لغزش ترمز
100%  ○ 

P03.09 
تناسبی  گین 

 P حلقه جریان
1000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P03.10 
ضریب انتگرال 

 Iحلقه جریان 

حلقه جریان را تنظیم می کنند که به طور مستقیم بر سرعت انتگراتور   I و Pمقادیر  : این دو پارامتر *

نیازی به تغییر مقدار پیش جهت کاربرد های جنرال   .تأثیر می گذاردآن پاسخ دینامیکی و دقت کنترل 

 .این پارامتر نیستفرض 

 . (P00.00 = 0) اعمال شود   SVC فقط در حالت کنترلتوجه:  

 65535تا  0محدوده تنظیم : 

1000  ○ 

P03.11 

کانال رفرنس  

   گشتاور

) مد کنترل 

 گشتاور( 

رای فعال کردن مد کنترل گشتاور میباشد بدین ترتیب گشتاور تابع مستقل و سرعت تابع  این پارامتر ب

 وابسته می گردد. 

 است  غیر فعالکنترل گشتاور مد  :0

 (P03.12) صفحه کلیدازطریق گشتاور  رفرنس: 1

 .))از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید  AI1 آنالوگاز طریق ورودی گشتاور  رفرنس 2:

 AI2از طریق ورودی آنالوگ گشتاور  رفرنس :3

  AI3 آنالوگاز طریق گشتاور  رفرنس:  4

 HDI پالس رفرنس گشتاور از طریق ورودی :5

 گشتاور چند مرحله ای  رفرنس :6

 MODBUS از طریق شبکه رفرنس گشتاور :7

  Profibus/CANopen   از طریق شبکهگشتاور  رفرنس :8

 Ethernetاز طریق شبکه  رفرنس گشتاور :9

 رزرو  :10

مربوط به سه برابر جریان نامی موتور   ٪100 موارد فوق،  مقدار 10تا  2 آیتم هایتوجه: برای تنظیم  

 .است

0  ○ 

P03.12 
  تنظیم گشتاور

 صفحه کلید  با 
 ○  %50.0 ) جریان نامی موتور(  %300.0تا  %300.0-  محدوده تنظیم:

P03.13 
زمان فیلتر 

 گشتاور  رفرنس
 ○  10.000s 0.010sتا  0.000

P03.14 

رفرنس حد 

بالای فرکانس 

در جهت 

راستگرد در مد  

 کنترل گشتاور 

جهت    P03.17جهت حد بالای فرکانس راست گرد و   P03.16مقداردهی پارامتر ) صفحه کلید :0

 حد بالای فرکانس  چپ گرد میباشد.( 
1: AI1  از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید( (. 

 AI2 ورودی آنالوگ :2

 AI3 ورودی آنالوگ :3

 HDI پالسورودی   :4

 مرحله ای فرکانس حد بالا تنظیم چند  :5

  MODBUS از طریق شبکهتنظیم  :6

  Profibus/CANopen  شبکه ازطریق رفرنس :7

 Ethernetاز طریق شبکه  رفرنس  :8

 مربوط به حداکثر فرکانس است  ٪100،  6-1توجه: تنظیم روش 

  ○ 

P03.15 

رفرنس حد 

بالای فرکانس 

در جهت چپ 

گرد در مد  

 کنترل گشتاور 

  ○ 

P03.16 

حد بالای  تنظیم

از فرکانس 

صفحه کلید/ 

چرخش 

 راستگرد موتور 

 مقدار  P03.16 .استفاده می شوددر مد کنترل گشتاور  این عملکرد برای تنظیم حد بالای فرکانس 

P03.14  را تنظیم می کند ؛P03.17 مقدار P03.15 را تنظیم می کند. 

 )حداکثر فرکانس خروجی(  Hz-P00.03 0.00محدوده تنظیم : 
50.0Hz  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P03.17 

حد بالای  تنظیم

از فرکانس 

صفحه کلید /  

چپگرد  چرخش 

 موتور

50.0Hz  ○ 

P03.18 

رفرنس حد 

بالای گشتاور  

چرخشی  

 )موتوری( 

 تعیین کننده بالاترین مقدار گشتاور چرخشی و گشتاورترمزی میباشند.  پارامترها این 

 و پارامتر  P03.18مقداردهی جهت  P03.20 تعیین گردد. )پارامتر صفحه کلید  از طریق0 :   

P03.21  مقداردهی جهت پارامتر P03.19  ) 

1: AI1  از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه(( . 

 AI2 ورودی آنالوگ  :2

 AI3 ورودی آنالوگ :3

 HDIورودی دیجیتال پالسی : 4

 MODBUS :  از طریق شبکه 5

  Profibus/CANopen  شبکه ازطریق: 6

 Ethernetاز طریق شبکه  :7

 .مربوط به سه برابر جریان موتور است ٪100،  4-1توجه: حالت تنظیم 

0  ○ 

P03.19 

رفرنس حد 

بالای گشتاور  

ترمزی 

 )ژنراتوری(

0  ○ 

P03.20 

مقدار دهی حد  

بالای 

گشتاورچرخشی  

از روی صفحه  

 کلید 

 .گشتاور استفاده می شودبالای برای تعیین حد  این پارامتر از 

 )جریان نامی موتور( %300.0-0.0محدوده تنظیم: 

180.0%  ○ 

P03.21 

مقدار دهی حد  

بالای 

گشتاورترمزی از  

روی صفحه  

 کلید 

180.0%  ○ 

P03.22 

ضریب تضعیف  

توان   ناحیهدر 

 ثابت

 تضعیف گشتاور و یا توان ثابت ناحیه فرکانس بالاتر از فرکانس نامی و یا ناحیه استفاده از موتور در 

 
سرعت نامی   بههنگامی که موتور  .توان ثابت موثر هستندناحیه در  P03.23 و P03.22 پارامترهای

ضریب  همانطوری که در شکل بالا ملاحظه میکند .می شودگشتاور تضعیف  ناحیهموتور وارد   میرسد

  با شیبهرچه ضریب تضعیف بزرگتر باشد ، منحنی تضعیف  .تضعیف ، منحنی تضعیف را تغییر دهید

 پایین می آید. تندتر 

  P03.22: 0.01-2.00 دامنه تنظیم 

 %50تا  P03.23: 5% دامنه تنظیم 

0.3  ○ 

P03.23 

  درصدکمترین 

  منحنی فی ضعت

در  گشتاور 

 توان ثابت  ناحیه

20%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P03.24 
حد 

 ماکزیمم ولتاژ

P03.24   این پارامتر ایندکس  د، که بستگی به وضعیت سایت دارد.را تعیین می کن  درایوحداکثر ولتاژ

 مدولاسیون را محدود میکند. 

 %120.0-0.0محدوده تنظیم : 
100.0% ◎ 

P03.25 

مغناطیس  زمان  

کردن هسته  

موتور قبل از 

 چرخش 

درایو ابتدا قبل از شروع به حرکت در آوردن  موتور،  جریان دهی به منظور   زماندهی این پارامتر ،با 

عملکرد گشتاور را در  در هسته موتور را انجام میدهد و این هسته مغناطیس شده ،شار مغناطیس ایجاد 

 .خشدمی بطول فرایند استارت بهبود 

 10.000s-0.000محدوده تنظیم: 

0.000s  ○ 

P03.26 

تناسبی  گین 

تضعیف  ناحیه 

 مغناطیسی  

 8000تا  0دامنه تنظیم : 

 برداری نامعتبر هستند. کنترل  مدبرای  P03.26تا  P03.24توجه: 
1200  ○ 

P03.27 

گین انتگراتور 

ناحیه تضعیف  

 شار

 8000تا  0دامنه تنظیم : 

 میباشند.  P03.27و   P03.26ناحیه تضعیف پارامترهای  PIDتوجه: تابع 
1200  ○ 

P03.28 
مدهای کنترل 

 تضعیف شار 

0x000 – 0x112  
 : انتخاب مد کنترل   یکان پارامتر

 : مد دو 2  ;: مد یک 1  ;: مد صفر0

 : انتخاب جبران سازی اندوکتانس دهگان پارامتر

 : غیر فعال 1  ;: فعال 0

 انتخاب مد کنترل سرعت بالا : صدگان پارامتر 

 : مد یک 1  ; : مد صفر0

0  ○ 

P03.29 
مد های کنترل  

 گشتاور  

0x0000  - 0x7111 
 پارامتر : انتخاب مد گشتاور  یکان

 : رفرنس گشتاور فعلی 1  ;: رفرنس گشتاور 0

 دهگان پارامتر: جهت جبران سازی گشتاور در دور صفر

 : منفی 1  ;: مثبت 0

 صدگان پارامتر: جداکردن انتگرال حلقه سرعت 

 : غیر فعال 1  ; : فعال0

 هزارگان پارامتر: فیلترکردن فرمان گشتاور 

Bit0مد فیلتر : 

 :فیلتر اینرسی 0

 ACC/DEC:فیلتر خطی 1

Bit1~2  زمان :ACC/DEC   

   ACC/DEC: بدون زمان 0

 1 :ACC/DEC1   

 2 :ACC/DEC2 

 3 :ACC/DEC3 

0  ○ 

P03.30 
ضریب جبران  

گشتاور  
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

اصطکاک در  

 سرعت پایین
تنظیم میگردد و ضریب  P03.30(  با پارامتر   1Hz>ضریب جبران سازی گشتاور  در سرعت پایین )

تنظیم   P03.31با پارامتر  P03.32جبران سازی گشتاور در سرعت های بالاتر ازآستانه فرکانس 

 .میشود

 تغییر میکند. در فاصله سرعت پایین تا بالا بصورت خطی 

 ( P03.11≠0جبران سازی گشتاور در مد کنترل گشتاور فعال میباشد.) 

 است.   %50.0تا  0.0از مقدار  P03.30بازه تغییرات 

 است.   %50.0تا  0.0از مقدار  P03.31بازه تغییرات 

 است.    400.00Hzتا   1.00Hzاز مقدار  P03.32بازه تغییرات 

P03.31 

ضریب جبران  

اصطکاک گشتاور

 سرعت بالا
0.0%  ○ 

P03.32 

فرکانس متناظر 

با گشتاور  

اصطکاکی  

 سرعت بالا

50.00H
z  ○ 

 SVPWM: مد کنترل  P04گروه  -10-5

P04.00 
تنظیم منحنی  

V/F 1 موتور 

استفاده میگردد و گشتاور مورد نظر را در بازه فرکانسی کار  V/F  منحنی پارامتر جهت تعریف نوع این 

 سازد. برآورده می درایو 

 ؛ اعمال بار گشتاور ثابت  V / F یمنحنی خط :0

 چند نقطه ای V / F منحنی :1

 1.3بصورت سهمی با توان  V / F : منحنی2

 1.7بصورت سهمی با توان  V / F نحنیم: 3

 2ان بصورت سهمی با تو V / F نحنیم: 4

  .برای گشتاور بارهای مانند فن ها و پمپ های آب اعمال می شوند 4تا2 سهمی شماره منحنی های

تا بهترین اثر را انجام دهند  اتتنظیم ی مکانیکیبارهاگشتاور کاربران می توانند با توجه به ویژگی های 

 .صرفه جویی در انرژی را بدست آورند

 .فرکانس نامی موتور است fb نامی موتور ودر تصویر زیر ولتاژ  Vb توجه:

                                    
در این حالت  تنظیم فرکانس و ولتاژ بصورت جداگانه از طریق دو رفرنس مستقل:   سفارشیمنحنی  5:

و ولتاژ را از طریق کانال   ( P00.06   )پارامتر فرکانس   رفرنساز طریق کانال فرکانس را  می توان

   .ادتغییر د ( P04.27 پارامتر )ولتاژ رفرنس

0 ◎ 

P04.01 

تقویت گشتاور  

در فرکانس ها 

ی پایین 

 )پارامتر بوست (

از این پارامتر جهت جبران گشتاور در فرکانس پایین استفاده می شود ، مقدار تعیین شده به معنی  

فرکانس شروع می باشد . افزایش بیش از حد این پارامتر باعث بالا رفتن درصدی از ولتاژ نامی موتور در 

بیش از حد جریان و حتی رسیدن به جریان لیمیت برسدو موتور را به حالت اشبائ مغناطیسی ببرد  و 

 عملکرد نا مطلوبی داشته باشیم 

 م می شود . اگرمقدار این پارامتر صفر درصد تعیین شود گشتاور اولیه بصورت اتوماتیک انجا

متاثر از افزایش بوست ایجاد کرده  V/Fبالاترین فرکانسی میباشد که شیفت منحنی   P04.02پارامتر  

 آمده است.   cut-offاست و در منحنی زیر با نام فرکانس  

0.0%  ○ 

P04.02 

فرکانس نقطه  

تقویت  انتهایی 

 AM1گشتاور 
20.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 
 )تنظیم دستی (  %10.0-%0.1  ;  )خودکار(  P04.01:0.0%محدوده تنظیم  

 P04.02 :0.0%-50.0%محدوده تنظیم  

P04.03  فرکانس f1 

 
 تا P04.03 را از طریق V / F ، کاربر می تواند منحنی)منحنی چند نقطه ای ( P04.00 = 1   وقتی

P04.08  تنظیم کند. 

V / F به طور کلی با توجه به بار موتور تنظیم می شود. 

 .  f1 ＜ f2 ＜  f3 و V1 ＜ V2 ＜ V3 توجه:

آن  به  باعث گرم شدن بیش از حد موتور یا آسیب دیدن  ،فرکانس پایین  افزایش بیش از حد ولتاژ در

به هنگامیکه با جریان اضافی مواجهه میشود ، در این حالت تا زمان قطع   درایودقت شود   .می شود

 حفاظت جریان اضافی باقی میماند. 

  P04.05تا P04.03: 0.00Hz دامنه تنظیم 

  ٪110.0تا  P04.04: 0.0٪ دامنه تنظیم 

  P04.07 تا P04.05: P04.03 دامنه تنظیم 

 ٪ 110.0 تا P04.06 : 0.0٪ دامنه تنظیم 

 P02.16تا   P04.07  :P04.05 تنظیم دامنه

 ٪ 110.0 تا   P04.08٪:0.0 دامنه تنظیم

0.00Hz  ○ 

P04.04  ولتاژV1 0.00%  ○ 

P04.05  فرکانس f2 00.00H
z  ○ 

P04.06  ولتاژV2 00.0%  ○ 

P04.07  فرکانس f3 00.00H
z  ○ 

P04.08  ولتاژV3 00.0%  ○ 

P04.09 

گین جبران 

  V / F لغزش

   1موتور 

       کنترل مدبار در لغزش سرعت موتوربه جهت تغییر سرعت ناشی از تغییرات برای جبران  پارامتر این 

SVPWM    صورت زیر محاسبه می در معادله ریاضی به فرکانس لغزش نامی موتور  .استفاده می شود

 :شود

△f=fb-n×p/60 
fb  آن پارامتر نامی موتور است که  فرکانس P02.02 ت؛ اسn   سرعت چرخش نامی موتور است و

 .جفت قطب موتور است  pت؛ اس P02.03 آن پارامتر 

و بصورت پیش فرض کارخانه   است f △ مربوط به فرکانس لغزش نامیاین پارامتر  ٪100.0 مقدار 

 تنظیم شده است. 

 %200.0-0.0محدوده تنظیم: 

100%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P04.10 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 های فرکانس

 پایین  

با قدرت زیاد ، نوسان جریان  های، در برخی فرکانس ها ، به ویژه برای موتور SVPWM کنترل مددر 

ممکن است اضافه جریان رخ   نمی کندو حتیکار  یکنواخت موتور در اینحالت  .برای موتور رخ دهد

 ین پدیده را از بین برد. با تنظیم این پارامتر می توان ا .دهد

 100تا  P04.10:  0 دامنه تنظیم

    100تا P04.11: 0 دامنه تنظیم

 P00.03  )حداکثر فرکانس(تا  P04.12: 0.00Hz دامنه تنظیم

10  ○ 

P04.11 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 های فرکانس

 بالا 

10  ○ 

P04.12 

  فرکانسی استانه

کنترل ارتعاش  

 1موتور 
30.0Hz  ○ 

P04.13 
تنظیم منحنی  

V/F 2 موتور 

استفاده   2موتور شماره   V/F  منحنی جهت تعریف نوع  P04.25تا پارامتر  P04.13های   پارامتر

سازد. تعاریف این پارامترها  برآورده می میگردد و گشتاور مورد نظر را در بازه فرکانسی کارکرد درایو 

 میباشد.  P04.12تا    P04.00شبیه پارامترهای  

 

 

ورودیهای   35انتخاب نوع موتور شماره یک یا موتور شماره دو توسط انتخاب تابع عملکرد شماره 

" شیفت بین موتور شماره یک و موتور شماره دو " قابل تنظیم است. انتخاب تابع عملکرد  دیجیتال 

 تعریف میگردد.  P05.09تا    P05.01دیجیتال در پارامترهای    ورودیهای

0 ◎ 

P04.14 

تقویت گشتاور  

در فرکانس ها 

 ی پایین 

 )پارامتر بوست (

0.0%  ○ 

P04.15 

فرکانس نقطه  

تقویت  انتهایی 

 گشتاور  
20.0%  ○ 

P04.16  فرکانس f1 0.00Hz  ○ 

P04.17  ولتاژV1 0.00%  ○ 

P04.18  فرکانس f2 00.00H
z  ○ 

P04.19  ولتاژV2 00.0%  ○ 

P04.20  فرکانس f3 00.00H
z  ○ 

P04.21  ولتاژV3 00.0%  ○ 

P04.22 

گین جبران 

  V / F لغزش

  2موتور 

 100%  ○ 

P04.23 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 های فرکانس

 پایین  

با قدرت زیاد ، نوسان جریان  های، در برخی فرکانس ها ، به ویژه برای موتور SVPWM کنترل مددر 

ممکن است اضافه جریان رخ   نمی کندو حتیکار  یکنواخت موتور در اینحالت  .برای موتور رخ دهد

 با تنظیم این پارامتر می توان این پدیده را از بین برد.  .دهد

 100تا P04.23:  0 دامنه تنظیم

10  ○ 

P04.24 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 های فرکانس

 بالا 

   100تا  P04.24: 0 دامنه تنظیم

 P00.03 )حداکثر فرکانس(تا  P04.25: 0.00Hz دامنه تنظیم
10  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P04.25 

  فرکانسی استانه

کنترل ارتعاش  

 2موتور 
30.0Hz  ○ 

P04.26 
انتخاب عملکرد  

 ذخیره انرژی 

 : غیر فعال تابع  0

 انرژیعملکرد خودکار صرفه جویی در فعال کردن تابع  :1

 موتور در شرایط بار سبک ، به طور خودکار ولتاژ خروجی را برای صرفه جویی در انرژی تنظیم می کند. 
0 ◎ 

P04.27 
تنظیم   کانال

 ولتاژ 

تنظیم گردد، تنظیم ولتاژ و فرکانس توسط دو     P04.00=5هنگامیکه  V / F در تنظیمات منحنی

 .می گردد نتخاب ا ولتاژکانال تنظیم کانال مستقل تنظیم می شوند. با این پارامتر 

 .تعیین می شود P04.28 صفحه کلید: ولتاژ خروجی توسط ولتاژ از تنظیم   :0

 . ))از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 ولتاژ از  تنظیم :1

 ؛   AI2  ولتاژ از: تنظیم 2

 ؛  AI3  ولتاژ ازتنظیم  :3

 ؛   HDI  ولتاژ ازتنظیم  :4

 سرعت چند مرحله ای ؛ ولتاژ از طریق تنظیم  : 5

 ؛    PID  از ولتاژ تنظیم :6

 ؛  MODBUS شبکهتنظیم ولتاژ از طریق  7:

 ؛ PROFIBUS/CANopenشبکهتنظیم ولتاژ از طریق  8:

  Ethernetشبکهتنظیم ولتاژ از طریق  9:

 : رزرو 10

 .مربوط به ولتاژ نامی موتور است ٪100توجه: 

0  ○ 

P04.28 
 ولتاژ از  تنظیم

 صفحه کلید  

پارامتر  ( برروی صفحه کلید تنظیم شود   این P04.27=0اگر مرجع تنظیم خروجی ولتاژ )پارامتر 

 تعیین کننده درصد ولتاژ خروجی می باشد. 

 ٪ 100- ٪0دامنه تنظیمات: 

 

100.0%  ○ 

P04.29 
زمان افزایش  

 ولتاژ 

افزایش می از حداقل ولتاژ خروجی به حداکثر ولتاژ خروجی  درایو زمانی است که " مان افزایش ولتاژز"

 یابد. ) زمان شتاب افزاینده ولتاژ( 

از حداکثر ولتاژ خروجی به حداقل ولتاژ خروجی کاهش می  درایو زمانی است که "زمان کاهش ولتاژ"

 )زمان شتاب کاهنده ولتاژ( .یابد

 (  P04.31 منحنی نمایش داده شده در پارامتر   t2و   t1)  ثانیه 3600.0تا  0.0دامنه تنظیمات: 

5.0s  ○ 

P04.30 
زمان کاهش 

 ولتاژ 
5.0s  ○ 

P04.31 
حداکثر خروجی  

 ولتاژ 

 .حد بالا و پایین ولتاژ خروجی را تنظیم کنید

 )ولتاژ نامی موتور(  %100.0تا P04.31: P04.32 دامنه تنظیم

 )ولتاژ نامی موتور(   P04.31 تا ٪ P04.32: 0.0 دامنه تنظیم

 

100.0% ◎ 

P04.32 
حداقل خروجی  

 ولتاژ 
0.0% ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 : ترمینال های ورودی  P05گروه  -10-6

P05.00  وروردیHDI 
0: HDI  به .است با فرکانس بالاورودی پالس P05.49 تا P05.54  مراجعه کنید 

1: HDI   به پارامتر   دیجیتال عمومی تعریف میشود.ورودیP05.09   .مراجعه کنید 
0 ◎ 

P05.01 
  تابعانتخاب 

 S1ترمینال 

 عدم استفاده از ورودی دیجیتال )تابع عملکردی تعریف نمی شود(   :0

 (   Run Rightگرد  )  راست در جهت( Runموتور ) چرخش فرمان  1:

 ( Run leftگرد )  موتور در جهت چپچرخش فرمان   2:

   هسیم 3کنترل  تابع  :3

 (Jog Right)راست گرد   ( در جهت P08.06 فرمان چرخش موتور با سرعت جاگ ) :4

 ( Jog Left)(در جهت چپ گرد  P08.06 فرمان چرخش موتور باسرعت جاگ )  5:

 Coast to درایو و رها شدن موتور بدون شیب کاهش سرعت ) توقفبا فعال شدن این ترمینال   :6

stop صورت می پذیرد. این پارامتر در حقیقت )Enable  ر نظر میباشد و بایستی شرایط زیر را د

 داشته باشید. 

شده باشد بلافاصله استاپ میشود  و پس  Runاگر این فرمان فعال شود بطوریکه درایو قبلا توسط پانل 

می ماند. در ضمن در صورت فعال بودن این فرمان   Runاز غیر فعال شدن مجددا منتظر فرمان مجدد 

 کرد.  Runنمی توان از طریق پانل و یا ترمینالها درایو را 

شده باشد بلافاصله استاپ  Runاگر این فرمان فعال شود بطوریکه درایو قبلا توسط ورودیهای ترمینال 

مینال غیر فعال و مجددا  تر Runشده و در صورت غیر فعال شدن مجدد این ترمینال بایستی فرمان 

 شود.   Runفعال گردد تا درایو دوباره 

 NC سوئیچ بسته )یا( NOسوئیچ باز )میتوانید فعال سازی ترمینالها را بصورت   P05.10با پارامتر 

تعریف نمایید. بعبارتی هنگامیکه ترمینال با بسته شدن سوئیچ آن و یا با باز شدن سوئیچ آن فعال  (

 گردد. 

 (  Fault( خطا )  Resetیست  ) فرمان ر :7

باشد با  Run( : با گذاردن فرمان روی این ورودی، در صورتیکه درایو  Pauseفرمان وقفه یا مکث )   8:

ولی استاپ نمی شود و پس از برداشتن فرمان   رسد فرکانس صفر می خروجی درایوبهشیب کاهنده 

 دوباره اجازه به چرخش موتور میدهد.  

 در درایو ( External Fault ) خطای خارجیفعال کننده وجود ورودی  : 9

 (UP) تعریف شاسی افزایش فرکانس10: 

 ( DOWNتعریف شاسی کاهش فرکانس ) 11: 

 در حافظه درایو   Downو  Upتنظیمات فرکانسی توسط  ( Clearپاک کردن ): 12

تنظیم میشود با فرکانس خروجی    Downو  UPشاسی های  توسطتوجه نمایید که فرکانسی که 

(  P00.10سرعت صفحه کلید )پارامتر  جمع میشود و بصورت پیش فرض کارخانه  P00.09پارامتر  

 میگردد  P00.10. لذا با پاک کردن حافظه فرکانس تنظیمی با شاسی ها، رفرنس همین پارامتر  میباشد

 B و مرجع  A سوئیچ بین مرجع  13:

 A مرجع و مرجع ها یترکیب  تابعسوئیچ بین  14: 
 باشند  A+B  ،A-B  ،MAX(A,B) ،MIN(A,B)تعریف میشوند و میتوانند  P00.09ترکیبی توسط پارامتر  تابع

 Bو مرجع  مرجع ها ترکیبی تابعسوئیچ بین  15: 
 باشند  A+B  ،A-B  ،MAX(A,B) ،MIN(A,B)تعریف میشوند و میتوانند  P00.09ترکیبی توسط پارامتر  تابع

 سوئیچ شماره یک تعیین سرعت چند مرحله ای  16: 

 سوئیچ شماره دو تعیین سرعت چند مرحله ای 17: 

 سوئیچ شماره سه تعیین سرعت چند مرحله ای 18: 

 سوئیچ شماره چهار تعیین سرعت چند مرحله ای 19: 

1 ◎ 

P05.02 
  تابعانتخاب 

 S2ترمینال 
4 ◎ 

P05.03 
  تابعانتخاب 

 S3ترمینال 
7 ◎ 

P05.04 
  تابعانتخاب 

 S4ترمینال 
0 ◎ 

P05.05 
  تابعانتخاب 

 S5ترمینال 
0 ◎ 

P05.06 
  تابعانتخاب 

 S6ترمینال 
0 ◎ 

P05.07 
  تابعانتخاب 

 S7ترمینال 
0 ◎ 

P05.08 
  تابعانتخاب 

 S8ترمینال 
0 ◎ 

P05.09 

تابع  انتخاب 

  عملکرد
 HDIترمینال 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

چهاربیتی شدن بعنوان عدد یک ویا صفر،جهت بیت های یک عدد هگز Offو ONچهار سوئیچ فوق با *

 سرعت مختلف را انتخاب میکنند.  16عمل کرده  و 

و بعد از غیر فعال شدن این ترمینال  سرعت چند مرحله ای( Pause)  توقف اجباری لحظه ای 20: 

 دوباره ادامه پروسه بعدی داده میشود. 

 بصورت باینری ACC / DEC زمان انتخاب  1 سوئیچ شماره 21: 

 بصورت باینری ACC / DEC زمان انتخاب  2 سوئیچ شماره 22: 

انتخابی ورودیهای  از طریق ترکیب حالت این دو ترمینال افزاینده/ کاهنده زمان شتاب  چهار گروه

را  21 بعنوان ورودی دیجیتال با تابع عملکرد شماره،1انتخاب شود )در حالی که ترمینال دیجیتال 

 ( نماییدرا انتخاب  22، ورودی دیجیتال با تابع عملکرد شماره  2ترمینال   کنید وانتخاب 

 1ترمینال 

 ( 21تابع )

 2ترمینال 

 ( 22بع تا)

 پارامترها  ACC/DECانتخاب زمان 

OFF OFF   زمانACC1/DEC1   P00.11/P00.12 

ON OFF   زمانACC2/DEC2   P08.00/P08.01 

OFF ON   زمانACC3/DEC3   P08.02/P08.03 

ON ON   زمانACC4/DEC4   P08.04/P08.05 

 

 هنگام استپ ساده PLC ریست در   23:

 ساده  PLC ( در پروسه Pauseتوقف اجباری لحظه ای ) :  24

 PID کنترل  ( Pauseتوقف اجباری لحظه ای )  25: 

 :26  limit   چرخش راست گرد 

 :27  limit   چرخش راست گرد 

 ( P21.31) پارامتر  2انتخاب نسبت تبدیل دنده الکترونیکی  28: 

 مد کنترل گشتاور و قرار گرفتن در  گشتاور سازی مد کنترل غیرفعال29: 

  Stop)فرمانهای خارجی بجز  بت ماندن فرکانسو ثا ACC / DEC  سازی موقت غیرفعال 30:

 روی این تابع تاثیر ندارند( 

 شمارنده افزایش پالس  :  31

 شمارنده کاهش  پالس  32: 

 تغییر فرکانس موقتی غو فرمان ل  33:  

 DCترمز فرمان   34: 

 به موتور شماره دو : شیفت از موتور شماره یک 35

 سوئیچ فرمانها به صفحه کلید )شاسی های پانل( :36

 ورودیهای ترمینال سوئیچ فرمانها به   : :37

 شبکه ارتباطی سریال سوئیچ فرمانها به  : :38

 (  Pre-excitingفرمان پیش تحریک مغناطیسی موتور )  :39

 : پاک کردن تابع  ثبت توان مصرفی 40

 ف برق  توقف ثبت تابع  مصر  : 41

 : سوئیچ به حد بالای گشتاور از طریق صفحه کلید 42



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

111 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 (  S8: ورودی رفرنس موقعیت ) فقط ورودی 43

 : غیر فعال کردن جهت اسپیندل 44

 Local: فرمان بازگشت به نقطه صفر اسپیندل /برگشت به موقعیت 45

 1: انتخاب کد موقعیت صفر شماره 46

 2موقعیت صفر شماره : انتخاب کد 47

 با دو تابع کلید فوق چهار موقعیت صفر جهت اسپیندل قابل انتخاب است. 

 (  Spindle Scalingاسپیندل ) 1: انتخاب کد موقعیت مقیاس زاویه ای شماره 48

 اسپیندل   2: انتخاب کد موقعیت مقیاس زاویه ای شماره 49

 اسپیندل / فعال کردن   3: انتخاب کد موقعیت مقیاس زاویه ای شماره 50

 (  Pulse superpositionپالس سوپر پوزیشن) 

 : سوئیچ تغییر مد کنترل سرعت از/به کنترل موقعیت  51

 : غیر فعال کردن پالس ورودی 52

 موقعیت : پاک کردن انحراف 53

 : تغییروضعیت گین تناسبی موقعیت 54

 : فعال سازی اجرای سیکلک موقعیت یابی مد دیجیتال 55

 E-Stop: ورودی 56

 : ورودی خطای گرمای اضافی موتور 57

 ( RigidTaping پیوسته ) Tap: فعال کردن  58

    SVPWM: سوئیچ به مدکنترل 59

  FVC: سوئیچ به مد کنترل 60

  PID  در این مد با فعال شدن ورودی دیجیتال پلاریته خروجی   :: PIDجی : تغییر پلاریته خرو61

با مثبت شدنش سرعت زیاد میشد اینبار  PIDمعکوس عمل می کند بدین معنا که اگر تا بحال خروجی 

 با مثبت شدنش سرعت کم میشود. 

 Undervoltage: ورودی استاپ 62

 ( Enable Servo) : فعال کردن سروو63

P05.10 

انتخاب پلاریته  

ترمینال های 

 ورودی

ترمینال های ورودی به معنی فعال شدن تابع ورودی دیجیتال با شرایط سوئیچ باز  انتخاب پلاریته 

 ( NC( فعال شود و یا باسوئیچ بسته ) کنتاکت NO)کنتاکت 

پارامتر های فوق نحوه فعال شدن ترمینال های ورودی دیجیتال را معین می کند اگر بیت مربوطه  

بوده و با بسته شدن ترمینال   Normally Openصفر)ورودی بصورت آند( باشد ترمینال بصورت 

 Normally)ورودی بصورت کاتد ( شود ترمینال ورودی  1مربوطه فعال می شود. اگر بیت مربوطه 

Close  .بوده و با باز شدن ترمینال مربوطه فعال می شود 
Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

 0X000-0X1FFمحدوده تنظیم: 

0x000  ○ 

P05.11 

 زمان فیلتر 

ON-OFF  
ترمینال های 

 ورودی دیجیتال 

اگر تداخل شدید است ، پارامتر را  .را تنظیم کنید HDI و S8 تا S1 های دیجیتال ترمینالزمان فیلتر

افزایش این زمان باعث   .جلوگیری شود اشتباه ناشی از نویز روی ورودیهاکرد افزایش دهید تا از کار 

یا باز نگه داشتن سوئیچ جهت فعال کردن ورودی دیجیتال بیشتر  نگه داشتن  میشود که زمان بسته

 گردد 
 0.000-1.00s 

0.0100s  ○ 

P05.12 
تعریف  

ورودیهای  

ترمینال مجازی به این معنی است که ورودی دیجیتال از طریق سخت افزار )یعنی متصل کردن یک  

سریال بصورت نرم افزاری    سوئیچ به ورودی دیجیتال ( فعال نمی شود بلکه از طریق شبکه ارتباطی
0x000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

دیجیتال بصورت 

مجازی )  

Virtual  ) 

: 1: غیر فعال، 0)میباشد.  0X1FFتا   0.000عدد هگز  از مقدار فرمان میگیرد. بازه تعریف این پارامتر 

 فعال( 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 
S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

ارتباطات قابل تغییر   شبکه مجازی ، وضعیت ترمینال فقط از طریق  ترمینالتوجه: پس از فعال شدن 

 .است  0x200Aاست و آدرس ارتباط 

P05.13 
 کنترل  مد

 دو یا سه سیمه 

 عملکرد ترمینال ها را تنظیم کنید  نحوه

مدل اول : هر ورودی بصورت جداگانه جهت چرخش را معین می کند ، جهت   سیمه دو: کنترل  0  

در جهت راست گرد  Runبه معنی فرمان  FWDعملکرد عمومی از این حالت استفاده می شود. ورودی 

 در جهت چپ گرد میباشد .   RUNبه معنی فرمان  REVو و ورودی 

 

 

 REV FWD فرمان  

 

 خاموش  خاموش  استپ 

   

 روشن خاموش  استارت راستگرد 

 خاموش  روشن استارت چپگرد 

ادامه حرکت در جهت فرمان 

 قبلی 

 روشن روشن

 
 :  مدل دوم سیمه دوکنترل : 1 

 دور موتور:  از فرمان جهت Runجدا کردن فرمان  

 به عنوان فرمان راستگرد و چپگرد است . REVو ورودی ترمینال  Runبعنوان فرمان  FWDورودی   

 REV FWD فرمان  

 

 خاموش  خاموش  استپ 

 روشن خاموش  استارت راستگرد 

 خاموش  روشن استپ 

 روشن روشن استارت چپگرد 

 

 :  مدل اول سیمه سهکنترل : 2

 NOبصورت  SB1( میباشد شاسی  Enableجهت فعال سازی فرمانها )   NCبصورت  SB2شاسی  

در طول بعنوان جهت حرکت ، یعنی حرکت به جلو یا عقب میباشد.   Kبوده و کلید   Runبعنوان فرمان 

 :بهره برداری ، کنترل جهت به شرح زیر است

 
Sln  شاسی(NC  ) REV  )مسیر کنونی مسیر قبلی ) کلید 

 

 معکوس روبه جلو روشن ←خاموش روشن

 روبه جلو معکوس

 روبه جلو معکوس خاموش ←روشن روشن

 معکوس ره به جلو 

 کاستن سرعت تا توقف روشن خاموش ←روشن

0 ◎ 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

113 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 خاموش

(  Enableجهت فعال سازی فرمانها )   NCبصورت  SB2شاسی ؛   مدل دوم سیمه سهکنترل : 3

در جهت رو به   Runبعنوان فرمان  NOبصورت  SB1میباشد ) در حقیقت استاپ میباشد (.  شاسی 

   ) مطابق شکل (.در جهت حرکت به عقب میباشد.   Runفرمان  NOبصورت  SB3جلو بوده و شاسی 

 
Sln FWD REV مسیر 

 

 روبه جلو روشن روشن ←خاموش روشن

 معکوس خاموش

 روبه جلو روشن ←خاموش روشن روشن

 معکوس خاموش

 ←روشن

 خاموش

کاستن  / /

سرعت تا 

 توقف 
/ / 

فعال باشند و فرمان توقف از  REV و یا FWD ترمینالیکی از توجه: برای حالت دو سیمه ، هنگامی که 

   REVویا FWDمجاری دیگری آمده باشد  و بعدا کنسل شده باشد بایستی برای فعال سازی فرمان 

 مجددا یکبار دیگر این ترمینال غیر فعال و مجددا فعال گردد. 

در    STOP/RSTتابع شاسی در شرایطی که فرامین کنترل روی ترمینالها باشد وبه عنوان مثال 

 جهت فرمان استاپ مستقل تنظیم شده باشد.  P07.04پارامتر  

میتواند فرمان استاپ را به درایو صادر کند جائیکه ترمینال های مطرح شده فوق   STOP/RSTشاسی 

 در سیستم دو سیمه فعال باشند . 

P05.14 
زمان تاخیر در وصل 

 S1سوئیچ ترمینال 
میباشد و تاخیر در دو صورت    جهت اعتبار عملکرد شاسی زمان تاخیراین پارامتر هاتعیین کننده مقدار 

 پس از وصل سوئیچ  و یا بعد از قطع آن میباشد. 

 
 50.000s-0.000محدوده تنظیم: 

 

0.000s  ○ 
P05.15 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S1 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.16 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  S2 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.17 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S2 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.18 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  S3 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.19 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S3 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.20 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  S4 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.21 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S4 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.22 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  S5 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.23 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S5 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.24 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  S6 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.25 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S6 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.26 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  S7 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.27 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S7 0.000sسوئیچ ترمینال 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P05.28 
زمان تاخیر در وصل 

 ○  S8 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.29 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  S8 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.30 

زمان تاخیر در وصل 

 ○  HDI 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.31 

زمان تاخیر در قطع  

 ○  HDI 0.000sسوئیچ ترمینال 

P05.32 
 ولتاژ حد پایین
AI1 

پروسه  ییمتنظ این پارامتر ها تعیین کننده تناظر خطی بین ولتاژ یا جریان ورودی های آنالوگ و مقادیر 

 های تحت کنترل درایو میباشند. 

 . از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید انجام می شود  AI1تنظیمات ورودی 

در حداقل یا   ورودی تنظیم شده باشد ، درایواگر ولتاژ ورودی آنالوگ فراتر از حداقل یا حداکثر مقدار  

 مقدار خودش در نظر میگیرد. حداکثر 

در ولت  10را متناظر با ولتاژ صفر تا  میلی آمپر 20صفر تاجریان باشد ،  بصورتوقتی ورودی آنالوگ 

بره نمی باشد و میبایست کالی  ٪ 100.0 با مقدار نامی متناظرکاربردها  بیشتر موارددر  نظر میگیرد. 

 انجام پذیرد. 

 
این  افزایش  .زمان فیلتر ورودی: از این پارامتر برای تنظیم حساسیت ورودی آنالوگ استفاده می شود

حساسیت ورودی  ولی  میتواند اختلالات نویز فرکانسی روی کمیت الکتریکی را حذف نماید مقدار 

 .آنالوگ را تضعیف می کند

میلی آمپر پشتیبانی کنند ،  20صفر تاولت یا  10صفر تاآنالوگ می توانند از ورودی  AI2 و AI1 توجه:

ولت  10میلی آمپر  20 متناظرمیلی آمپر را انتخاب می کنند ، ولتاژ  20صفر تا ورودی AI2 و AI1 وقتی

 .را پشتیبانی کند 10V+تا   10V- می تواند ورودی   AI3 ،   است

  P05.32: 0.00V – P05.34 دامنه تنظیم 

  P05.33: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم 

  P05.34: P05.32–10.00V دامنه تنظیم 

  P05.35: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم  

  P05.36: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم  

 P05.37 : 0.00V – P05.39 دامنه تنظیم  

  P05.38: -100.0٪ -100.0٪ دامنه تنظیم 

  P05.39: P05.37–10.00V دامنه تنظیم 

 P05.40 : -100.0 – -100.0 محدوده تنظیم  

  P05.41: 0.000s-10.000s دامنه تنظیم 

 P05.42: -10.00V – P05.44 دامنه تنظیم  

  P05.43: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم 

  P05.44: P05.42 – P05.46 دامنه تنظیم 

0.00V  ○ 

P05.33 

  حد پایین

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با 
AI1   

0.0%  ○ 

P05.34 
  ولتاژ حد بالای
AI1 

10.00V  ○ 

P05.35 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI1 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.36 
زمان فیلتر 

 AI1ورودی 
0.100s  ○ 

P05.37 
 ولتاژحد پایین 

AI2 
0.00V  ○ 

P05.38 

  حد پایین

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با 
AI2 

0.0%  ○ 

P05.39 
 ولتاژحد بالای 

AI2 
10.00V  ○ 

P05.40 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI2 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.41 
زمان فیلتر 

 AIورودی 
0.100s  ○ 

P05.42 
 پایین ولتاژ حد 

AI3 
-10.00V  ○ 

P05.43 

  حد پایین

بر حسب  کمیت

درصد متناظر 

   AI3با

-
100.0%  ○ 

P05.44 
 مقدار میانی 

AI3 
0.00V  ○ 

P05.45 
میانی  حد 

کمیت بر حسب 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 درصد متناظر با 
AI3 

  P05.45: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم 

  P05.46: P05.44–10.00V دامنه تنظیم 

  P05.47: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم 

 P05.48: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم 
P05.46 

  حد بالای ولتاژ
AI3 

10.00V  ○ 

P05.47 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI3 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.48 
زمان فیلتر 

 AI3ورودی 
0.100s  ○ 

P05.49 
ورودی دیجیتال  

 HDIپالسی 

 : ورودی پالس بعنوان رفرنس فرکانس 0

 رزرو: 2~1
0 ◎ 

P05.50 
  حد پایین

 HDI فرکانس
0.000kHz  تاP05.52 0.000k

Hz  ○ 

P05.51 

پایین  حد 

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با 
HDI 

 ○  %0.0   %100تا   100.0%-

P05.52 
 حد بالای

 HDI فرکانس
P05.50  50.00تاkHz 50.00k

Hz  ○ 

P05.53 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 HDI متناظر با 

 ○  %100.0 %100.0تا  100.0%- 

P05.54 

زمان فیلتر 

ورودی فرکانس  
HDI 

0.000s  10.000تاs 0.100s  ○ 

 : ترمینال های خروجی P06گروه  -10-7

P06.00 
خروجی  
HDO 

 .های خروجی پالس ترمینالانتخاب عملکرد 

است. برای اطلاعات   50.0kHzکلکتور باز: حداکثر فرکانس پالس پالسی  ترانزیستوریخروجی  :0

 .مراجعه کنید P06.31 تا P06.27 دقیق در مورد عملکردهای مربوط به

 . (ON-OFFترانزیستوری کلکتور باز معمولی) خروجی  :1

 تنظیم میگردد.   P06.02در این حالت تابع خروجی توسط پارامتر 

0 ◎ 

P06.01   خروجیY1 0 فعال : غیر 

 ( Runایو در حال کار میباشد )در :1

 راستگرد چرخش و   Runدرایو  :2

 چپ گرد چرخش و   Runدرایو  :3

: منظور درایو درسرعت کند موتور را میچرخاند تا اپراتورها تنظیمات  Jogدرایو در حالت جاگ )  :4

 )اولیه خود را جهت پروسه تولید انجام دهند.

 خروجی فالت  :5

 FDT1 یفرکانس ناحیه :6

 FDT2 یفرکانس ناحیه :7

 خروجی رسیدن به فرکانس تنظیمی  سیگنال:8

0  ○ 

P06.02 
خروجی  
HDO 

0  ○ 

P06.03 
خروجی رله 

RO1 
1  ○ 

P06.04 
خروجی رله 

RO2 
5  ○ 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

116 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

   در فرکانس صفر Runدرایو   :9

 فرکانس حد بالا  رسیدن به :10

 به فرکانس حد پایین  رسیدن :11

 RUN  (Ready  )دریافت آماده درایو در وضعیت نرمال و :12

 پیش مغناطیس کردن موتور   :13

 اضافه بار  آلارم :14

 ر با کم آلارم 15: 

 ساده   PLC  ( Stepیک مرحله ) انجام  :16

 ساده  PLC سیکل کار تکمیل  :17

 رزرو  :18

 رزرو  19: 

   رزرو :20

  رزرو:21

 رزرو  :22

 MODBUS  شبکه از  های مجازی ترمینال فرمان :23

 PROFIBUS/CANopen شبکه از  های مجازی ترمینال فرمان :24

 Ethernetٍٍ  شبکه از  های مجازی ترمینال فرمان :25

 قرار میگیرد( Poff) به هنگامی که ولتاژ بالاتر از DC ولتاژ باستثبیت   :26

 رزرو  :27

 پالس سوپرپوزیشن  28:

 رزرو   29:

 اتمام موقعیت یابی   30:

 اتمام موقعیت صفر یابی   31:

 موقعیت مقیاس زاویه ای  اتمام  32:

 محدود شدن سرعت در مد گشتاور   33:

 Dcیین بودن ولتاژ باس اپ  34:

 خروجی استاپ به جهت ولتاژ پایین  35:

 سوئیچ بین مد سرعت/موقعیت انجام شد.  : 35

 : رزرو 40~37

 

P06.05 

انتخاب 

کنتاکت باز و  

یا کنتاکت 

 خروجی بسته

 های دیجیتال 

 .استفاده می شوددیجیتال خروجی  نوع کنتاکت باز و یا بسته به هنگام فعال شدن برای  پارامتر 

 .است بصورت کنتاکت بازتنظیم شود ، ترمینال خروجی )پلاریته مثبت است(  0وقتی بیت فعلی روی 

بصورت کنتاکت بسته  تنظیم شود ، ترمینال خروجی  )پلاریته منفی است(1وقتی بیت فعلی روی 

 .است

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 
Y HDO RO1 RO2 

 0xFمثال: 1 1 1 1

 0xFتا    0x0محدوده تنظیم:

0  ○ 

P06.06 
وصل   درتاخیر

 Y1 خروجی

توسط  خروجی دیجیتال، به هنگام فعال شدن آن  تاخیر در وصلو  تاخیر در قطعزمان  پارامترهای 

 میباشد. تابع تعریف شده در  سیستم 
0.000

s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P06.07 
قطع   درتاخیر

 Y1خروجی  

 

                   t

t

Delay

                   

Delay

RO, Y, HDO,...

          ON

ON

OFF

 
 

 

 50.000sتا  0.000محدوده تنظیم: 

 .باشد  P06.00 = 1 فقط زمانی معتبر هستند که P06.09 و P06.08 :توجه

0.000
s  ○ 

P06.08 

وصل   درتاخیر

 خروجی

HDO 

0.000
s  ○ 

P06.09 

قطع   درتاخیر

خروجی  
HDO 

0.000
s  ○ 

P06.10 
وصل   درتاخیر

 RO1 خروجی
0.000

s  ○ 

P06.11 
قطع   درتاخیر

 RO1خروجی 
0.000

s  ○ 

P06.12 
وصل   درتاخیر

 RO2 خروجی
0.000

s  ○ 

P06.13 
قطع   درتاخیر

 RO2خروجی 

0.000
s  ○ 

P06.14 
خروجی  

AO1 

 خروجی درایو فرکانس  :0

 فرکانس تنظیمی )رفرنس(  :1

 رمپ  ورودی تابعفرکانس  :2

 ( برابر سرعت نامی موتور 2تا  0از )موتور سرعت  3:

 ( درایو )نسبت به دو برابر جریان نامی جریان خروجی :4

 )به دو برابر جریان نامی موتور نسبت(جریان خروجی5: 

 (درایوبرابر ولتاژ نامی  1.5ولتاژ خروجی )نسبت به : 6

 توان خروجی )نسبت به دو برابر توان نامی موتور(7: 

 ( موتور )نسبت به دو برابر گشتاور نامی تنظیمیگشتاور :  8

 (موتور گشتاور خروجی )نسبت به دو برابر گشتاور نامی 9: 

 .  AI1 ورودی آنالوگمقدار 10: 

 AI2 مقدار ورودی آنالوگ :11

 AI3 مقدار ورودی آنالوگ12: 

 HDI  مقدار ورودی پالس با سرعت بالا13: 

  MODBUS مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه  :14

 MODBUS مقدار تنظیمی شماره دو از شبکه  :15

  PROFIBUS/CANopen مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه  :16

 PROFIBUS/CANopen از شبکه  دومقدار تنظیمی شماره  :17

  Ethernet مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه  :18

 Ethernet مقدار تنظیمی شماره دو از شبکه  :19

 : رزرو  21~20

 : جریان گشتاور )به نسبت دو برابر جریان نامی موتور( 22

 (  10Vمتناظر با  %100 پیش مگنتایز )جریان 23: 

 فرکانس تنظیمی : 24

0  ○ 

P06.15 
خروجی  

AO2 
0  ○ 

P06.16 

انتخاب 

خروجی پالس  

سرعت بالای 
HDO 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 فرکانس مرجع رمپ )با علامت(  :25

 : سرعت جاری درایو 26

P06.17 

حد پایین  

  AO1کمیت 
 )درصد( 

مقدار خروجی   این پارامتر ها جهت تنظیم تناظر بین کمیت الکتریکی اندازه گیری شده در درایو و

محدوده حداکثر یا حداقل تنظیم کمیت اندازه گیری از که  درصورتیکه .آنالوگ را تعریف می کنند

 محدود میگردد . حد پایین یا حد بالا  خروجی ولتاژدر محدودهشده  فراتر رود ، 

 %60تعریف کرده اید حال اگر مقدار کمیت به  4voltبرابر  %50مثال: فرض کنید مقدار کمیت در 

 میماند.  4voltبرسد خروجی همان 

 .ولت است 0.5با  برابر میلی آمپر 1هنگامی که خروجی آنالوگ خروجی جریان است ،  

برای جزئیات ، به   .مقدار خروجی متفاوت است ٪100در موارد مختلف ، خروجی آنالوگ متناظر با  

 .مراجعه کنید PID بخش کنترل

 
 P06.17:  -100.0% -P06.19 دامنه تنظیم 

  P06.18: 0.00V – 10.00V   دامنه تنظیم

   P06.19: P06.17–100.0%  دامنه تنظیم

  P06.20: 0.00V – 10.00V   دامنه تنظیم

 P06.21 : 0.000s-10.000s  دامنه تنظیم

  P06.22: 0.0% - P06.24 دامنه تنظیم 

 P06.23: 0.00V – 10.00V  دامنه تنظیم

  P06.24: P06.22–100.0% دامنه تنظیم 

 P06.25: 0.00V – 10.00V  دامنه تنظیم

 P06.26: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم 

  P06.27: 0.000s-10.000s  دامنه تنظیم

 P06.28: 0.00-50.00kHz  دامنه تنظیم

 P06.29: P06.27–100.0%  دامنه تنظیم

  P06.30: 0.00-50.00kHz  دامنه تنظیم

 P06.31: 0.000s - 10.000s  دامنه تنظیم

0.0%  ○ 

P06.18 

حد پایین  

AO1خروجی 

 )ولتاژ(   

0.00V  ○ 

P06.19 

حد بالا کمیت  
AO1  

 )درصد( 

100.0
%  ○ 

P06.20 

حد بالا 

AO1خروجی 

 )ولتاژ(   

10.00
V  ○ 

P06.21 

زمان فیلتر 

خروجی  
AO1 

0.000
s  ○ 

P06.22 

حد پایین  

  AO2کمیت 
 )درصد( 

0.0%  ○ 

P06.23 

حد پایین  

AO2خروجی 

 )ولتاژ(   

0.00V  ○ 

P06.24 

حد بالا کمیت  
AO2  

 )درصد( 

100.0
%  ○ 

P06.25 

حد بالا 

AO2خروجی 

 )ولتاژ(   

10.00
V  ○ 

P06.26 

زمان فیلتر 

خروجی  
AO2 

0.000
s  ○ 

P06.27 

حد پایین  

  HDOکمیت 
 )درصد( 

0.00%  ○ 

P06.28 

حد پایین  

AO2خروجی 

 )فرکانس(   

0.00k
HZ  ○ 

P06.29 

حد بالا کمیت  
HDO  

 )درصد( 

100.0
%  ○ 

P06.30 

حد بالا 

HDOخروجی 

 )فرکانس(   

50.00 
kHZ  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P06.31 

زمان فیلتر 

خروجی  
HDO 

0.000
s  ○ 

 HMIگروه پارامتر های  :  P07گروه  -10-8

P07.00  تعریف رمز 

0–65535 
 .تنظیم گرددی هر عددی دیگر  0رمز عبور هنگامی فعال می شود که به غیر از 

  .می کند غیر فعالرمز ورود قبلی را پاک کرده و رمز عبور را  :00000

آن توسط درایو ، اجازه دسترسی به منوی    سنجیاعتبار کاربر پس از وارد کردن رمزتنظیمی و

و  پارامتر های توابعوضعیت ویرایش مجدد  .را بخاطر بسپاریدخود  رمزعبورلطفاً  پارامترها داده میشود.

را    PRG / ESCاگر رمز ورود در دسترس است ،  .دقیقه معتبر خواهد شد  1محافظت از رمز عبور در 

 .نمایش داده می شود "0.0.0.0.0"شوید و سپس   پارامتر های توابعفشار دهید تا وارد حالت ویرایش 

 .م ورود رمز ورود ، اپراتور نمی تواند وارد آن شوددر صورت عد

توجه: بازیابی به مقدار پیش فرض می تواند رمز ورود را پاک کند ، لطفاً با احتیاط از آن استفاده  

 .کنید 

0  ○ 

P07.01 
  کردن کپی

 ها پارامتر

 .نحوه کپی پارامترها را تعیین می کنداین پارامتر 

 غیر فعال  :0

های ذخیره شده در برد کنترل به حافظه ذخیره ساز در  پارامتر کلیه  (یا ریختن  UpLoad) پلودآ: 1

 )پانل( صفحه کلید 

های ذخیره شده در پانل به آدرس های حافظه برد  پارامتر یا ریختن کلیه   ( Download) دانلود : 2

 P12و گروه   P02کنترل به همراه پارامترهای موتور گروه 

های ذخیره شده در پانل به آدرس های حافظه برد  پارامتر یا ریختن کلیه   ( Download) : دانلود 3

 P12و گروه   P02کنترل بجز پارامترهای موتور گروه 
 
 به حافظه برد کنترل   P12و   P02فقط پارامترهای موتورگروه دوم   : دانلود4

  تابعبرمی گردد ،  0 مقدار  طور خودکار به به ایتم های فوق این پارامتر توجه: پس از انجام عملیات 

 .مستثنی است   P29پارامترهای کارخانهاز آپلود و دانلود 

0 ◎ 

P07.02 

انتخاب 

 عملکرد

 شاسی 
QUICK / 

JOG 

 غیر فعال  :0

بعنوان شاسی جاگ تعریف میشود و با فشردن آن موتور در سرعت جاگ   QUICK / JOGشاسی :1

  به گردش در می آید.

بعنوان برگشت به کمیت های الکتریکی نمایش داده شده قبلی تعریف می   QUICK / JOGشاسی :2

کمیت های توالی این که توالی به جلو بود عمل میکند.)  /<SHIFTشود. این حالت  برعکس شاسی 

 تعریف میگردند(  607.0Pو   P07.05 الکتریکی در پارامترهای

تنها زمانی که فرمان  گرد کردن موتورچپ گرد و راست بعنوان شاسی   QUICK / JOG  یشاس3 : 

RUN  .از صفحه کلید فعال باشد، تعریف میشود 

)    UP / DOWNتوسط مقدار تنظیم شدهبعنوان پاک کننده حافظه   QUICK / JOGشاسی  :4

 .( تعریف میشود   ˅ و شاسی   ˄ شاسی  

(   Coast to Stopبعنوان استاپ درایو بدون وقفه و رها شدن موتور )  QUICK / JOG  شاسی : 5

تعریف میشود. در این حالت سرعت موتور با شیب کاهنده کاهش پیدا نمیکند و هنگامیکه فرکانس  

صفر شد درایو متوقف شود بلکه درایو در هر فرکانس که هست موتور را رها میکند و موتور با اینرسی 

 خودش می ایستد. 

) انتخاب از سه کانال صفحه کلید و یا ترمینال   P07.03کانال دریافت فرمانها با تنظیم پارامتر : 6

0X 
01 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 .تغییر کند QUICK / JOG  های کنترل  و یا ارتباطات شبکه ( میتواند توسط شاسی 

   اندازی سریع )راه اندازی با توجه به پارامتر غیر کارخانه ای(حالت راه7: 

استفاده میشود. جهت   راستگرد و چپگردچرخش به  بعنوان    QUICK / JOG: هنگامیکه توجه

روشن شدن بعدی ، چرخش در حافظه درایو در قطع و وصل برق ورودی حفظ نمی شود و همواره در

 عمل می نماید.  P00.13 طبق پارامتر درایو

P07.03 

توالی تغییر  

کانال فرمان  

ها توسط 

شاسی  
QUICK / 

JOG 

با این تغییر کانالهای فرمان را  توالی، است P07.02 = 6 اعتبار این پارامتر هنگامیست که پارامتر 

 .تنظیم کنیدپارامتر

 ط شبکه ارتبااز کنترل  ←ترمینال ها ازکنترل ←صفحه کلید  از کنترل  :0

 ها  از ترمینالکنترل →←صفحه کلید ازکنترل  :1

 ط شبکه ارتباازکنترل →←صفحه کلید  از کنترل  :2

 ط شبکه ارتبااز کنترل →←ترمینال ها از کنترل 3: 

0  ○ 

P07.04 

تعریف تابع 

 شاسی  
STOP/RS

T 

 . تعریف میگردد و در کلیه تعاریف زیر شاسی   STOP/RSTاین تابع برای عملکرد استاپ از شاسی 

 STOP/RST ( جهت ریستReset( فالت یا خطا )Fault .معتبر خواهد بود ) 

 کنترل صفحه کلید معتبر استفرمان استاپ از فقط برای  :0

 صفحه کلید و کنترل ترمینال ها معتبر هستند  کانل برای هردواستاپ   :1

 معتبر هستند از ارتباط شبکه مدباس صفحه کلید و کنترل کانل برای هر دواستاپ  :2

 های کنترل  کانالمعتبر برای تمام  3: 

0  ○ 

P07.05 

نمایش  

پارامترهای  

به  1حالت 

 RUNهنگام 

میتوانید   P07.06و پارامتر  P07.05میباشد با تنظیم دو پارامتر  RUNهنگامیکه درایو در وضعیت 

پشت سرهم در روی نمایشگر مشاهده  SHIFTکمیت های که جهت نمایش با فشردن هر بار شاسی 

ابتدا   SHIFTشود، ملاحظه نمایید به طور مثال با تعریف پیش فرض با هر بار فشار دادن شاسی  

و ... نمایش داده می شود. در این پارامتر هر مقداری   DCولتاژ فرکانس خروجی ، فرکانس رفرنس،  

 باشد نمایش داده نمی شود.  0 باشد نمایش داده می شود و هر مقداری که بیت آن  1که بیت آن 
0X0000-0XFFFF 

BIT0:  خروجی درایو به هنگام فرکانسRun  (  نشانگرLED  روی پانل با لیبلHz  )روشن 

 :BIT1  تنظیم فرکانس( نشانگرLED  با لیبلHz   در وضعیت )چشمک زدن 

BIT2  :  ولتاژ باسDC  ( نشانگرHz  )روشن 

 :BIT3  نشانگر) ولتاژ خروجی V روشن( 

 :BIT4  نشانگر جریان خروجیA روشن( 

 :BIT5  سرعت چرخشrun  نمایشگر (A  وHz )روشن 

 :BIT6  ( نمایشگر توان خروجیA     V  )روشن 

 :BIT7 ( نمایشگرگشتاور خروجیA   V  )روشن 

 :BIT8 مرجع PID  ( نمایشگرA  وV زدن  چشمک )% 

 :BIT9  فیدبکمقدار PID (نمایشگرA    V  روشن ( 

BIT10  : حالت ترمینال های ورودی 

BIT11:  حالت ترمینال های خروجی 

BIT12:  مقدار تنظیم شده گشتاور( نمایشگرA     V  )روشن 

BIT13:  مقدار شمارنده پالس 

BIT14:  مقدار طول 

BIT15: PLC  فعلی در سرعت چند مرحله ای  پلهو 

0X03F
F  ○ 

P07.06 
نمایش  

پارامترهای  
0X0000-0XFFFF 0X000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

به    2حالت

 RUNهنگام 

BIT0: AI1  (V روشن) ( از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید( . 

BIT1: AI2 (V روشن( 

 :BIT2  AI3  (V  )روشن 

BIT3: فرکانس HDI 

BIT4: درصد اضافه بار موتور(  نمایشگرA   V )روشن 

BIT5   :نمایشگر)  درایو درصد اضافه بارA    V روشن ( 

BIT6: ( نمایشگر مقدار داده شده فرکانس رمپHz )روشن 

 :BIT7  سرعت خطی 

 :BIT8 جریان ورودی AC ( نمایشگرA روشن( 

 :BIT9 ( نمایشگر فرکانس حد بالاHz  )روشن 

P07.07 

پارمتر  نمایش 

در حالت  

 توقف

0X0000-0XFFFF 
BIT0:  نمایشگر تنظیم فرکانس(Hz   چشمکروشن ، فرکانس به آرامی  )می زند 

 :BIT1 ولتاژ باس (V روشن( 

BIT2   : های ورودی   ترمینالحالت 

BIT3:  های خروجی  ترمینالحالت 

BIT4: مرجع PID ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

BIT5:  فیدبکمقدار PID ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

BIT6:  رزرو شده 

BIT7: مقدار آنالوگ AI1 (V روشن) ( از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید( . 

BIT8: مقدار آنالوگ AI2 (V روشن( 

 :BIT9 مقدار آنالوگ AI3 (V روشن( 

 :BIT10فرکانس HDI  پالس با سرعت بالا 

BIT11: PLC  فعلی در سرعت چند مرحله ای  پلهو 

BIT12:  شمارنده های پالس 

BIT14~BIT15 رزرو : 

0X00F  ○ 

P07.08 
ضریب  

 فرکانس 
0.01-10.00 

 ○  1.00 ( P07.08 )مقدار پارامتر Xخروجیکانس رف  = فرکانس نمایش داده شده

P07.09 
ضریب سرعت  

 موتور چرخش

0.1-999.9% 
 =سرعت چرخش مکانیکی 

 ((  P07.09)مقدار پارامتر  X  X 120نمایش داده شده )تعداد زوج قطب موتور( / )فرکانس خروجی 

100.0
%  ○ 

P07.10 
ضریب سرعت  

 خطی
0.1-999.9% 

 ○  1.0%   (  P07.10)مقدار پارامتر    X سرعت چرخش مکانیکی =سرعت خطی

P07.11 
دمای  نمایش 

 وساز  یکس پل
 ●  / 𝐶°100.0تا   20.0-

P07.12 
دمای  نمایش 

 IGBT اژولم
 ●  / 𝐶°100.0تا   20.0-

P07.13 655.35-1.00 نرم افزار  ورژن /  ● 

P07.14 
زمان کارکرد  

 درایو 
0-65535h /  ● 

P07.15 
 MSB ارقام

 مصرف برق 

 درایو نمایش توان استفاده شده توسط 

 P07.15X1000+P07.16 =درایومصرف توان 
/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P07.16 
 LSBارقام 

 مصرف برق 

 P01.15 :0-65535 kWh (X1000)محدوده تنظیم  

 P01.16 :0-999.9 kWhمحدوده تنظیم  
/  ● 

P07.17 رزرو رزرو /  ● 

P07.18 
توان نامی  

 درایو 
0.4-3000.0Kw /  ● 

P07.19 
ولتاژ نامی  

 درایو 
50-1200V /  ● 

P07.20 
جریان نامی  

 درایو 
0.1-6000.0A /  ● 

P07.21 
کارخانه  بارکد 

1 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.22 
بارکد کارخانه  

2 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.23 
بارکد کارخانه  

3 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.24 
بارکد کارخانه  

4 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.25 
بارکد کارخانه  

5 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.26 
بارکد کارخانه  

6 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.27 
خطای نوع 

 فعلی 

 خطایی وجود ندارد  :0

 IGBT U  (OUt1) حفاظت فاز :1

 IGBT V  (OUt2) حفاظت فاز :2

 IGBT W (OUt3) حفاظت فاز :3

4: OC1 

5 :OC2 

6 :OC3 

7:  OV1 

8: OV2 

9: OV3 

10: UV 

 (OL1) اضافه بار موتور :11

 (OL2)  درایو اضافه بار  :12

    (SPI)   ورودی در شبکه سه فازقطع فاز  :13

 (SPO) در خروجی درایو به موتورفاز  قطع :14

 (OH1) یکسو ساز پلگرم شدن بیش از حد  :15

 (OH2) خطای گرمای بیش از حد ماژول اینورتر :16

 (EF) خطای خارجی :17

    RS485  (CE) خطای ارتباطی :18

/  ● 

P07.28 
نوع خطای 

 قبلی 
/  ● 

P07.29 
دو  نوع خطای 

 خطای قبلی
/  ● 

P07.30 

نوع خطای 

سه خطای 

 قبلی 

/  ● 

P07.31 

نوع خطای 

چهار خطای 

 قبلی 

/  ● 

P07.32 

نوع خطای 

پنج خطای 

 قبلی 

/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 (ItE) خطای تشخیص جریان :19

 (tE) خطای خودکار تیونینگ موتور :20

 EEPROM (EEP)  حافظهخطای عملکرد  :21

 PID  (PIDE)پاسخ  عدم دریافتخطای  :22

 ( bCEخطای واحد ترمز ) :23

 ( END)رسیدن به زمان کارکرد  :24

 (OL3) اضافه بار الکتریکی :25

 (PCE) خطای ارتباط پنل :26

 (UPE) پلود پارامترآخطای  :27

 (DNE) خطای دانلود پارامتر :28

 ( E-DPپروفی باس )خطای شبکه : 29

 ( E-NETخطای شبکه اترنت ): 30

 CANopen (E-DP )خطای شبکه : 31 

 (ETH1) 1 خطای اتصال کوتاه اتصال زمین  :32

  (ETH2) 2خطای اتصال کوتاه اتصال زمین  :33

 (   dEuانحراف دور ) خطای  :34

 (  Stuتنظیم درایو ) خطای  :35

 (LL) خطای ولتاژ پایین  :36

 (  ENC1O:خطای قطع انکودر ) 37

 (  ENC1D: خطای جهت دور انکودر ) 38

 (  ENC1Zانکودر )  Z: خطای قطع پالس 39

 ( OT: خطای دمای بالای موتور ) 43

P07.33  0.00 در خطای فعلی  خروجیفرکانسHz  ● 
P07.34  0.00 رمپ در خطای فعلی  رفرنسفرکانسHz  ● 
P07.35  0 ولتاژ خروجی در خطای فعلیV  ● 
P07.36  0.0 جریان خروجی در خطای فعلیA  ● 
P07.37 0.0 خطای فعلی  در ولتاژ باسV  ● 
P07.38  0.0 حداکثر دما در خطای فعلی° 𝐶  ● 
P07.39  0 ترمینال های ورودی در خطای فعلی  ● 
P07.40  0 حالت ترمینال های خروجی در خطای فعلی  ● 

P07.41 
   Runفرکانس 

 در آخرین خطا 
0.00Kz  ● 

P07.42  0.00 رمپ در آخرین خطا  رفرنسفرکانسKz  ● 
P07.43  0 ولتاژ خروجی در آخرین خطاV  ● 
P07.44  0.0 جریان خروجی در آخرین خطاA  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P07.45  0.0 ولتاژ باس در آخرین خطاV  ● 
P07.46  0.0 حداکثر دما در آخرین خطا° 𝐶  ● 
P07.47  0 حالت ترمینال های ورودی در آخرین خطا  ● 
P07.48 0 حالت ترمینال های خروجی در آخرین خطا  ● 
P07.49  فرکانسrun  0.00 دو خطای قبلی درHz  ● 
P07.50  0.00 دو خطای قبلی ولتاژ خروجی درHz  ● 
P07.51  0 دو خطای قبلی جریان خروجی درV  ● 
P07.52  0.0 دو خطای قبلی جریان خروجی درA  ● 
P07.53   0.0 دو خطای قبلی ولتاژ باس درV  ● 
P07.54  0.0 دو خطای قبلی حداکثر دما در° 𝐶  ● 
P07.55  0 در دو خطای قبلی ترمینال های ورودی  ● 
P07.56  0 دو خطای قبلی ترمینال های ورودی در  ● 

 : توابع  پیشرفته P08گروه  -10-9

P08.00 

شتاب   زمان

افزاینده 
ACC2 

 چهار گروه از زمان  VX7 سری .مراجعه کنید P00.12 و P00.11 پارامتر برای تعریف دقیق به

ACC / DEC را تعریف می کند که می تواند توسط گروه P5 اولین گروه از زمان  .انتخاب شود 

ACC / DEC گروه پیش فرض کارخانه است ، . 

 3600s-0.0دامنه تنظیمات: 

 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.01 

شتاب   زمان

کاهنده  
DEC2 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.02 

شتاب   زمان

افزاینده 
ACC3 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.03 

شتاب   زمان

نده  کاه
DEC3 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.04 

شتاب   زمان

افزاینده 
ACC4 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.05 

شتاب   زمان

نده  کاه
DEC4 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.06 
مقدار فرکانس  

 (JOG)جاگ 

و یا فرمان از ورودی دیجیتال   JOGدرایو به هنگام فشردن  شاسی این پارامتر برای تعریف فرکانس  

 .استفاده می شود  JOGبعنوان 

 )حداکثر فرکانس( 0.00Hz-P00.03دامنه تنظیمات: 

5.00H
z  ○ 

P08.07 

شتاب  زمان 

  افزاینده جاگ
JOG ACC 

بسته به 

 ○  مدل 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P08.08 

شتاب   زمان

 کاهنده جاگ 
JOG DEC 

فرکانس  به حداکثر   0Hzفرکانس  از  درایوافزایش دور زمان  مدت به معنایشتاب افزاینده جاگ 

به   (P00.03)از حداکثر فرکانس  درایوشتاب کاهنده جاگ به معنای مدت زمان کاهش دور  میباشد.

0Hz  .برسد 

 3600.0s-0.0دامنه تنظیمات: 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.09 

پرش 

فرکانسی 

 1شماره 

میرسد به اندازه باند فرکانسی تعریف شده تغییر  محدوده فرکانس پرش درایو به وقتی فرکانس 

فرکانس میدهد. تغییر فرکانس در باند پرش فرکانسی در شکل زیر نمایش داده شده است و پرش  

 .فرکانسی توسط فلش از پایین به بالا یا بالا به پایین نشان داده شده است

در این سری مکانیکی جلوگیری کند.رزونانس می تواند با تنظیم فرکانس پرش از نقطه تشدید  درایو

این  پیش بینی شده است. توجه کنید اگر مقدار این پارامترها صفر باشد، سه فرکانس پرش درایوها 

 .خواهد بود غیر فعال تابع

 
 )فرکانس حداکثر(  0.00Hz-P00.03محدوده تنظیم: 

0.00H
z  ○ 

P08.10  0.00  1باند پرشH
z  ○ 

P08.11 

پرش 

فرکانسی 

 2شماره 

0.00H
z  ○ 

P08.12  0.00  2باند پرشH
z  ○ 

P08.13 

پرش 

فرکانسی 

 3شماره 

0.00H
z  ○ 

P08.14  0.00  3باند پرشH
z  ○ 

P08.15 

گین مدولاتور  

تابع کنترل 

 ولتاژ بالا 

 ○  12.0   1000.0تا  0.0محدوده تنظیم : 

P08.16 

زمان  

دیفرانسیل 

 حلقه سرعت 

 ○  S  10.00  0.00sتا 0.00محدوده تنظیم : 

P08.17 

ماکزیمم 

گشتاور جهت  

جبران  

 اینرسی  

 ○  %20 % 150.0تا  0.0محدوده تنظیم : 

P08.18 

فیلتر زمان 

جبران ساز 

 گشتاور 

 ○  7 10تا  0.0محدوده تنظیم : 

P08.19 

 گین تناسبی 

فرکانسهای 

بالا درحلقه  

 جریان 

در حلقه جریان ، در پایین    PIدرایو در مد حلقه بسته برداری میباشد  ضرایب  P0.00=3هنگامیکه 

میباشد و در بالای این آستانه    P03.10و   P03.09، پارامترهای  P08.21پارامتر آستانه فرکانس 

 میباشد. P08.20و   P08.19پارامترهای 

  20000تا  P08.19   :0محدوده تنظیم  

1000  ○ 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

126 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P08.20 

گین انتگرال  

فرکانسهای 

بالا در حلقه  

 جریان  

  20000تا  P08.20   :0محدوده تنظیم  
 ) وابسته به ماکزیمم فرکانس (  %100.0تا  P08.21   :0.0محدوده تنظیم  

0100  ○ 

P08.21 

آستانه  

فرکانس بالا  

در حلقه  

 جریان 

100.0
%  ○ 

P08.22 

گشتاور  

مشخصه  

 اینرسی 

با وجود اصطکاک ضروری است گشتاور مشخصه اینرسی بار  برای مشخصات نرمال بارمکانیکی با این 

 پارامتر تنظیم گرد 
 %100.0تا  P08.22   :0.0محدوده تنظیم  

10.0% ◎ 

P08.23 
شناسایی  

 اینرسی بار 

 : غیر فعال 0

 -END-"رافشار دهید تا نهایتا بر روی نمایشگر پیغام  RUN: پس از فعال شدن در این مد ، شاسی 1

 ذخیره میگردد   P08.24" ظاهر شود در اینصورت بصورت اتوماتیک اینرسی بار در پارامتر  

0 ◎ 

P08.24  اینرسی بار 

 در صورت دانستن مقدار اینرسی بار میتوانید شناسایی اینرسی بار بصورت دستی تنظیم گردد. 

 میباشد.  0.001kgm²این اینرسی مقدار کمتر از  1kwبرای موتورهای زیر 
      30.000kgm²تا   0.000محدوده تنظیم: 

0.000  ○ 

P08.25 

فعال سازی  

جبران سازی 

 اینرسی 

 با فعال سازی این پارامتر میتوانید داینامیک بالای در پاسخ سیستم داشته باشید 

 : غیر فعال 0

 : فعال 1

0  ○ 

P08.26 

حفاظت  

ولتاژکم  

(Under 

voltage)  
 با استاپ درایو 

 رقم یکان پارامتر: فعال سازی 

 : غیر فعال  0

 : فعال 1

 رقم دهگان پارامتر : انتخاب حد ولتاژ کم 

 : تنظیم داخلی درایو 0

  P08.27: تنظیم پارامتر آستانه ولتاژ کم با پارامتر 1

( استاپ   P08.05)پارامتر  DEC4بعد از قرارگیری درایو در زیر حد ولتاژکم ،  اینورتر تحت شتاب 

 میکند 

0x00  ○ 

P08.27 
آستانه ولتاژ  

 کم 

ولت قابل  1000.0تا  250.0میباشد و در محدوده  P08.26این مقدار جهت تنظیم ولتاژ کم پارامتر 

 تنظیم میباشد. 
450.0 

V  ○ 

P08.28 

تعداد دفعات 

مجاز ریست 

(RESET  )

 خطا

 10تا  0) بازه تعداد :  P08.28تعداد دفعاتی که سیستم  مجاز به ریست خطا میباشد توسط پارامتر 

 0.1) بازه تنظیم :  P08.29بار ( تعریف میشود و توالی زمانی بین دو ریست اتوماتیک توسط پارامتر 

 ثانیه ( تعیین میگردد.   3200.0تا 
0  ○ 

P08.29 

فاصله زمانی  

مجاز بین 

ریست 

 اتوماتیک خطا 

1.0s  ○ 

P08.30 
ضریب کاهش  

فرکانس در  

این پارامتر جهت بالانس توان چند موتور که با یکدیگر روی یک بار مشترک کوپل شده اند کار  

 میکنند وتابع آن کاهش فرکانس با بار اضافی جهت متعادل کردن توان موتورها میباشد.  
0.00 
Hz  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

مد کنترل 
Drop 

P08.31 
جابجایی  

 موتورها

 این تابع تعیین کننده کانل فرمان شیفت بین موتورها  استفاده میشود. 

 ( 35: شیفت توسط ترمینال ورودی دیجیتال ) تابع عملکرد شماره 0

 MODBUS: توسط شبکه 1

  PROFIBUS/CANopen: توسط شبکه 2

0 ◎ 

P08.32 
 فرکانس

FDT1 
بیشتر شود . ترمینال خروجی دیجیتال تعریف شده   FDTوقتی که فرکانس خروجی درایو از فرکانس 

برسد   FDTفعال می شود و تا زمانی که فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از باند فرکانسی 

 فعال میماند. به شکل زیر توجه کنید: 

      
 )حداکثر فرکانس(P00.03تا  P08.32: 0.00Hz دامنه تنظیم 

 (  FDT1 باند فرکانسی )%100.0تا   P08.33 : 0 دامنه تنظیم 

 )حداکثر فرکانس( P00.03تا  P08.34: 0.00Hz دامنه تنظیم 

 (  FDT2 )باند فرکانسی  %100.0تا  P08.35: 0.0 دامنه تنظیم 

5.00H
z  ○ 

P08.33 باند FDT1 5.0%  ○ 

P08.34 
 فرکانس 

FDT2 
50.00

Hz  ○ 

P08.35 باند FDT2 5.0%  ○ 

P08.36 

  باند فرکانسی 

برای تشخیص  

به  رسیدن

 فرکانس

 تنظیمی 

هنگامی که فرکانس خروجی در محدوده زیر یا بالاتر از فرکانس تنظیم شده باشد ، ترمینال خروجی  

را تولید می کند ، برای اطلاعات دقیق   "رسیدن فرکانس" تشخیص دیجیتال چند منظوره سیگنال

 :نمودار زیر را ببینید
 

0.00H
z  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 
 )فرکانس حداکثر(  P00.03تا    0.00Hzمحدوده تنظیم: 

P08.37 
فعال سازی  

 داخلی ترمز 

 .این پارامتر برای کنترل واحد ترمز داخلی استفاده می شود

 غیرفعال   :0

 فعال کردن  :1

 توجه: فقط در مدلهای دارای واحد ترمز داخلی قابل استفاده است 

0  ○ 

P08.38 

  ستانهآولتاژ 

فعال شدن  

ترمز 

 دینامیکی 

میگردد. حداقل مقاومت  تنظیم ترمز دینامیکی داخلی  IGBTآستانه ولتاژ فعال شدن این پارامتر  با

 دستگاه توصیه شده استترمز دینامیکی در این راهنما بر اساس توان 

 میباشد.  700.0VDCمقدار   380V شبکهکارخانه با سطح ولتاژ پیش تنظیم

 ~2000.0V  200.0دامنه تنظیمات:

700.0
V  ○ 

P08.39 

تنظیم  

فن  عملکرد

 خنک کننده 

 تنظیم حالت عملکرد فن خنک کننده 

  یا جریان ماژولگردید و درجه سانتیگراد  45از  فراتریکسو کننده دمای حالت عادی ، پس از اینکه  :0

 .جریان نامی است ، فن می چرخد ٪20بالاتر از  ها

فن به محض روشن شدن دستگاه شروع به کار می کند . )برای سایت با درجه حرارت بالا و رطوبت  1

 بالا( 

0  ○ 

P08.40 
انتخاب 
PWM 

0x000–0x111 
 PWM انتخاب حالت  :یکان رقم

 مدولاسیون دو نوع  ، مدولاسیون سه فاز و  PWM 1 حالت 0:

 ، مدولاسیون سه فاز  PWM2 حالت :1

 پایینهای سرعت  ( درCarrier)  محدودیت فرکانس حامل  های حالت :دهگانرقم 

 در سرعت های پایینحالت محدود فرکانس حامل   :0

 بدون محدودیت فرکانس حامل در سرعت های پایین   :1

 Dead Zoneصدگان: جبران سازی ناحیه رقم 

 : روش شماره یک 0

 : روش شماره دو 1

00 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

( معتبر است و در صورت انتخاب فرکانس   P00.00=2پارامتر ) SVPWMاین تابع هنگامیکه در مد 

 بصورت اتوماتیک برمی گردد.  4kباشد به مقدار  4kحامل بالاتر از 

 

P08.41 

مد  
Overmodulati

on   
بالای فرکانس 

 نامی 

0x00–0x11 

 Overmodulation: انتخاب تنظیم  یکان

  غیر فعال :0

 فعال  :1

 Overmodulationشدت   ضریبتنظیم:  دهگان

 9 ~ 0 : محدوده تنظیم 

0X01 ◎ 

P08.42 

کنترل داده  

های صفحه  

 کلید 

0x000–0x1223 

 انتخاب فعال کردن فرکانس  :رقم یکان تنظیم

 و پتانسیومتر دیجیتال هر دو جهت تغییر دور فعال هستند  ∨/   ∧شاسی های  :0

 فعال است  ∨/  ∧ فقط شاسی های  :1

 پتانسیومتر دیجیتال فعال است فقط  :2

 و پتانسیومتر دیجیتال فعال نیستند  ∨/   ∧ هیچ یک از شاسی های :3

 : انتخاب کنترل فرکانس رقم دهگان تنظیم

 روی صفحه کلید باشند  Bو  Aفقط زمانی فعال است که کانال رفرنس های  :0

(  P00.06 = 0 یا P00.07 = 0  ) 

 تنظیم فرکانس معتبر برای انواع کانال های  :1

 غیر فعال برای سرعت چند مرحله ای وقتی سرعت چند مرحله ای اولویت دارد   :2

 انتخاب عملکرد سیستم  پس از فشردن شاسی استاپ   :رقم صدگان تنظیم

 تنظیمات فعلی فرکانس بعد استاپ دستگاه نیز معتبر است. :0

 س در حافظه  پاک می شود ، پس از استاپ درایو تنظیمات فرکان runمعتبر در هنگام  :1

 پاک می شود  پ، پس از دریافت فرمان استا runمعتبر در هنگام  :2

 و پتانسیومتر دیجیتال   ∨/  ∧ همزمان فعال بودن شاسی های تابع : هزارگان تنظیم رقم 

 فعال  :0

 غیر فعال  :1

0X000
0  ○ 

P08.43 

  افزایشنرخ 

  پتانسیومتر

 دیجیتال 

10.00s 0.10Hتا  0.01
z/s  ○ 

P08.44 

کنترل  

 های ترمینال
UP/DOW

N 

   0x00–0x221دامنه تنظیم:

 ( 0x"یکان" "دهگان" "صدگان" ) 

 انتخاب کنترل فرکانس  : یکان دامنه تنظیم

 است  فعالبالا / پایین  ورودی دیجیتال  های فرکانس از طریق ترمینالتنظیم  :0

 است  غیر فعالبالا / پایین  ورودی دیجیتال  های فرکانس از طریق ترمینالتنظیم  :1

 انتخاب کنترل فرکانس  :دهگان دامنه تنظیم 

 باشد  P00.07 = 0 یا P00.06 = 0 فقط زمانی معتبر است که :0

 فرکانسی معتبر هستند  انواع کانال هایتمام  :1

 است  غیر فعالچند مرحله ای باشد ،  روی سرعت وقتی اولویت  :2

 هنگام توقف حافظه تنظیمات فرکانس انتخاب عملکرد  : صدگان دامنه تنظیم

0X000
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 است  فعالتنظیم  :0

 ، پس از توقف پاک می شود  run هنگام در  فعال :1

 توقف پاک می شود  فرمان، پس از دریافت  runهنگام در   فعال :2

P08.45 

تغییر   نرخ 

فرکانس 

 UP ترمینال
0.01-50.00Hz/s 

0.50 
Hz/s  ○ 

P08.46 

تغییر  نرخ

فرکانس 

 ترمینال
DOWN 

0.01-50.00Hz/s 
0.50 
Hz/s  ○ 

P08.47 

عملکرد تابع  

 ترمینال
UP/DOW

N  یهنگام  

  درایوکه 

 گردد خاموش 

0x000–0x111 
 .انتخاب عملکرد هنگام خاموش شدن یکان: رقم

 ذخیره پس از خاموش شدن   :0

 پاک شدن پس از خاموش شدن   :1

   قطع گردد MODBUSانتخاب عملکرد هنگامی که  :دهگان رقم

 ذخیره پس از خاموش شدن   :0

 پاک شدن پس از  خاموش شدن   :1

قطع می  رفرنس   فرکانس نوع های کانالهای تعیینانتخاب عملکرد هنگامی که  دیگر صدگان: رقم

 شود 

 ذخیره پس از خاموش شدن   :0

 پاک کردن پس از خاموش شدن  :1

0X000
0  ○ 

P08.48 
MSB  مصرف

 توان اولیه 
 .می شودتوان تنظیم مصرف  اولیهاین پارامتر برای تنظیم مقدار 

 = P08.48 X 1000 + P08.49(kWh)  مقدار اصلی مصرف برق

     59999تاP08.48: 0 دامنه تنظیم 

   999.9تا P08.49: 0.0 دامنه تنظیم 

0  ○ 

P08.49 
LSB  مصرف

 توان اولیه 
0.0  ○ 

P08.50 
ترمز شار 

 مغناطیسی 

 .برای فعال کردن شار مغناطیسی استفاده می شود پارامتر این 

 .است غیر فعال : 0عدد 

 هرچه ضریب بزرگتر باشد ، ترمزگیری قویتر است  :150تا  100عدد  

انرژی تولید شده توسط    .برای کاهش سرعت موتور استفاده می شود را درایو افزایش شار مغناطیسی

 درایو .موتور در هنگام ترمز گیری با افزایش شار مغناطیسی می تواند به انرژی گرمایی تبدیل شود

بنابراین از شار   .حتی در دوره شار مغناطیسی به طور مداوم وضعیت موتور را کنترل می کند

   .ف موتور و همچنین تغییر سرعت چرخش موتور استفاده کردمغناطیسی می توان در توق

 مزایای دیگر آن عبارتند از: 

شار مغناطیسی  نیازی به صبر کردن برای تضعیف   :  .ترمز بلافاصله پس از دستور توقف •

  .و سپس ترمز دینامیکی نیست

نسبت به جریان  جریان استاتور در این نوع ترمزشار مغناطیسی، خنک سازی موثرتر برای موتورها: 

 .استموتور موثرتر از روتور راحتر و  موتورخنک شدن استاتور  بیشتر افزایش می یابد وروتور 

0  ● 

P08.51 

ضریب تنظیم 

جریان در 

 سمت ورودی 

 .استفاده می شود AC برای تنظیم جریان نمایش داده شده در سمت ورودی پارامتر این 

 1.00تا   0.00دامنه تنظیمات: 
0.56  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 PID:  تابع کنترل  P09گروه  -10-10

P09.00 
  کانالنتخاب ا

 PIDرفرنس 

باشد یا انتخاب کانال تنظیم  7 عدد (P00.06  ،P00.07)  فرکانس کانالهنگامی که انتخاب 

 میباشد.    PID در مد کنترل سرعت از خروجی  ، درایو باشد    6 دعد)  (  P04.27      ولتاژ

 .تعیین می کند رفرنس را ،  PID تابع کنترلپارامتر در این 

 (P09.01) صفحه کلید کانال :0

 . ))از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید  AI1 کانال آنالوگ :1

 AI2 کانال آنالوگ :2

 AI3 کانال آنالوگ :3

 HDI رفرنس پالسی از طریق4

 سرعت چند مرحله ای  رفرنس :5

  MODBUS  شبکه :6

   PROFIBUS/CANopen: شبکه  7

  Ethernet: شبکه 8

 : رزرو 9

   .پاسخ سیستم کنترل شده است ٪100برابر با آن تنظیم  ٪100 رفرنس بصورت نسبی بوده و 

 .( محاسبه می شود٪100.0تا   0سیستم با توجه به مقدار نسبی )

 . تحقق می یابد PA سرعت چند مرحله ای ، با تنظیم پارامترهای گروه رفرنس :توجه داشته باشید

 و اترنت با نصب کارت اضافی میسر خواهد بود  CANشبکه های پروفی باس و 

0  ○ 

P09.01 

 PIDرفرنس 

توسط صفحه  

 کلید پانل 

 از طریق پانل دستگاه توسط این پارامتر تنظیم میشود.  رفرنس، پارامتر P09.00 = 0 وقتی

 %.100تا  %100-دامنه تنظیمات: 
0.0%  ○ 

P09.02 
  انتخاب کانال

 PID دبکیف

 .را با پارامتر انتخاب کنید PID کانال

 .  ))از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه کلید  AI1 آنالوگ : ورودی0

 AI2 آنالوگ ورودی1

 AI3 آنالوگ ورودی :2

 HDI  ورودی دیجیتال پالسی :3

 MODBUS فیدبک ازطریق شبکه ارتباط  :4

   CANopenشبکه پروفی باس/ : 5

 : شبکه اترنت 6

 : رزرو7

نمی  PID فیدبک نمی توانند کاملا یکی شوند چرا که در اینصورت تابع و کانال   رفرنستوجه: کانال 

 کارکند تواند 

0  ○ 

P09.03 
مشخصه  

 PIDخروجی  

  مثبت است PID خروجی :0

بیشتر شود خروجی فرکانس اینورتر کاهش می یابد تا  PIDهنگامیکه سیگنال فیدبک از مقدار رفرنس 

 به تعادل برسد.   PIDتابع

درکشش جمع کن ها در صنایع سیم و کابل و پلاستیک و کاغذ   PIDبطور مثال میتوان به کنترل 

 اشاره کرد 

 منفی است  PID خروجی :1

بیشتر شود خروجی فرکانس اینورتر افزایش می یابد   PIDهنگامیکه سیگنال فیدبک از مقدار رفرنس 

 به تعادل برسد.   PIDتا تابع

 بطور مثال این تابع درکنترل کشش بازکن های استفاده میشود. 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P09.04 
  تناسبیگین 

(Kp) 

 میباشد  PID در تابع P تناسبی ) پوروپورشنال(گین  پارامترتنظیماین 

P شدت تغییر پاسخ به تغییرات پله ای فیدبک صرفه نظر از عملکرد انتگرال و دیفرانسیل تابع PID  را

 PID   ،100٪افست مقدار رفرنس ومقدار فیدبک به این معنی است که  100پارامتر  .تعیین می کند

  .باشد 

 100.00-0.00دامنه تنظیمات: 

1.00  ○ 

P09.05 
 انتگراتورزمان 

(Ti) 

  رفرنسو  فیدبکانحراف گیری از انتگرال سرعت منحنی پاسخ را با   PIDواحد (   Iبخش انتگراتور ) 

تنظیمی انتگرال  زمانباشد ،  ٪100 مقدار  PIDرفرنسو  فیدبکهنگامی که انحراف   .تعیین می کند

و اثر دیفرانسیل( برای  اثرگین تناسبی )صرف نظر ازعبارت از زمان تغییر پیوسته فرکانس و یا ولتاژ 

 . میباشد  (P04.31) یا حداکثر ولتاژ (P00.03) فرکانس رسیدن به حداکثر

 سرعت پاسخ سریعتر و نوسانی تر میتواند باشد. در زمان انتگرال کوتاه تر ،  

 ثانیه  10.00- 0.01دامنه تنظیمات: 

0.10s  ○ 

P09.06 

زمان  

دیفرانسیل 
(Td) 

را   PIDتعیین کننده شدت نرخ تغییر یا شیب منحنی پاسخ توسط واحد  ( Dبخش دیفرانسیل )

در حقیقت بخش مشتق هنگامیکه اقدام به انتگرال انحراف فیدبک به رفرنس را انجام میدهد، میباشد. 

به شیب انحراف فیدبک و رفرنس حساسیت نشان میدهد و هر چقدر این شیب  PID( در واحد Dگیر )

 تندتر باشد پاسخ قوی تر خواهد بود.

ون صرف نظر از تابع انتگرال وپروپورشنال ،  این زمان تغییر کند رگولاسی %100اگر فیدبک در 

  ( خواهد بود. P04.31( یا حداکثر ولتاژ )  P00.03ماکزیمم خروجی فرکانس ) 

 زمان مشتق گیری طولانی تر شدت رگولاسیون قوی تر را ایجاد میکند. 

 ثانیه  10.00-0.01 دامنه تنظیمات:

0.00s  ○ 

P09.07 
نمونه  سیکل

 (T)برداری 

نمونه گیری محاسبه  سیکلمدولاتور در هر   .است فیدبکنمونه گیری از  سیکلاین پارامتر به معنای 

 . است آرام ترنمونه برداری طولانی تر ، سرعت پاسخ  سیکل  .می کند

 10.000s-0.000دامنه تنظیمات: 

0.100
s  ○ 

P09.08 

  کنندهمحدود 

انحراف کنترل  
PID 

همانطور    .حلقه بسته است رفرنس در سیستمنسبت  PID خروجی سیستماین پارامتر مقدار انحراف 

عملکرد    .در حد انحراف متوقف می شود  PID که در نمودار زیر نشان داده شده است ، تنظیم کننده

 .را به درستی تنظیم کنید تا دقت و پایداری سیستم را تنظیم کنید

 
 %100-0.0محدوده تنظیم: 

0.0%  ○ 

P09.09 
حد بالایی  

 PIDخروجی  

 ٪100.0 استفاده می شود. PID از این پارامترها برای تنظیم حد بالا و پایین خروجی تنظیم کننده

 .است (P04.31) مربوط به حداکثر فرکانس یا حداکثر ولتاژ

  ٪100.0تا  P09.09: P09.10 دامنه تنظیم 

 P09.09 تا    P09.10: -100.0% دامنه تنظیم 

100.0
%  ○ 

P09.10 
حد پایینی  

 PIDخروجی  
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P09.11 

 آستانه 

قطع تشخیص 

 مقدارفیدبک 

را  که نشانه قطع ورودی فیدبک به درایو میباشد،  PID فیدبکمقدار با این پارامتر آستانه تشخیص 

باشد و مدت زمان دوام بیش   این مقدار تنظیم کنید ، هنگامی که مقدار تشخیص کوچکتر یا برابر با 

و صفحه   گزارش می دهد PID" فیدبکآفلاین  فالت" باشد ، درایو P09.12 از مقدار تعیین شده در

 را نمایش می دهد.   PIDEکلید 

 
 P09.11 :0.0-100%محدوده تنظیم  

 P09.12 :0.0-3600sمحدوده تنظیم  

0.0%  ○ 

P09.12 

زمان  

ماندگاری 

 فیدبک  قطع

1.0s  ○ 

P09.13 
 ات تابع تنظیم

PID 

0x0000–0x1111 

 یکان پارامتر:   رقم

سیستم در وضعیت انتگرال گیری بماند. این  هنگامی که فرکانس به حد بالا و پایین می رسد ،  :0

حالت متصور است که برای سیستم به تداوم زمان بیشتری نیاز است تا به شرایط پایدار برسد و 

 .انتگراتور ترند را تغییر خواهد داد 

 گیری متوقف شود   هنگامی که فرکانس به حد بالا و پایین می رسد ، انتگرال :1

 (  P00.08=0ماکزیمم فرکانس خروجی باشد. )  Bس فرکانس رفرن :دهگان پارامتر رقم 

جهت با جهت اصلی تنظیم شده عمل نماید. در صورتیکه خروجی خلاف جهت   هم  PIDکنترل   :0 

 فعلی گردید بصورت داخلی صفر گردد 

 مخالف با جهت اصلی تنظیم شده  :1

 (  P00.08=0ماکزیمم فرکانس خروجی باشد. )  Bرفرنس فرکانس  :صدگان پارامتر رقم

 محدود کردن به حداکثر فرکانس  :0

 A محدود کردن به فرکانس :1

0×001  ○ 

P09.14 
محدودیت 

 PIDانحراف 
0.0-200.0% 

200.0
%  ○ 

P09.15 

زمان  
ACC/DEC  

 PIDفرمان  
0.0-100.0s 0.0s  ○ 

P09.16 
زمان فیلتر 

 PIDخروجی  
0.000-10.000s 

0.000
s  ○ 

P09.17 
پیش تنظیم  

PID 
-100%  ~  +100.0% 0.0%  ○ 

P09.18 0 65536 ~ 0 رزرو  ○ 
 ساده   PLC: کنترل سرعت چند مرحله ای و   P10گروه  -10-11
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P10.00 PLC  ساده 

 .توقف پس از یک بار اجرا. پس از اتمام یک چرخه ، باید دوباره به درایو فرمان داده شود :0

پس از اتمام سیگنال ،  بماند. Runنهایی فرکانس و جهت چرخش پس از یک بار اجرا در مقدار  :1

 .فرکانس و جهت آخرین اجرا را حفظ خواهد کرد  درایو

تا زمان دریافت فرمان توقف ادامه خواهد داشت و سپس سیستم متوقف   درایو اجرا. تکرار سیکل :2

 .می شود

0  ○ 

P10.01 
 PLC حافظه

 ساده 

 با رفتن برق چیزی ذخیره نمی شود.  :0

 ضبط می کند.  در حافظهمرحله و فرکانس اجرا را   PLCبا رفتن برق،   :1
0  ○ 

P10.02 
ای   پلهسرعت 
0 

 است.   P00.03 فرکانس تنظیمات فرکانس مربوط به حداکثر  100.0٪

را تنظیم کنید تا فرکانس اجرا و جهت همه   P10.33 تا  P10.02ساده ،   PLC هنگام انتخاب اجرای

 .مراحل مشخص شود

 .توجه: مقدار منفی به معنای چرخش معکوس است

 
است و می توان آن را به طور مداوم تنظیم  fmax تا   fmax - سرعت چند مرحله ای در محدوده

 .کرد

را که با ترکیب ترمینال های چند مرحله ای   ای  پله 16می توانند سرعت  VX7 های سری درایودر 

 .است 15تا سرعت   0انتخاب می شود ، تنظیم کنند که مربوط به سرعت  1-4

 
 ،  terminal1 = terminal 2 = terminal 3 = terminal 4 = OFF  وقتی

وقتی تمام ترمینال ها خاموش   .انتخاب می شود P00.07 یا P00.06 ورودی فرکانس از طریق کد

نباشند ، در چند مرحله اجرا می شود که دارای اولویت صفحه کلید ، مقدار آنالوگ ، پالس با سرعت 

،  1پله را از طریق کد ترکیبی ترمینال  16حداکثر سرعت   .است شبکهو ورودی فرکانس   PLCبالا ، 

 .انتخاب کنید 4و ترمینال  3، ترمینال  2ترمینال 

0.0%  ○ 

P10.03 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 0 ای
0.0s  ○ 

P10.04 
ای   پلهسرعت 

1 
0.0%  ○ 

P10.05 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 1 ای
0.0s  ○ 

P10.06 
ای   پلهسرعت 

2 
0.0%  ○ 

P10.07 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 2 ای
0.0s  ○ 

P10.08 
ای   پلهسرعت 

3 
0.0%  ○ 

P10.09 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 3 ای
0.0s  ○ 

P10.10 
ای   پلهسرعت 

4 
0.0%  ○ 

P10.11 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 4 ای
0.0s  ○ 

P10.12 
ای   پلهسرعت 

5 
0.0%  ○ 

P10.13 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 5 ای
0.0s  ○ 

P10.14 
ای   پلهسرعت 

6 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P10.15 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 6 ای

( 16) 1تعیین می شود ، رابطه بین ترمینال  P00.06 پارامتر وع و توقف اجرای چند مرحله ای با شر

ذیل  جدول ( و سرعت چند مرحله ای مطابق 19) 4( ، ترمینال 18) 3( ، ترمینال 17) 2، ترمینال 

 :است

 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 1ترمینال

 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 2ترمینال

 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 3ترمینال

 OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF 4ترمینال

 7 6 5 4 3 2 1 0 مرحله 

 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 1ترمینال

 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 2ترمینال

 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 3ترمینال

 ON ON ON ON ON ON ON ON 4ترمینال

 15 14 13 12 11 10 9 8 مرحله 

 P10.(2n,1<n<17): -100.0_100.0%  دامنه تنظیم

 P10.(2n+1,1<n<17) :0.0-6553.5(min)دامنه تنظیم 

0.0s  ○ 

P10.16 
ای   پلهسرعت 

7 
0.0%  ○ 

P10.17 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 7 ای
0.0s  ○ 

P10.18 
ای   پلهسرعت 

8 
0.0%  ○ 

P10.19 

کار  مدت زمان 

با سرعت پله 

 8 ای
0.0s  ○ 

P10.20 
ای   پلهسرعت 

9 
0.0%  ○ 

P10.21 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 9 ای
0.0s  ○ 

P10.22 
ای   پلهسرعت 

10 
0.0%  ○ 

P10.23 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 10 ای
0.0s  ○ 

P10.24 
ای   پلهسرعت 

11 
0.0%  ○ 

P10.25 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 11 ای
0.0s  ○ 

P10.26 
ای   پلهسرعت 

12 
0.0%  ○ 

P10.27 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 12 ای
0.0s  ○ 

P10.28 
ای   پلهسرعت 

13 
0.0%  ○ 

P10.29 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 13 ای
0.0s  ○ 

P10.30 
ای   پلهسرعت 

14 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P10.31 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 14 ای
0.0s  ○ 

P10.32 
ای   پلهسرعت 

15 
0.0%  ○ 

P10.33 

مدت زمان کار  

با سرعت پله 

 15 ای
0.0s  ○ 

P10.34 

زمان  
ACC/DEC  

تا  0 پله های

7  PLC  ساده 

 

 :آمده است زیردر دستورالعمل جزئیات 

 / ACC مرحله  باینری بیت  پارامتر 
 DEC 0 

ACC / 
DEC 1 

ACC / 
 DEC 2 

ACC / 
 DEC 3 

P10.34 

BIT1 BIT0 0 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 1 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 2 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 3 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 4 00 01 10 11 

BIT11 BIT 10 5 00 01 10 11 

BIT 13 BIT 12 6 00 01 10 11 

BIT 15 BIT 14 7 00 01 10 11 

P10.35 

BIT1 BIT0 8 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 9 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 10 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 11 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 12 00 01 10 11 

BIT 11 BIT 10 13 00 01 10 11 

BIT 13 BIT 12 14 00 01 10 11 

BIT 15 BIT 14 15 00 01 10 11 

عدد به را بیت باینری ترکیبی  16مربوطه را انتخاب کردند ،  ACC / DEC بعد از اینکه کاربران زمان

 می نمایند.   عددهیمربوطه را  پارامتر های توابعو سپس  دادهتغییر  هگز

 0X0000-0XFFFFدامنه تنظیمات: 

0×000
0  ○ 

P10.35 

زمان  
ACC/DEC  

تا   8 پله های

15  PLC 

 ساده 

0×000
0  ○ 

P10.36 
راه اندازی 

 PLCمجدد 

توقف در حین اجرا )علت آن فرمان توقف ، خطا یا تابع پس از   شود:از مرحله اول دوباره راه اندازی  :0

 می گردد. است( ، از مرحله اول راه اندازی مجدد  قطع فازاز 

است( ،  در حین اجرا )علت آن فرمان توقف و خطا  توقف در صورت ؛  ادامه از فرکانس توقف به اجرا :1

می  ضبط شده زمان اجرا را به طور خودکار ضبط می کند ، پس از راه اندازی مجدد وارد مرحله   درایو

 .انجام میدهد شود و باقی مانده اجرا را 

0 ◎ 

P10.37 
واحد زمان  

 پله ایچند در

 می شود ثانیه ها؛ زمان اجرای تمام مراحل در ثانیه محاسبه  :0

 دقیقه ها ؛ زمان اجرای تمام مراحل با دقیقه محاسبه می شود  :1
0 ◎ 

 : پارامترهای حفاظت های الکتریکی P11گروه 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P11.00 
حفاظت قطع  

 فاز

0x00–0x11 
 تنظیم:   یکان عدد

 فاز ورودی غیرفعال می شود  قطعدر برابر  حفاظت :0

 فاز ورودی فعال می شود قطع در برابر  حفاظت :1

 دهگان: عدد 

 فاز خروجی غیرفعال می شود  قطعدر برابر  حفاظت :0

 فاز خروجی فعال می شود  قطعدر برابر  حفاظت :1

0x11  

P11.01 

کاهش 

به  فرکانس 

هنگام قطع 

 برق لحظه ای 

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
0  ○ 

P11.02 

نرخ کاهش 

فرکانس به  

هنگام قطع 

 برق لحظه ای 

 )فرکانس حداکثر(  0.00Hz/s- P00.03محدوده تنظیم: 

شروع به    درایومیرسد و   یشبکه ، ولتاژ باس به نقطه کاهش فرکانس ناگهان با از دست دادن برق

نرمال برسد. این عمل به شرایط دوباره  درایو ، تا نمایدمی  P11.02 با نرخ تنظیمی کاهش فرکانس 

کمک می کند تا توان مصرفی کاهش یافته و دایو تا زمان برگشت به شرایط نرمال شبکه بکار خود  

 ادامه دهد. 

 380V شبکه  ولتاژسطح 

 DC   460Vآستانه ولتاژ لینک کاهش فرکانس در 

 :توجه

در شبکه به هنگام شوک کاهش توان پارامتر را به درستی تنظیم کنید تا از توقف ناشی از  . 1

 .سوئیچینگ شبکه جلوگیری شود

 .فاز ورودی را غیرفعال کنید قطعبرای فعال کردن این عملکرد ، حفاظت از  .2

10.00 
Hz/s  ○ 

P11.03 
اضافه  حفاظت

 ولتاژ 

 

این حفاظت بصورت پیش فرض کارخانه فعال میباشد و درایو را  از اضافه ولتاژ ناشی از انرژی برگشتی 

  P11.04ناشی از کاهش سریع دور در بارهای اینرسی دار حفاظت میکند. آستانه اضافه ولتاژ پارامتر  

 میباشد. 

 : فعال 1  ;: غیر  فعال P11.03  :0پارامتر  

  

1  ○ 

P11.04 
تنظیم آستانه  

 اضافه ولتاژ 

 136% (380V))ولتاژ باس استاندارد(  120-150%
 

 120% (660V))ولتاژ باس استاندارد(  120-150%
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P11.05 

تابع  انتخاب 

حفاظتی  

   کنترل جریان

این تابع به هنگام افزایش سرعت درایو و عدم توانایی تامین انرژی جنبشی بار که باعث افزایش جریان 

می گردد عمل کرده و افزایش سرعت درایو را متوقف می نماید و با نرخ   P11.06درایو از حد پارامتر 

ر جریان حدی رسیده  سرعت را پائین تر می آورد تا اینکه جریان به مقدار زی  P11.07کاهش پارامتر 

 وسپس  اجازه مجدد افزایش سرعت را میدهد. 

بعمل آید و در صورت تنظیم جلوگیری  تا از خطای اضافه جریان و تریپ درایواین تدبیر باعث میشود 

 اشتباه شتاب افزاینده درایو بصورت خود کنترل حفاظت گردد. 

 
 غیر فعال است  :1 ;فعال است.  :P11.05 :0پارامتر 

 ٪ P11.06:  50.0–200.0 دامنه تنظیم 

 P11.07: 0.00-50.00Hz / s دامنه تنظیم 

1 ◎ 

P11.06 
آستانه محدود  

 جریان   کردن
160.0

% ◎ 

P11.07 

نرخ کاهش 

فرکانس به  

هنگام محدود  

 جریان  شدن 

10.00 
Hz/s ◎ 

P11.08 

تابع آلارم  

اضافه بار  

 درایو موتور/

آن در ضمن ماندگاری و   باشد  P11.09 مقدار پارامترموتور بالاتر ازیا   درایو جریان خروجیهنگامیکه 

 لارم اضافه بار در خروجی قرار می گیرد. آ، در این موارد  باشد  P11.10 زمان تنظیمی پارامتر بیش از

 
  P11.08: 0x000 – 0x131 دامنه تنظیم 

 یا موتور درایو اضافه بار آلارمتعریف و فعال کردن 

0×000  ○ 

P11.09 

نرخ کاهش 

فرکانس به  

هنگام محدود  

 جریان  شدن 

150%  ○ 

P11.10 
زمان تشخیص 

 اضافه بار  آلارم
1.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 یکان:رقم 

 جریان نامی موتور الارم اضافه بار موتور ، مطابق با :0

 درایو  ، مطابق با جریان نامی درایو الارم اضافه بار :1

 دهگان:  رقم 

 بار به کار خود ادامه می دهدکم لارم آپس از  درایو :0

 اضافه بار متوقف می شود پس از خطای  درایو بار به کار خود ادامه می دهد وکم لارم آپس از  درایو :1

متوقف می  بار کم  پس از خطای  درایو اضافه بار به کار خود ادامه می دهد و آلارمپس از  درایو :2

 شود 

 صدگان: رقم 

 شرایط کار تشخیص تمام  :0

 با سرعت ثابت Runهنگام تشخیص در  :1

 P11.09  :P11.11-200% :تنظیم محدوده 

  3600.0s تا  P11.10:  :0.1تنظیم  محدوده 

P11.11 

سطح  

  آلارمتشخیص 

کم شدن بار 

 موتور 

 P11.12 باشد و مدت ماندگاری آن فراتر از P11.11 یا جریان خروجی کمتر از درایو اگر جریان

این آلارم معمولا برای موتورهایی که با تسمه به بار   میدهد. هشدار بار راآلارم کم  باشد ، درایو

مکانیکی وصل شده اند و نیاز دارند که در صورت پاره شدن تسمه آلارم داشته باشند قابل استفاده  

 میباشد. 

 P11.11 : 0 – P11.09 دامنه تنظیم 

 P11.12: 0.1–3600.0s دامنه تنظیم 

50%  ○ 

P11.12 
زمان تشخیص 

 کم بار  آلارم 
1.0s  ○ 

P11.13 

تنظیم  

عملکرد تابع  

حفاظتی ولتاژ 

 کم و 

 تابع ریست 
  (Reset  )  

 اتوماتیک

 .در ولتاژ کم و تنظیم مجدد خطا را انتخاب کنید فالتعملکرد ترمینالهای خروجی 

0x00–0x11 

 یکان:رقم 

 کم ولتاژ به هنگام  خطا ایجاد :0

 اقدامی صورت نگیرد  به هنگام وقوع ولتاژ کم :1

 دهگان:رقم 

 مجوزبه تابع ریست اتوماتیک  : 0

  : عدم مجوز به تابع ریست اتوماتیک 1

0×00  ○ 

P11.14 

تشخیص 

انحراف از  

 سرعت

 توسط این پارامتر ماکزیمم حد مجاز انحراف از سرعت تنظیمی تعریف میگردد 

  %50.0تا  0.0محدوده تنظیم: 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P11.15 

حداقل زمان  

ماندگاری 

انحراف از  

 سرعت

 
 میدهد.  dEVدر صورت ماندگاری بیش از زمان این پارامتر سیستم خطای 

 10.0sتا   0.0محدوده تنظیم :

1.0  
s 

 

P11.16 

خروجی صفر  

هرتز در مد 

کنترل  

SVPWM   و
SVC 

 :  غیر فعال 0

پارامتر   SVPWMدر فرکانس صفر شفت موتور در حالت ترمز میماند.)در   Runدر حالت   ;: فعال 1

 جریان بی باری گشتاور صفر را تعیین میکنند(  SVCبوست و در 
0  

 موتوردوم ی: گروه پارامترها P12گروه  -10-12

P12.00 
انتخاب نوع 

 موتور دوم 

0:AM   

1: SM    

از   میتوانید، P08.31با انتخاب کانال تعویض موتورها در پارامتر 

 موتور اول به موتور دوم سوئیچ نمایید.  
0 ◎ 

P12.01 
توان نامی  

AM2  
3000.0kW   0.1تا 

 AM2=Asynchronous motor 2 2موتور آسنکرون شماره 

;    
 

دور و حفاظت های  کنترل صحیح  برای اطمینان از عملکرد

الکتریکی از موتور می بایست این پارامتر ها به صورت دقیق از 

پلاک موتور آسنکرون خوانده و ثبت گردد ، اگر توان موتور و  

اینورتر به حد قابل توجهی فاصله داشته باشد ، درایو عملکرد 

 صحیحی نخواهد داشت. 

و   (P02.01توجه : درصورت تنظیم مجدد توان نامی موتور ) 

به مقدار   P02.10تا  P02.02تغییر در آن مقادیر پارامترهای  

 دهی اولیه کارخانه باز میگردد. 

 

وابسطه 

 به مدل 
◎ 

P12.02 
فرکانس نامی  

AM2 

P00.03    تا 0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 
50.00 

Hz ◎ 

P12.03 
سرعت نامی  

AM2 
 36000rpmتا  1

بسته به 

 مدل 
◎ 

P12.04 
ولتاژ نامی  

AM2 
 1200Vتا  0

بسته به 

 مدل 
◎ 

P12.05 
ی  جریان نام
AM2 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 مدل 
◎ 

P12.06 
مقاومت  

 AM2استاتور 
 اهم  65.535تا  0.001

به  ،P02.10تا P02.06 هایپارامتر ،اتوتیونینگ  پایانپس از 

صورت خودکار تنظیم می گردند . این پارامتر ها جهت عملکرد 

صحیح موتور به ویژه در مد کنترل برداری بوده و می بایست با 

 احتیاط عمل کرد. 

بسته به 

 ○  مدل 

P12.07 
مقاومت روتور  

AM2 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 ○  مدل 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P12.08 

اندوکتانس 

پراکندگی 
AM2 

 6553.5mHتا  0.1
با تغییر توان موتور پارامتر های وابسته به توان تعریف شده جدید  

، اصلاح می شوند و می بایست جهت عملکرد بهتر اتوتیون جدید  

 یرد .صورت گ

بسته به 

 ○  مدل 

P12.09 
اندوکتانس 

 AM2متقابل 
 6553.5mHتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P12.10 
جریان بی 

 AM2باری 
 6553.5Aتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P12.15 
توان نامی  

SM2 
3000.0kW   0.1تا 

    ;SM2=synchronous motor 2 2موتور سنکرون شماره 

به  ،P02.22تا P02.20 هایپارامتر ،اتوتیونینگ  پایانپس از 

صورت خودکار تنظیم می گردند . این پارامتر ها جهت عملکرد 

صحیح موتور به ویژه در مد کنترل برداری بوده و می بایست با 

 احتیاط عمل کرد. 

( انجام میشود پارامتر   P00.15=1هنگامیکه اتو تیون چرخشی ) 

P02.23   بصورت اتوماتیک تنظیم میگردد ولی هنگامیکه اتوتیون

( انجام میدهید این پارامتر تنظیم نمی P00.15=2استاتیک ) 

شود و میبایست مطابق با فرمول های زیر محاسبه و دستی تنظیم 

 گردد. 

-Counterاگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (1

electromotive force constant Ke  
وجود داشته باشد فرمول 

E=(Ke*nN*2π)/60  

-Counterاگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (2

electromotive force constant E' 

(V/1000r/min)   وجود داشته باشد

 =E'*nN/1000 Eفرمول

اگر هیچکدام بر روی پلاک موتور نبود فرمول   (3

E=P√3*I 

جریان نامی Iتوان موتور و  Pو  nNدور موتور 

 میباشد

 ته به سب

 مدل 
 ○ 

P12.16 
فرکانس نامی  

SM2 

P00.03    تا 0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.17 
تعداد قطب 

 SM2 های
 128تا  1

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.18 
ولتاژ نامی  

SM2 
 1200Vتا  0

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.19 
ی  جریان نام
SM2 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.20 
مقاومت  

 SM2استاتور 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.21 

اندوکتانس 

 موتور Dمحور 
SM2 

 655.35mHتا  0.1
بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.22 

اندوکتانس 

  Qمحور 

 SM2 موتور

 655.35mHتا  0.1

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.23 

 ثابت
 Back EMF  

 SM2موتور 
 300 10000تا  0

 ○ 

P12.24 

موقعیت قطب  

 SM2ابتدایی

 )رزرو( 

0x000 )رزرو(   FFFFHتا    0
0 

 

P12.25 

شناسایی  

 SM2جریان 

 )رزرو( 

  ) جریان نامی موتور ( )رزرو(  %50تا    0%
 

P12.26 

  از محافظت

اضافه بار  

 2موتور 

 غیر فعال  :0

این مد جهت موتورهای استاندارد معمولی بکار می رود و سیستم حفاظتی درایو با توجه به استفاده  :1

از موتور معمولی )موتورهای که پروانه خنک سازی آن روی شفت خود همین موتور است(  که 
2 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

به جهت کاهش دور فن پشت موتور بسیار ضعیف  30Hzعملیات خنک سازی آنها در زیر فرکانس 

 است ،  مقدار اضافه بار مجاز موتور را در فرکانس های پایین کاهش می دهد.  گردیده

در این مد سیستم حفاظتی درایو به جهت اینکه نوع موتور مخصوص فرکانس متغیر ) موتور های با :2

فن مستقل  الکتریکی در پشت موتور( در نظر میگیرد و در کلیه فرکانس ها شرایط اضافه بار موتور،  

 وده و وابسته به دور موتور نمی باشد . نامی ب

P12.27 

ضریب  

محافظت  

اضافه بار  

 1موتور 

 جریان خروجی  Ioutجریان نامی موتور است ،  In  که M = Iout/(In*K) رزمان اضافه بار موتو

 .ضریب محافظت موتور است K و درایو

  .کوچکتر استنیز  M بزرگتر باشد ، مقدار K بنابراین ، هر چه مقدار

د؛ ساعت انجام می شو 1، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش از  M = 116% هنگامی که 

د؛  دقیقه انجام می شو 12، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش از M = 150% هنگامی که

د؛  دقیقه انجام می شو  5، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش از M = 180% هنگامی که

د؛     انجام می شو  ثانیه 60  ، محافظت پس از اضافه بار موتور به مدت بیش ازM = 200% هنگامی که

 .باشد ، محافظت بلافاصله انجام می شود ≤M  %400و هنگامی    که 

 
 %120.0 ~ %20.0محدوده تنظیم 

100.0
%  ○ 

P12.28 

ضریب  

تصحیح توان  

  2موتور

 ندارد.  درایو عملکرد کنترلمیباشد و تاثیری در موتور  تواننمایش این ضریب جهت تصحیح 

 3.00 تا    0.00محدوده تنظیم: 
0  ● 

P12.29 

نمایش  

پارامترهای  

   موتور دوم

 : فقط پارامترهای مرتبط با جریان موتور نمایش داده میشود 0

 کلیه پارامترها نمایش داده می شوند. : 1
0  ● 

 : پارامترهای رزرو P13گروه  -10-13

P13.00 
ضریب کاهش  

 جریان منبع 
 ◎ %80.0 %100.0تا   0.0

P13.01 
مد تست  

 قطب اصلی 

 : غیر فعال 0

 : سوپر پوزیشن فرکانس بالا 1

 :سوپرپوزیشن پالسی 2
0 ◎ 

P13.02  1منبع جریان 

 قطب مغناطیسی   Positioningجریان  

( معتبر است. افزایش این جریان  P13.04این جریان در فرکانسهای زیر فرکانس جابجایی جریان ) 

 باعث افزایش گشتاور استارت میگردد 

 )جریان نامی موتور ( %100.0تا   %0.0محدوده تنظیم: 

20.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P13.03  2منبع جریان 

 قطب مغناطیسی   Directionalجریان 

 جریان در فرکانسهای بالای این 

 ( معتبر است. بصورت جنرال نیازی به تغییر این پارامتر نیست P13.04فرکانس جابجایی جریان ) 

 )جریان نامی موتور ( %100.0تا   %0.0محدوده تنظیم: 

10.0%  ○ 

P13.04 

فرکانس 

جابجایی منبع  

 جریان 

 80.0تا   %0.0محدوده تنظیم: 

 )ماکزیمم فرکانس (  %
20.0%  ○ 

P13.05 رزرو    ○ 

P13.06 

ولتاژ 

سوپرپوزیشن 

 پالسی 

100.0 )جریان نامی موتور ( %300.0تا   %0.0محدوده تنظیم: 
% ◎ 

P13.07 
پارامتر کنترل  

0 
 ○  %0.0   %400.0تا   %0.0محدوده تنظیم: 

P13.08 
پارامتر کنترل  

1 
0xFFFF 0x000تا  0x0000محدوده تنظیم: 

0  ○ 

P13.09 
پارامتر کنترل  

2 
 ○  2.00 655.35تا   0.0محدوده تنظیم: 

P13.10 

زاویه اولیه  

ماشین  

 سنکرون  

 ○  0.0 655.35تا   0.0محدوده تنظیم: 

P13.11 

زمان تشخیص 

خروج  

 ازکنترل 

با افزایش مقدار این  .( میباشد anti-maladjustmentاین پارامترضد ناسازگاری تنظیم کنترل )

 پارامتر پاسخ سیستم را به هنگامیکه اینرسی بار زیاد است کند کنید 

  10.0sتا   0.0محدوده تنظیم: 
0.5  ○ 

P13.12 

ضریب جبران  

سازی فرکانس 

 بالا

این پارامتر جهت کاهش ارتعاشات در حالتیکه سرعت موتور بیش از سرعت نامی میباشد، استفاده  

 میگردد. 

  %100.0تا   0.0نظیم: محدوده ت
0.0%  ○ 

P13.13 

تابع  جریان 

ترمز اتصال 

 کوتاه 
را روی   P13.14  ( و همچنین پارامتر P01.00 = 0  مقدار صفر تنظیم گردد )پارامتر استارت  وقتی

ترمز اتصال کوتاه  تابع وارد  در اینصورت درایو قبل از شروع به راه اندازی  مقدار غیر صفر تنظیم کنید

 .  شودمی 

و همچنین است  P01.09 کمتر از درایو در هنگام توقف  جاری درایوهنگامی که فرکانس همچنین 

و  ده انجام  دا راترمز کوتاه اتصال  درایو ابتدا تابعرا روی مقدار غیر صفر تنظیم کنید   P13.15پارامتر 

 رجوع به دستورالعمل  ( میدهد انجام   P01.12 را در زمان تعیین شده توسط  DC سپس ترمز

P01.09 – P01.12  ) 

 )درایو(  %150.0تا  P13.13: 0.0 دامنه تنظیم 

  50.00sتا  P13.14: 0.00 دامنه تنظیم 

 50.00sتا  P13.15: 0.00 دامنه تنظیم 

0.0%  ○ 

P13.14 

زمان  

ماندگاری ترمز 

قبل از راه 

 اندازی

)مگنتایز  

 کردن موتور ( 

0.00s  ○ 

P13.15 

زمان  

ماندگاری ترمز 

 هنگام توقف 
0.00s  ○ 

 : ارتباط سریال  P14گروه  -10-14
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P14.00 
آدرس انتخاب 

 درایو 

 247–1دامنه تنظیمات: 

تنظیم گردد و آدرس هر درایو  247تا  1( میبایست بین   Slaveآدرس کلیه درایو ها بعنوان اسلیو ) 

ی جهت ابلاغ به کلیه   در حال نوشتن فریم (master)وقتی مستر بصورت منحصر و یکتا میباشد. 

Slave   و های موجود در فیلدباسیهمه اسل  ها میباشد آدرس صفر را انتخاب میکند. لذا 

MODBUS  جواب نمی دهد هاویاما اسل  را دریافت کنند ، این فریممی توانند. (Broadcast  )   این

 .و درایو استسیستم بالادست بین  Point to Pointنکته اساسی برای ارتباط 

 .باشد 0توجه: آدرس اسلیو نمی تواند 

1  ○ 

P14.01 

نرخ انتقال  

داده بین درایو  

و سیستم  

فرمان شبکه  

(Baudrate)   

 .تنظیم کنید را  درایو و سیستم کنترل مرکزی بین  دیتاسرعت انتقال  

0: 1200BPS 

1: 2400BPS 

2: 4800BPS 

3: 9600BPS 

4: 19200BPS 

5: 38400BPS 

6: 57600BPS 

7:  115200BPS 

در غیر این صورت ، انتقال دیتا بایستی دقیقا با سیستم مرکزی شبکه یکی باشد. نرخ این توجه: 

 برقرار نمی شود. ارتباط 

4  ○ 

P14.02 

نوع فریم 

 مدباس 

 

در غیر این صورت ، ارتباط   .باید یکسان باشد درایو وسیستم کنترل مرکزی داده بین   تعریف فریم

 .نمی شود برقرار

 RTU برای (N،8،  1) بیت پریتیبدون  :0

 RTUبرای  (E,8,1)زوج  پریتی :1

 RTUبرای  (O,8,1)فرد  پریتی: 2

 RTUبرای  (N,8,2) بیت پریتیبدون : 3

 RTUبرای  (E,8,2)زوج  پریتی: 4

 RTUبرای  (O,8,2)فرد  پریتی: 5

 

1  ○ 

P14.03  تاخیر پاسخ 

0–200ms  
این به معنی فاصله زمانی بین فاصله زمانی است که درایو داده ها را دریافت می کند و آنها را به 

اگر تأخیر پاسخ کوتاه تر از زمان پردازش سیستم باشد ، پس زمان   .می فرستد سیستم کنترل مرکزی

باشد ، پس تأخیر پاسخ زمان پردازش سیستم است ، اگر تأخیر پاسخ بیشتر از زمان پردازش سیستم 

سیتم کنترل از مبادله سیستم با داده ها ، تا زمان رسیدن تأخیر پاسخ  منتظر می ماند تا داده ها به 

 ارسال شود.  مرکزی

5  ○ 

P14.04 

خطای زمان  

اضافی ارتباط  

 با شبکه 

 60.0s-0.1:  بازه تنظیم

غیر صفر تنظیم شود ،   پارامتر وقتی  .است غیر فعال این پارامترتنظیم می شود ،  0.0 پارامتر وقتی 

 "485خطای ارتباطات  "اگر فاصله زمانی بین دو ارتباط از اضافه زمان ارتباط بیشتر باشد ، سیستم 

(CE) می کنندتنظیم  غیر فعالا عموما این پارامترر .را گزارش می کند. 

0.0s  ○ 

P14.05 
پردازش  

 خطای انتقال 

 زادانه آهشدار و توقف  :0

 به کار خود  ادامه بدون هشدار و  :1

 مطابق با روتین  توقف انتقال دیتا بدون هشدار و  :2
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 )فقط تحت کنترل ارتباطات( 

 مطابق با روتین توقف انتقال دیتا بدون هشدار و  :3

 کنترل(  مدهای)تحت همه 

P14.06 
پردازش  

 ارتباطات 

 ان: رقم یک

 .با پاسخ: درایو به تمام دستورات خواندن و نوشتن نمایشگر بالایی پاسخ می دهد مد ارتباط  :0

با   .خواندن غیر از دستور نوشتن درایو پاسخ می دهد دستوربدون پاسخ ؛ درایو فقط به  مد ارتباط  :1

 .این روش می توان بازده ارتباطی را افزایش داد

 دهگان: رقم 

 معتبر است  رمزگذاری ارتباط  :0

  معتبر نیست رمزگذاری ارتباط  :1

0×00  ○ 

 PROFIBUS/CANopen: گروه تابع   P15گروه  -10-15

P15.00  نوع ماجول 

 انتخاب نوع ارتباط با شبکه 

0 :PROFIBUS    

1 :CANopen 
0 ◎ 

P15.01 
آدرس انتخاب 

 درایو 

   127تا  1دامنه تنظیمات: 

 درایو استفاده میشود. این تابع جهت تعیین آدرس 

میباشد و تنها درایو ها از سیستم بالادست فرمان   Broadcastآدرس صفر بعنوان آدرس توجه: 

 میگیرند و جوابی نمیدهند. 

1 ◎ 

P15.02 
دریافت  
PZD2 

 : غیر معتبر 0

 ( Fmax(unit: 0.01)تا  0:مقدارفرکانس تنظیمی ) 1

 (   %100.0 متناظر با   1000،  1000تا 0 ) PID: رفرنس 2

 (   %100.0 متناظر با  1000،  1000تا 0 ) PID: فیدبک 3

 جریان نامی موتور (  %100.0 متناظر با  1000،  3000تا 3000- : تنظیم گشتاور )4

 ( Fmax(unit: 0.01)تا  0:حد بالای فرکانس چرخش به راست )5

 ( Fmax(unit: 0.01)تا  0:حد بالای فرکانس چرخش به چپ ) 6

 جریان نامی موتور (  %100.0 متناظر با  1000،   3000تا 3000- : حد بالای گشتاور  موتوری )7

 جریان نامی موتور (  %100.0 متناظر با  1000،   3000تا 3000- : حد بالای گشتاور  ترمزی )8

 (  0x000  -  0x1FF: فرمان ترمینالهای ورودی مجازی ) 9

 (  0x00  -  0x0F: فرمان ترمینالهای خروجی مجازی ) 10

 متناظر با  1000،  1000تا 0 ) مستقل تنظیم شونده(  V/F: مقدار ولتاژ تنظیمی ) تابع 11

 ولتاژ نامی موتور (  100.0%

 (  %100.0 متناظر با  1000،  1000تا 1000- ) AO1: مقدار تنظیمی خروجی 12

 (  %100.0 متناظر با  1000،  1000تا 1000- ) AO2: مقدار تنظیمی خروجی 13

14 :MSB  )رفرنس موقعیت )با علامت 

15 :LSB  )رفرنس موقعیت )بدون علامت 

16 :MSB  )فیدبک موقعیت )با علامت 

17 :LSB  )فیدبک موقعیت )بدون علامت 

 : تنظیم فیدبک موقعیت 18

 : رزرو 19-20

0  ○ 

P15.03 دریافتPZD3  0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P15.04 
دریافت  
PZD4 

 0  ○ 

P15.05 
دریافت  
PZD5 

 0  ○ 

P15.06 
دریافت  
PZD6 

 0  ○ 

P15.07 
دریافت  
PZD7 

 0  ○ 

P15.08 
دریافت  
PZD8 

 0  ○ 

P15.09 
دریافت  
PZD9 

 0  ○ 

P15.10 
دریافت 

PZD10 
 0  ○ 

P15.11 
دریافت 

PZD11 
 0  ○ 

P15.12 
دریافت 

PZD12 
 0  ○ 

P15.13  ارسالPZD2 

 : غیر معتبر 0

 ( Hz ,100*مقدارفرکانس درحال کار ): 1

 ( Hz ,100*: مقدارفرکانس تنظیمی )2

 DC (*10, V ): ولتاژ باس 3

 ( V ,1*: ولتاژ خروجی )4

 ( A ,10*: جریان خروجی )5

 ( % , 10*: مقدار واقعی گشتاور خروجی ) 6

 ( % , 10*: مقدار واقعی توان خروجی )7

 ( RPM , 1*: سرعت در حال کار )8

 ( m/s , 1*ر حال کار ): سرعت خطی د9

 ( Ramp: فرکانس رمپ ) 10

 : کد فالت 11

 AI1(*100,V  )  : مقدار تنظیمی  12

 AI2  (*100,V  ): مقدار تنظیمی 13

 AI3(*100,V  )  : مقدار تنظیمی  14

 ( kHz ,100*: مقدارفرکانس پالس )15

 : وضعیت ترمینالهای ورودی 16

 : وضعیت ترمینالهای خروجی 17

 ( V ,100*رفرنس تنظیمی )  PID: مقدار 18

 ( V ,100*فیدبک )  PID: مقدار 19

 : مقدار گشتاور موتور20

21 :MSB  )رفرنس موقعیت )با علامت 

22 :LSB  )رفرنس موقعیت )بدون علامت 

23 :MSB  )فیدبک موقعیت )با علامت 

24 :LSB  )فیدبک موقعیت )بدون علامت 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

25 :State Words 

P15.14 ارسال PZD3  0  ○ 
P15.15 ارسال PZD4  0  ○ 
P15.16 ارسال PZD5  0  ○ 
P15.17 ارسال PZD6  0  ○ 
P15.18 ارسال PZD7  0  ○ 
P15.19 ارسال PZD8  0  ○ 
P15.20 ارسال PZD9  0  ○ 
P15.21 ارسال PZD10  0  ○ 
P15.22 ارسال PZD11  0  ○ 
P15.23 ارسال PZD12  0  ○ 

P15.24 

متغیر موقت  

جهت   1

 PZDارسال 

 0 65535تا     0
 ○ 

P15.25 

تنظیم زمان  

خطا جهت 

زمان اضافی  

 DPارتباط 

  60.0s – 0.1 ;: غیر معتبر   0.0

تنظیم شود غیر فعال میباشد در غیر اینصورت زمان بین دو ارتباط از این  0.0این پارامتر هنگامیکه 

 میدهد  PROFIBUS Communication fault “(E-DP)“زمان بیشتر شود سیستم خطای 
 

 ○ 

P15.25 

تنظیم زمان  

خطا جهت 

زمان اضافی  

ارتباط 
CAN/open 

  60.0s – 0.1 ;: غیر معتبر   0.0

م شود غیر فعال میباشد در غیر اینصورت زمان بین دو ارتباط از این تنظی 0.0این پارامتر هنگامیکه 

 میدهد  CANopen Communication fault “(E-CAN)“زمان بیشتر شود سیستم خطای 
 

 ○ 

P15.27 

نرخ انتقال  

دیتا 
CANopen 

0 :1000k ;  1 :800k ;  2 :500k ;  3 :250k ;  4 :125k 5 :100k   6 :50k ;  7 :20 k  
 ○ 

 Ethernet: گروه تابع   P16گروه  -10-16

P16.00 

تنظیم سرعت 

ارتباط 
Ethernet 

    : تطبیق اتوماتیک 0

1 :100M full duplex ; 2 :100M full semiduplex  

3 :10M full duplex ; 4 :10M full semiduplex 
0 ◎ 

P16.01 IP address 1 0 – 255 
IP address  ارتباطEthernet : :فرمت این آدرس به شکل زیر است 

P16.01.P16.02.P16.03.P16.04  
 192.168.0.1مثال: 

192 ◎ 
P16.02 IP address 2 168 ◎ 
P16.03 IP address 3 0 ◎ 
P16.04 IP address 4 1 ◎ 
P16.05 

Subnet mask 
1 0 – 255 

 Subnet mask    ارتباطEthernet :  :فرمت این آدرس به شکل زیر است 
255 ◎ 

P16.06 
Subnet mask 

2 255 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P16.07 
Subnet mask 

3 
P16.05.P16.05.P16.05.P16.05  

 .255.255.255.0مثال: 
255 ◎ 

P16.08 
Subnet mask 

4 0 ◎ 
P16.09 Gateway 1 0 – 255 

 Subnet mask    ارتباطEthernet :  :فرمت این آدرس به شکل زیر است 
P16.05.P16.05.P16.05.P16.05  

 192.168.0.254مثال: 

192 ◎ 
P16.10 Gateway 2 168 ◎ 
P16.11 Gateway 3 1 ◎ 
P16.12 Gateway 4 1 ◎ 

 : توابع  مانیتورینگ P17گروه  -10-17

P17.00 
فرکانس 

 تنظیم 

 جارینمایش فرکانس تنظیم 

 0.00Hz-P00.03 :نمایشدامنه 
/  ● 

P17.01 
فرکانس 

 خروجی 

 جاری نمایش فرکانس خروجی 

 0.00Hz-P00.03: نمایشدامنه 
/  ● 

P17.02  فرکانس رمپ 
 جاریرمپ  رفرنسنمایش فرکانس 

 0.00Hz-P00.03: دامنه نمایش
/  ● 

P17.03  ولتاژ خروجی 
 جاری نمایش ولتاژ خروجی 

 1200V-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.04 
جریان  

 خروجی 

 جاری نمایش جریان خروجی 

 3000.0A-0.0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.05 سرعت موتور 
 نمایش سرعت چرخش موتور. 

 65535M-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.06 
جریان گشتاور  

 ساز

 نمایش جریانی که در موتور گشتاور را تولید میکند. 

 3000.0A ~ 3000.0-دامنه نمایش : 
  

P17.07 
جریان  

 تحریک 

 نمایش جریانی که در موتور تحریک را میسازد. 

 3000.0A ~ 3000.0-دامنه نمایش : 
  

P17.08 موتور  توان 
 توان مصرفی جاری نمایش 

 %300_300-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.09 
گشتاور  

 خروجی 

 نمایش گشتاور خروجی  

 %250.0_250.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.10 
فرکانس موتور 

 ارزیابی شده 
 ●  / P00.03تا  0.00Hz:  دامنه نمایش  ; روتور موتورارزیابی شده فرکانس 

P17.11  ولتاژ باسDC  نمایش ولتاژ باسDC   2000.0تا  0.0:  دامنه نمایش  ; درایوفعلیV /  ● 

P17.12 

 اعلام وضعیت

ترمینال های 

-ONورودی 

OFF 

 دیجیتال نمایش حالت ترمینال های ورودی 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 
S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

 

 01FF-0000: دامنه نمایش

/  ● 

P17.13 

 اعلام وضعیت 

ترمینال های 

-ONخروجی 

OFF 

 دیجیتال نمایش حالت ترمینال های خروجی 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 
Y HDO RO1 RO2 

 0xFمثال: 1 1 1 1

/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

 

 000F-0000: دامنه نمایش

P17.14 

تنظیم  

  دیجیتال

 فرکانس 

 درایو از طریق صفحه کلید  فرکانس نمایش تنظیم 

 0.00Hz-P00.03: دامنه نمایش
/  ● 

P17.15 
 رفرنس

 گشتاور 

 .گشتاور داده شده ، درصد گشتاور فعلی موتورنمایش 

 %300.0تا  %300.0-: دامنه نمایش

 )جریان نامی موتور(

/  ● 

P17.16 
ولتاژ تنظیمی  

AI1 
 / 10.00Vتا   0.00

 ● 

P17.17 
ولتاژ تنظیمی  

AI2 
 / 10.00Vتا   0.00

 ● 

P17.18 
ولتاژ تنظیمی  

AI3 
 / 10.00Vتا   0.00

 ● 

P17.19 
ولتاژ ورودی  

AI1 

 آنالوگ  AI1 نمایش سیگنال ورودی

 10.00V-0.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.20 
ولتاژ ورودی  

AI2 

 آنالوگ  AI2نمایش سیگنال ورودی 

 10.00V-0.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.21 
ولتاژ ورودی  

AI3 

 آنالوگ  AI2نمایش سیگنال ورودی 

 - 10.00V_10.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.22 
فرکانس 

 HDIورودی 

 HDIنمایش فرکانس ورودی 

 50.000kHZ-0.000: دامنه نمایش
/  ● 

P17.23 
 مقدار رفرنس

PID 

 PIDنمایش مقدار مرجع 

 %100.0_100.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.24 
 فیدبکمقدار 

PID 

 PID فیدبکنمایش مقدار 

 %100.0_100.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.25 
ضریب قدرت  

 موتور

 نمایش ضریب قدرت موتور

 1.00_1.00-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.26 
  Runزمان 

 بودن درایو 

 بودن درایو   Run  نمایش زمان 

 65535min-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.27 

PLC   ساده و

مرحله جاری 

سرعت چند از 

 پله ای

 ساده و مرحله فعلی سرعت چند مرحله ای PLCنمایش 

 15-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.28 
خروجی  

 ASRکنترلر 

   ASRنمایش گشتاور موتور در خروجی کنترلر 

  %300.0 - %300.0-دامنه نمایش : ) جریان نامی موتور(   
/  ● 

P17.29 

نمایش زاویه  

شناسایی شده  

موتور 

 سنکرون 

 نمایش زاویه قطب مغناطیسی موتور سنکرون   

 359.9تا  0.0دامنه نمایش : 
/  ● 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

150 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P17.30 
جبران سازی 

 SMفاز 
 ●  / 180.0-تا  180.0دامنه نمایش: 

P17.31 رزرو  /  ● 
P17.32 رزرو  /  ● 

P17.33 
رفرنس جریان  

 تحریک 

 تحریک در مد کنترل برداری جریان رفرنس نمایش 

 A 3000.0 – 3000.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.34 
رفرنس جریان  

 گشتاور 

 گشتاور در مد کنترل برداری جریان رفرنس نمایش 

 A 3000.0 – 3000.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.35 
   ACجریان 

 ورودی

 ورودی   ACنمایش جریان 

 5000.0A – 0.0دامنه نمایش: 
/  ● 

P17.36 

  نمایش

گشتاور  

 خروجی 

 در صورت مثبت بودن گشتاور موتوری و منفی گشتاور ترمزی است.  ;گشتاور خروجی نمایش 

 3000.0Nm – 3000.0 Nm-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.37 انحراف PID :100.00_100.00-دامنه نمایش%  /  ● 
P17.38   خروجیPID 0.00   %200.00_200.00-  : دامنه نمایش%  ● 

P17.39 
دانلود اشتباه 

 پارامترها 
 ●  0.00 29.00-000  : دامنه نمایش

 مانیتورینگ   توابع  :    P18گروه  

P18.00 

واقعی  فرکانس 

خوانده شده از  

 انکودر 

درصورت چرخش راست گرد،  مقدار مثبت و در صورت چرخش چپ گرد مقدار نمایش داده شده  

 منفی است. 

 Hz 3276.7 – 3276.8- دامنه نمایش
/  ● 

P18.01 

خواندن 

موقعیت 

 انکودر  

موقعیت شفت موتور به هنگام روشن شدن عدد صفر در نظر گرفته میشود و شمارش پالس های  

 به نسبت چهار برابر پالس انکودر میباشد. موقعیت شفت 

میرود  و   4096درجه شفت این نمایش تا  360پالس باشد در یک دور  1024مثال : اگر انکودر 

 دوباره صفر میشود. 

  65535- 0: دامنه نمایش

/  ● 

P18.02 

خواندن 

موقعیت شفت 

در  Zتا پالس 

ابتدای روشن 

 شدن درایو 

با بحرک در آوردن شفت موتور تعداد پالس های خوانده شده از موقعیت صفر انکودر که در پارامتر 

P18.01  بیان شد تا زمانیکه به موقعیت پالسZ  .65535- 0: دامنه نمایش  ;میرسد ثبت می نماید 
/  ● 

P18.03 

 MSB 
رفرنس 

 موقعیت 

 بعد از استاپ شدن مقدارش صفر میشود  ;مقدار رفرنس موقعیت 

 30000- 0: دامنه نمایش
/  ● 

P18.04 
LSB  رفرنس

 موقعیت

 بعد از استاپ شدن مقدارش صفر میشود  ;مقدار رفرنس موقعیت 

 65535- 0: دامنه نمایش
/  ● 

P18.05 

MSB  
فیدبک 

 موقعیت

 بعد از استاپ شدن مقدارش صفر میشود  ;مقدار فیدبک موقعیت 

 30000-0محدوده: 
/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P18.06 
LSB    فیدبک

 موقعیت

 بعد از استاپ شدن مقدارش صفر میشود  ;مقدار فیدبک موقعیت 

 30000-0محدوده: 
/  ● 

P18.07 
انحراف  

 موقعیت

 انحراف بین موقعیت رفرنس و موقعیت جاری واقعی 

  32767 – 32768-: دامنه نمایش
/  ● 

P18.08 
رفرنس 

 موقعیت

 پ است.هنگامیکه اسپیندل استا Zرفرنس موقعیت پالس 

 32767 – 32768-: دامنه نمایش
  ● 

P18.09 

موقعیت 

تنظیمی  

جاری 

 اسپیندل 

 پ است موقعیت جاری اسپیندل زمانیکه اسپیندل استا 

 359.99  تا   0دامنه نمایش: 
  ● 

P18.10 
موقعیت جاری 

 اسپیندل 
 موقعیت جاری اسپیندل در جهتی که استاپ شده است

 65535  تا   0دامنه نمایش: 
/  ● 

P18.11  جهت پالسZ 

هنگامیکه اسپیندل استاپ است. در وضعیت استاپ جهت راست و   Zنمایش جهت پاس 

  ABیا فاز  Zچپ ممکن است در چند پالس اشتباه باشد ولی بعد از تنظیم جهت پالس 

 انکودر یکسان خواهد شد. عدد صفر بیانگر راست گرد و عدد یک بیانگر چپ گرد است.

/  ● 

P18.12  زاویه پالسZ  359.99تا   0 دامنه نمایش  ;رزرو   ● 

P18.13 
زمان فالت 

 Zپالس 
 ●   65535تا   0 دامنه نمایش  ;رزرو 

P18.14 

MSB 
شمارش پالس  

 انکودر 

 بعد از روشن شدن دستگاه،  تعداد پالسها بصورت پیوسته شمارش خواهد شد. 

 65535تا   0 دامنه نمایش 
  ● 

P18.15 
LSB  شمارش

 پالس انکودر 

 بعد از روشن شدن دستگاه،  تعداد پالسها بصورت پیوسته شمارش خواهد شد. 

 65535تا   0 دامنه نمایش 
  ● 

P18.16  متغیر یدکی 
فرکانس پالس به تنظیم فرکانس تبدیل می شود و بعنوان مد سرعت پالسی یا مد موقعیت پالسی  

 65535تا   0 دامنه نمایش    ;نگهداری می شود.
  ● 

P18.17 
فرکانس 

 فرمان پالسی 

به فرکانس کنترل تبدیل گشته و این فرکانس جهت استفاده در مد  B2و  A2فرکانس فرمان پالس  

 سرعت پالسی و مد موقعیت پالسی قابل استفاده درایو خواهد بود. 

 400.0Hzتا   0.0 دامنه نمایش   
  ● 

P18.18 
فیدبک فرمان 

 پالسی 
 ●  0.0Hz ( 400.0Hz~0.0فرکانس خروجی رگولاتور موقعیت در مد کنترل موقعیت )دامنه نمایش: 

P18.19 

خروجی  

رگولاتور  

 موقعیت

 ( 1024~0فرکانس خروجی رگولاتور موقعیت درمد کنترل موقعیت) شمارش مبدل چرخشی 
 0~1024 , 0.00~400.00Hz  

0.00H
z  ● 

P18.20 

شمارش پالس  

در موقعیت 

 چرخشی 
 ●  0 (65535~0زاویه موقعیت مغناطیسی در مختصات چرخشی )دامنه نمایش: 

P18.21 

 زاویه در  

موقعیت 

 چرخشی 
 ●  0.00 (  359.99~0.00موقعیت جاری  قطب مغناطیسی )دامنه نمایش :
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P18.22  0.00  359.99تا   0دامنه نمایش :  زاویه قطب  ● 

P18.23 

State 
control 
word3 

 ●  0  65535 تا  0دامنه نمایش : 

P18.24 

MSB  
شمارش  

  رفرنس پالس

بعد از روشن شدن درایو این شمارش بطور پیوست با تغییر موقعیت شفت موتور انجام  

 65535 تا  0دامنه نمایش :  میشود.
0  ● 

P18.25 
LSB   شمارش

 رفرنس پالس 

تغییر موقعیت شفت موتور انجام  بعد از روشن شدن درایو این شمارش بطور پیوست با 

 65535 تا  0دامنه نمایش :  میشود.
0  ● 

P18.26 

گشتاور  

جبران ساز  

 اینرسی 

 ●  %0.0 %100.00_100.00-دامنه نمایش:گشتاور  جبران ساز  اینرسی. 

P18.27 
گشتاور جبران  

 ساز اصطکاک 
 ●  %0.0 %100.00_100.00-دامنه نمایش:  گشتاور جبران ساز اصطکاک.

P18.28 
نسبت درایو 

 اسپیندل 
 ●  0.000 (65.535 تا  0دامنه نمایش : نسبت تبدیل شفت انکودر به اسپیندل.) 

P18.30 0 65535 تا  0دامنه نمایش :  جفت قطب  ● 

 : انکودر   P20گروه   -10-18

P20.00  نوع انکودر 

 (  Incremental: انکودر پالسی افزاینده )0

 ABZUVW: انکودر 1

 (  Resolver: انکودر رزولور ) 2

   CDبدون  Sin/Cos: انکودر 3

 CDبا  Sin/Cos: انکودر 4

0 ◎ 

P20.01 
تعداد پالس  

 انکودر  
 ◎ 1024 60000 - 0تعداد پالس های که انکودر یک دور می چرخد . دامنه تنظیم : 

P20.02  جهت انکودر 

 0x000 ~ 0x111دامنه تنظیم : 

 : برعکس این توالی 1  ;: همین توالی AB ;  0: جهت پالس یکان دامنه تنظیم

گزارش میشود   ”ENC1D“ویا خطای برعکس بودن توالی  ”ENC1O“زمانیکه انکودر خطای قطع 

 بایستی با این پارامتر توالی را برعکس کرد. 

 تنظیمی نیاز نیست    ;: برعکس1  ;: هم جهتZ ; 0: جهت پالس دهگان دامنه تنظیم

 این تنظیم معمولا هنگامیکه اسپیندل در توقف است و نیاز به دو جهت حرکت است استفاده میشود. 

هنگامیکه     ;: برعکس1  ;: هم جهت0 ;: جهت سیگنال قطب مغناطیسی صدگان دامنه تنظیم

( انجام میدهید و با موفقیت اجرا  P20.11=3یا   P20.11=1شناسایی موقعیت قطب مغناطیسی ) 

 شود جهت سیگنال قطب بطور اتوماتیک تنظیم میگردد 

 ◎ 

P20.03 

زمان تشخیص 

قطعی  

 سیگنال 

 ○  100.0s  1.0s – 0.0در مدت این زمان ، قطعی سیگنال انکودر تشخیص داده میشود. دامنه تنظیم : 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P20.04 

زمان تشخیص 

خطای جهت 

 انکودر 

 – 0.0در مدت این زمان ، خطای برعکس بودن سیگنال انکودر تشخیص داده میشود. دامنه تنظیم : 

100.0s  
1.0s  ○ 

P20.05 
زمان  

 فیلترینگ 

 ( 0x " دهگان "  "یکان")   0x00 ~ 0x99دامنه تنظیم: 

 125us -2^(0*(9: زمان فیلتر در سرعت های پایین متناظر با رابطه یکان دامنه تنظیم

 125us-2^(0*(9: زمان فیلتر در سرعت های بالا متناظر با رابطه دهگان دامنه تنظیم
0x33  ○ 

P20.06 
نسبت سرعت 

 موتور و انکودر

با این  به هنگامیکه انکودر روی شفت اصلی موتور نصب نشده استف این نسبت یک نمی باشد و 

 . پارامتر آنرا تنظیم نمایید

 65.535 – 0.001دامنه تنظیم : 
1.000  ○ 

P20.07 

پارامترهای  

تنظیم موتور  

 سنکرون 

    0x0000 ~ 0xFFFFدامنه تنظیم: 

Bit0 فعال کردن تصحیح پالس :Z  کالیبره کردن پالس(Z ) 

Bit1کالیبره کردن زاویه انکودر(  : فعال کردن تصحیح زاویه انکودر( 

Bit2 فعال کردن تشخیص سرعت :SVC   

Bit3 رزولور سرعت  اندازه گیری : مد 

Bit4 مدهای ستاندن پالس :Z  (Z pulse capture mode ) 

Bit12  سیگنال تشخیص پالس :Z   

0x000
3  ○ 

P20.08 

فعال کردن  

تشخیص 

 Zقطعی پالس 

 : فعال سازی تشخیص  1     ;: غیر فعال   Z ; 0یکان دامنه تنظیم:  پالس 

 ایجاد میگردد.  ”ENC1Z“از درایو خطای  Zبا فعال کردن این پارامتر قطع شدن پالس 

به جهت جلوگیری از خطای استاپ کردن و یا از دست دادن کنترل هنگامیکه  Zتشخیص پالس 

 سنکرون استفاده میشود ضروری است. جهت موتورهای   Incrementalانکودر 

 : فعال 1  ;: غیر فعال 0  ;) موتور سنکرون(  UVWدهگان دامنه تنظیم:  پالس 

0x10  ○ 

P20.09 
زاویه اولیه  

 Zپالس 
 ○  0.00 از موقعیت قطب مغناطیسی   Z این زاویه نسبی موقعیت  

P20.10 

زاویه اولیه  

قطب  

 مغناطیسی 

 ○  0.00 انکودر به موقعیت مغناطیسی موتور است این زاویه نسبی موقعیت 

P20.11 

شناسایی زاویه  

اولیه قطب 

 مغناطیسی 

را نشان میدهد  وبا فشردن  “-RUN-“با تنظیم این پارامتر به مقدار یک و یا دو سیستم کاراکتر 

زاویه های   رانشان میدهد  “-END-“شروع به شناسایی میکند و نهایتا کاراکتر  ”RUN“شاسی 

ذخیره میگردند. دقیق ترین حالت جدا کردن  P20.10و  P20.09شناسایی شده در پارامترهای 

کوپلینگ موتور از بار میباشد تا این زاویه اولیه قطب مغناطیسی از طریق اتوتیون چرخشی  

(P20.11=1) دد. شناسایی گر 

 : اتوتیون با بار ) ممکن است موتور بچرخد( 2  ;: اتوتیون چرخشی 1   ;: غیر فعال 0

0 ◎ 

P20.12 

فیلترینگ 

پهنای پالس  

 انکودر 

 ○  20.0us    0.5us~0.0 دامنه تنظیم :

P20.13 

فعال کردن  

بهینه سازی 

 سرعت

 : غیر فعال 0

 ◎ 0 : فعال 1

 : تابع تنظیم موقعیت P21گروه  -10-19
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P21.00 
تنظیمات پایه 

 تابع موقعیت  

 0x00~0x21دامنه تنظیم : 

 : مد کنترل موقعیت فقط در وضعیت مد کنترل برداری حلقه بسته کار میکند.  یکان دامنه تنظیم

 مدهای کنترل سرعت و کنترل موقعیت میتواند توسط ترمینال بیکدیگر سوئیچ شوند 

 : مد موقعیت یابی 1   ;: مد کنترل سرعت 0 

 : کانال تعیین موقعیت  دهگان دامنه تنظیم

  B2و   A2: رشته پالس از طریق ترمینال های کنترل  0

و    P21.11با ضرایب  P21.17: کانال موقعیت بصورت دیجیتال تعریف شده و از طریق پارامتر  1

P21.12   و تعیین مدهای دیجیتال توسط پارامترP21.16  .تنظیم میگردد 

  S8: موقعیت یابی از طریق سوئیچ فتو الکتریک: بعد از دریافت سیگنال از طریق ورودی دیجیتال  2

 ( در موقعیت 43)تنظیم فانکشن شماره 

 : منبع فیدبک تابع موقعیت : رزرو گان دامنه تنظیمصد

 (Servoمد سروو )  : گان دامنه تنظیمهزار

Bit0 : 0: مد انحراف موقعیت :Unbiased  ;   1 :Biased   

Bit1 فعال سازی :Servo  :0 ) 1   ;: غیر فعال ) فعال از طریق ترمینال ( فعال :Enable) 

فعال است    Servoهنگامیکه در مد مکان یابی  رشته پالس و یا مد مکان یابی اسپیندل هستیم ، مد 

و یافرمان  RUN/Right، بایستی فرمان  Servoولی اگر این مد فعال نباشد جهت کاردر مد 

RUN/Left   .جهت چرخش موتور صادر گردد 

Bit2 :  1 ;: ابتدا استاپ شود و سپس سوئیچ گردد 0   ;تعویض مد کنترل سرعت با کنترل موقعیت  :

 . بصورت مستقیم سوئیچ گردد

  ○ 

P21.01 

تنظیمات  

فرمان مد  

 رشته پالس 

   0x0000 ~ 0x3133دامنه تنظیم : 

 مد های رشته پالس:   : یکان دامنه تنظیم

 ( Bجلوتر از   A) A/B: پالس 0

1:  A  پالس وB علامت 

2 :A   پالس مثبت 

3 :A  پالس منفی 

 تنظیم جهت پالس : دهگان دامنه تنظیم

Bit0 تنظیمات جهت : 

0 :Forward ; 1 : Reverse  

Bit1 تعیین با جهت اعمالی : 

 : فعال 1  ;: غیر فعال 0

 انتخاب پالس و جهت  :گان دامنه تنظیمصد

 : ضریب دهی به فرکانس 1   ;: بدون ضریب دهی به فرکانس  0

 کنترل پالس : گان دامنه تنظیمهزار

Bit0   حرکتی : فیلترینگ معدل 1 ; : فیلتر داخلی 0  ;: انتخاب نوع فیلترینگ 

Bit1   جلوگیری از :Overspeed ;  0  فعال1  ;: غیر فعال : 

  ○ 

P21.02 

گین تناسبی  

کنترل    1

 موقعیت

دو پارامتر گین تناسبی در مد کنترل موقعیت با نقطه شیفت براساس سرعت یا گشتاور که با پارامتر 

P21.04  .تعیین میگردد 

 P21.03در حالت استاپ اسپیندل گین بصورت اتوماتیک سوئیچ  میشود . در حالت دینامیک پارامتر  

 عمل خواهد کرد  P21.02اعمال میشود اما در مد قفل پارامتر 

 400.0 -0.0نه تنظیم : دام 

20.0  ○ 

P21.03 
گین 

 2تناسبی
30.0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

کنترل  

   موقعیت

P21.04 

آستانه شیفت 

گین تناسبی  

کنترل  

 موقعیت

آستانه شیفت براساس نوع انتخاب این پارامتر است و در صورت انتخاب گشتاور، این آستانه مقدار  

 P21.06آین آستانه مقدار سرعت پارامتر  بوده و در صورت انتخاب سرعت،  P21.05گشتاور پارامتر 

 میباشد. 

 : رزرو  5-3   ;: شیفت بر اساس سرعت  2 ;: شیفت بر اساس گشتاور 1  ;: بدون شیفت  0

0  ○ 

P21.05 
شیفت گین  

 گشتاور 
 ○  %10.0 %100.0 -0.0دامنه تنظیم :)گشتاور نامی (  

P21.06 
شیفت گین  

 سرعت
 ○  %10.0 %100.0 -0.0 دامنه تنظیم :)سرعت نامی(  

P21.07 

ضریب فیلتر 

نرم شیفت  

 گین

 ○  5  15- 0دامنه تنظیم:   ;ضریب فیلتر نرم شیفت گین

P21.08 

خروجی  

کنترلر  

 موقعیت

حد محدود سازی کنترلر موقعیت. اگر این حد صفر باشد کنترلر جهت مد گشتاور غیر معتبر خواهد  

 بود ولی جهت کنترل سرعت معتبر خواهد بود 

 (P00.03)%100.0 -0.0دامنه تنظیم : 
20.0%  ○ 

P21.09 
دامنه پایانی  

 یابی موقعیت 

سیگنال پایان انجام موقعیت یابی بعنوان خروجی بشرط آنکه انحراف موقعیت زیر این مقدار و زمان 

 ○  10 1000 - 0باشد. دامنه تنظیم :  P21.10 تمام شدن بالای پارامتر زمان

P21.10 
زمان شناسایی  

 موقعیت یابی 
ms 10.0 1000.0 – 0.0دامنه تنظیم : 

ms  ○ 

P21.11 

فرمان  ضریب 

موقعیت 

 )صورت کسر (

 این ضریب جهت جابجایی موقعیت بصورت دیجیتال تعریف می شود. 

 ○  1000 65535  تا   0:  تنظیمدامنه 

P21.12 

ضریب فرمان  

موقعیت 

 )مخرج کسر ( 

 این ضریب جهت جابجایی موقعیت بصورت دیجیتال تعریف می شود. 

 ○  1000 65535  تا   0:  تنظیمدامنه 

P21.13 
گین فیدبک 

 موقعیت

این پارامتر جهت رفرنس رشته پالس تنها هنگامیکه بعنوان کنترل موقعیت استفاده میشود کاربرد 

  %120.00-0.00:  تنظیمدامنه دارد.  
100.0

0%  ○ 

P21.14 

ضریب  

فیلترینگ 

فیدبک مد  

 رشته پالس 

 ثابت زمانی فیلتر در مد رشته پالس جهت کنترل موقعیت میباشد. 

 ○  3200.0ms 3.0ms – 0.0دامنه تنظیم:  

P21.15 

ضریب  

فیلترینگ 

رفرنس مد 

 رشته پالس 

 ○  3200.0ms 0.0ms – 0.0ضریب فیلترینگ فیدبک درمد رشته پالس. دامنه تنظیم: 

P21.16 

تنظیمات تابع 

موقعیت 

 دیجیتال 

 0x0000~0xFFFFدامنه تنظیم :

Bit0موقعیت مطلق )نقطه مبدا ( : 1 ;: موقعیت نسبی 0 ;: مد موقعیت یابی 

Bit1 لوپ بصورت اتوماتیک 1    ;: لوپ از ترمینال 0 ;: انتخاب لوپ موقعیت یابی : 

Bit2 تکراری 1  ;: پیوسته 0 ;: مد چرخشی : 

  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

Bit3 تنظیم دیجیتال :P21.17 ; 0 مد :Incremental  ;  1 مد :Position   

Bit4جستجو با هر بار 1  ; : یکبار جستجو0  ;: پیدا کردن موقعیت صفر :Run  

Bit5  تصحیح 0    ;: مد تصحیح مبدا:Real-time ; 1 تصحیح تکی : 

Bit6 معتبر در زمان 0  ;: انتخاب سیگنال کامل موقعیت یابی :hole time ; 1 همیشه معتبر : 

Bit7 معتبر 1  ;: نامعتبر 0  ;: انتخاب موقعیت یابی اول : 

Bit8 سیگنال سطح الکتریکی 1 ;: سیگنال پالسی 0 ;: انتخاب فعال سازی سیگنال موقعیت : 

Bit9 :تنظیم پارامتر  0: کانال تنظیم موقعیت :P21.17 ;  1  تنظیم :Profibus/CANopen 

P21.17 

رفرنس 

دیجیتال تابع  

   موقعیت

میباشد و موقعیت واقعی بصورت رابطه  این پارامتر تعیین کننده موقعیت  تنظیمی بصورت دیجیتال  

 زیر بیان میشود: 
Actual position = P21.17 * P21.11 / P21.12 

   65535~0دامنه تنظیم :  

  ○ 

P21.18 

تنظیم سرعت 

در تابع  

 موقعیت 

 تنظیم سرعت حرکت جهت موقعیت یابی  

 P21.19: پارامتر 0

 HDI:  ورودی پالس AI2 ;  3  :AI3 ;   4: ورودی AI1  ;  2: ورودی آنالوگ 1
  ○ 

P21.19 

تنظیم سرعت 

تابع موقعیت  

 یابی 

 انتخاب سرعت حرکت به موقعیت تنظیمی  

 ○   فرکانس حداکثر   %100.0تا  0.1 دامنه تنظیم: 

P21.20 

زمان شتاب  

افزایشی تابع  

 موقعیت

 در تابع موقعیت   ACC/DECتنظیم شتاب گیری 

  P00.03: از فرکانس صفر هرتز تا پارامتر  ACCدامنه تنظیم شتاب افزایشی 

 تا فرکانس صفر  P00.03: از فرکانس  DECدامنه تنظیم شتاب کاهشی 
  ○ 

P21.21 

زمان شتاب  

کاهشی تابع  

 موقعیت
  ○ 

P21.23 
سرعت 

 جستجو مبدا 
 ○    50.00Hz ~ 0.00   ;رزرو 

P21.24 
آفست  

 موقعیت مبدا 
 ○   64000 ~ 0      ;رزرو 

P21.25 

پالس   عرض

سیگنال اتمام  

 موقعیت یابی  

 عرض پالس سیگنال اتمام موقعیت یابی و استاپ اسپیندل 

 ○  60.000s 0~0.000دامنه تنظیم: 

P21.26 
تعداد پالس  

 سوپرپوزیشن 

)فعال کردن پالس سوپرپوزیشن(: با لبه  50تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره  (1

افزایش مییابد پالسها بر اساس نرخ   P21.26مثبت این ورودی تنظیم پالس به تعداد پارامتر  

 تنظیم پالس کانال را جبران مینمایند  P21.27تعیین شده پارامتر 

)پالس ها افزاینده باشند(: با فعال شدن   31بع عملکرد ترمینال شماره تعریف ورودی دیجیتال با تا (2

اضافه میگردند. توجه کنید با   P21.27این ترمینال  ،پالسها به پالس های کانل تنظیم با نرخ  

به مقدار واقعی سوپرپوزیشن کمی تغییر نماید. بطور مثال اگر   P05.11توجه به مقدار پارامتر 

P21.27  1.0مقدار/ms  باشد و ترمینال ورودی دیجیتالS5   (P5.05=31    با عرض)

0.5s  پالس میباشد.   500فعال شود مقدار پالس اضافه شده 

0  ○ 

P21.27 
نرخ پالس  

 سوپرپوزیشن 
8.0/m

s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

)پالس ها کاهنده باشند(: عملکرد این  32تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره   (3

 نفی میباشد. ورودی مشابه ورودی فوق با این اختلاف که شمارش تعداد پالس ها م 

)پالس تابع (: پالس این ورودی تنها به  28تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره  (4

 هنگام فعال بودن سوپر پوزیشن معتبر خواهد بود و بعد از آن نامعتبر میشود. 

 P21.26  :-9999~ 32767 :دامنه تنظیم

  P21.27 :0~3000.0/ms :دامنه تنظیم

P21.28 

زمان  
ACC/DEC  
بعد از غیر  

فعال شدن  

 پالس  

 .    Prohibitionبعد از پالس  ACC/DECزمان  

 ○  P21.27 :0.00~300.00s 0.5s :دامنه تنظیم

P21.29 

ثابت زمانی  

فیلتر سرعت ) 

مد سرعت 

 رشته پالس( 

باشد ثابت زمانی فیلتر رشته پالس هنگامیکه در مد سرعت قرار  P0.07=12و یا   P0.06=12وقتی 

 میگیرد و بعنوان  رفرنس سرعت میباشد. 
0~3200.0ms 

10.0
ms  ○ 

P21.30 

تنظیمات  
Tap 
 پیوسته   

 0x31~0دامنه تنظیم: 

 : انتخاب فعال سازییکان دامنه تنظیم

 (58: فعال شدن از طریق ترمینال )ورودی دیجیتال تابع عملکرد 0

 :فعال شدن داخلی 1

 آنالوگ  انتخاب ورودی :دامنه تنظیم دهگان

0  :AI3  ;   1  :AI1  ;   2  :AI2  ;     

0x00  ○ 

P21.31 

تبدیل  

گیربکس  

 الکترونیکی 

 ( قابل انتخاب است. 28از طریق ترمینال ورودی )تابع عملکرد شماره 

 ○  1000  65535~1دامنه تنظیم: 

P21.32 
ماکزیمم 

  400.00Hz~0.0دامنه  Tapفرکانس 
50.00

Hz  ○ 

P21.33  0 بدون استفاده  ○ 

P21.34 

عرض 

فیلترینگ 

 پالس 

 ○  20.0us 0.5us ~ 0.0دامنه 

 : تابع موقعیت اسپیندل  P22گروه  -10-20
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P22.00 

مد موقعیت  

(Position  )

 اسپیندل 

 0x0000~0xFFFFدامنه تنظیم : 

Bit0 ( فعال کردن :Enable مد ) موقعیت اسپیندل 

 : فعال 1  ;: غیر فعال 0

Bit1 انتخاب موقعیت صفر : 

 : ترمینال ورودی Z  ; 1: پالس ورودی 0

Bit2 جستجوی موقعیت صفر : 

 : هر زمان 1   ;: یکبار جستجو  0

Bit3 )فعال کردن تصحیح نقطه رفرنس )کالیبراسیون : 

 : فعال 1  ;: غیر فعال 0

Bit4 1: کنترل مد موقعیت   

 : به سمت نزدیکترین جهت1 ;ت جهت تنظیمی : به سم0

Bit5 2: کنترل مد موقعیت 

 : به سمت عقب1  ; : به سمت جلو 0

Bit6تصحیح صفر : 

 : پالس 1  ;: سطح الکتریکی 0

Bit7 )مد تصحیح )مد کالیبراسیون صفر : 

 : تصحیح جاری1  ;: اولین تصحیح 0

Bit8  رزرو : 

Bit9 انتخاب سیگنال : 

 : سیگنال پالس 1  ;: سیگنال سطح الکتریکی 0

Bit10 منبع پالس :Z 

 : از اسپیندل 1  ;: از موتور 0

Bit11~Bit15 رزرو : 

  

P22.01 

سرعت پله  

استاپ  

 اسپیندل 

10.00 سرعت کند اسپیندل جهت توقف 
Hz  ○ 

P22.02 
  DECشتاب 

 اسپیندل 
 رسد.  فرکانس ماکزیمم به صفر هرتز میاین شتاب کاهشی مقدار زمانی است که اسپیندل از 

  100.0sتا   0.0 محدوده تنظیم: 
3.0S 

 ○ 

P22.03 
موقعیت صفر  

 0اسپیندل  
چهار موقعیت صفر اسپیندل میتوان از طریق ورودیهای دیجیتال تعریف نمود دو فانکشن ترمینال 

تعریف فانکشن های ورودیهای   P05موقعیت را تنظیم کنند )گروه  4می توانند  47و  46شماره 

 دیجیتال(  

 39999تا  0دامنه تنظیم : 

0 
 ○ 

P22.04 
  موقعیت صفر

 1  اسپیندل
0 

 ○ 

P22.05 
موقعیت صفر  

 2اسپیندل  
0  ○ 

P22.06 
موقعیت صفر  

 3اسپیندل  
0  ○ 

P22.07 

  موقعیت

مقیاس زاویه  

 1ای 

  49و   48تعداد هفت موقعیت مقیاس زاویه ای توسط سه ترمینال ورودی دیجیتال با شماره عملکرد 

 قابل انتخاب است    50و 

 359.99تا  0.00دامنه تنظیم :
15.00  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار پیش 

 فرض 
مد 
 تنظیم 

P22.08 

موقعیت 

زاویه  مقیاس 

 2ای
30.00  ○ 

P22.09 

موقعیت 

  زاویهمقیاس 

 3 ای
45.00  ○ 

P22.10 

موقعیت 

  زاویهمقیاس 

 4 ای
60.00  ○ 

P22.11 

موقعیت 

  زاویهمقیاس 

 5 ای
90.00  ○ 

P22.12 

موقعیت 

زاویه  مقیاس 

 6ای

120.0
0  ○ 

P22.13 

موقعیت 

  زاویهمقیاس 

 7 ای

180.0
0  ○ 

P22.14 

نسبت درایو 

به    اسپیندل

 شفت محرک 

 این پارامتر جهت نسبت کاهش سرعت اسپیندل به شفت موتور تنظیم می شود 

 ○  1.000 30.000 – 0.000دامنه تنظیم: 

P22.15 
تنظیم نقطه  

 صفر اسپیندل 

این پارامتر جهت تعیین آفست صفر  اسپیندل بکار می رود اگر موقعیت صفر اسپیندل پارامتر  

P22.03  باشد موقعیت نهایی صفر جمع دو مقدارP22.03 .و این پارامتر است 

 39999 – 0.000دامنه تنظیم: 
  ○ 
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 اشکال یابی خطا ها در درایو  -11

هشدار   ی ها امیهمه پ نیشرح داده شده است. همچن فالتو مشاهده سابقه   فالت ها  ریست کردنفصل نحوه   نی در ا

 جنرال توضیح داده شده است.   ی و اقدامات اصلاح یاز جمله علت احتمال فالتو 

 علائم هشدار و فالت -11-1

  یرو  فالت  امیروشن است ، پ TRIPچراغ   ینشان داده شده است. وقت  در روی صفحه پانل LEDنشانگر توسط  فالت

فصل ، علت هشدار و   ن یدر ا  یاست. با استفاده از مرجع اطلاعات درایو  یعاد رینشان دهنده حالت غ شی صفحه نما

 . د یر یتماس بگ پرتوصنعت  شرکت صورت ، با   نی ا ری. در غکردو اصلاح  ییتوان شناسا  یرا م فالت

 ( RESETچگونگی ریست ) -11-2

قطع و وصل مجدد    ایو  تالیجید یورود  ق یاز طر و یا   STOP/RST د یصفحه کل  دیتوان با فشار دادن کل ی را م درایو 

 شود. ی تواند دوباره راه انداز ی برطرف شد ، موتور م بیع یکرد. وقت  برق شهر ریست

 تاریخچه فالت  -11-3

جهت عیب یابی درایو ، به کمیت های اندازه  کند.  یم رهیرا ذخ ر یاخ فالت شش P07.27 – P07.32 پارامتر 

هنگام  به   ویعملکرد درا که مبین  P07.56 )    تا  P07.33 (ایو،  گروه پارامترهای  نمایشگرگیری شده توسط در

 ، رجوع نمایید. میباشد خطا   سه نی بروز آخر

 دستور العمل های رفع اشکال در درایو -11-4

 :دی عمل کن ری به صورت ز  درایو فالت بعد از 

 . دیر یتماس بگ پرتوصنعت یصورت ، لطفاً با دفتر محل  نی ا  ریندارد. در غ ی مشکل دیکه صفحه کل دیکن یبررس. 1

شرایط وقوع خطا را با توجه به  کرده و   یرا بررس P07 پارامترهای اندازه گیری شده قبل از وقوع خطا در گروه   . 2

 پیغام خطایی که روی پانل آمده است آنالیز نمایید. 

در رفع خطاها استفاده میشوند عنوان کرده است و از آنها در رفع فالت   جداول ذیل راه حل هایی را که عموما . 3

 کمک بگیرید. 

 . شرایط وقوع خطا را از اپراتور ها پرس و جو کنید آنها میتوانند در بررسی دقیق تر خطا کمکتان کنند. 4

 

، نکات   درایو یکنند. قبل از کار رو یرا نگهدار درایو توانند  یم ط یفقط برق کاران واجد شرا

 .دی بخوان  یمن یا  یاطیرا در بخش اقدامات احت یمنیا
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از پشتیبانی خدمات  . اگر در صورت ریست کردن فالت، مجددا پیغام خطا تکرار شد بررسی بیشتری نمایید و 5

 تعمیرات کمک بگیرید. 

 کد فالت  نوع فالت  علت احتمالی  چه باید کرد

 د یده شیزمان شتاب را افزا •

 چک کنیدرا  هیتغذ واحد •

را   خروجی درایو یها میس •

و مطمئن شوید در  دیکن یبررس

خروجی درایو اتصال کوتاهی  

 دیده نمی شود.

 شفت موتور قفل نشده باشد •

 است  عیسر یلیشتاب خ •

 IGBTماژول  یخطا •

از   یناش عملکرد سو •

مغناطیسی وجود  داخلت

 دارد.

  به درایو یها میس اتصال •

  ن ی، اتصال زم  ستیخوب ن

 نشده است انجام  یبه درست

ترمز مکانیکی موتور آزاد  •

 نکرده است 

 U OUt1فاز  IGBT فالت
 V OUt2فاز  IGBT فالت

 W OUt3فاز   IGBT فالت

زمانهای شتاب افزاینده و یا  •

 کاهنده سرعت را زیاد نمایید.

 یشتریرا با توان ب  درایو •

 دیانتخاب کن

 آیا موتورکه  دیکن یبررس •

  ایاست به زمین کوتاه اتصال 

گردش موتور روی شفت آن  

 نیست.منظم 

 یرا بررس یخروج اتصالات •

 .دیکن

تداخل  ایکه آ دیکن یبررس •

ناشی از اتصال کوتاه ویا  ید یشد

سوئیچینگ شبکه در اطراف درایو 

 داشته است.وجود 

 پارامتر های توابع میتنظ •

مرتبط به جهت ایجاد  جریان 

 اضافی در موتور 

افزاینده و یا کاهنده  شتاب

 هستند عیسر یلیخ

کم   اریولتاژ شبکه بس •

 است

کم  یلیخ درایو قدرت •

 است

 ریغ ایگذرا است  بار •

 است  ی داشتهعیطب

و  است  داشته نیزم اتصال •

از دست دادن   یخروجدر ای

 به موتور داشته است  فاز 

  یخارج دیشد تداخل •

 وجود دارد 

فعال  ولتاژ اضافه  تظاحف •

 نبوده است 

 OC1 اضافه جریان به هنگام شتاب افزاینده 
 OC2 شتاب کاهنده هنگام به  انیاضافه جر

هنگام کار با سرعت اضافه جریان 

 ثابت
OC3 

 دیکن یرا بررس یتوان ورود •

 DECزمان  ایکه آ دیکن یبررس •

به   درایو ایکوتاه است  یلیبار خ

هنگام استارت ، موتور در حال 

به گردش در   چرخش را بایستی 

 آورد .

 یعیطب ریغ یولتاژ ورود •

و خارج از تولرانس   است

 استاندارد درایو است.

وجود   یادیز یانرژ فیدبک •

 دارد 

 ترمز وجود ندارد یاجزا •

 OV1 اضافه ولتاژ هنگام شتاب 
 OV2 هنگام کاهش شتاب ولتاژ اضافه 

 OV3 هنگام کار با سرعت ثابت  ولتاژاضافه 
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دینامیکی فعال  ترمز  پارامتر •

یونیت ترمز دینامیکی نیست و یا 

 خارجی نیاز میباشد.

پارامتر های توابع  میتنظ •

 دیکن یرا بررس مرتبط

 

بار دارای اینرسی زیاد   •

است و کاهش سرعت موجب  

برگشتی زیادی به انرژی 

 درایو میگردد 

ممکن است اتصالی ناقص  •

 در فازهای موتور وجود دارد 

ممکن است موتور در حال   •

حرکت در جهت چرخش  

 معکوس را میخواهد بگرداند

توان ورودی خط تغذیه را  •

 بررسی کنید

را  مرتبطپارامتر های  میتنظ •

 دیکن یبررس

 

 اریبس هیولتاژ منبع تغذ •

 کم است 

  فعالاضافه ولتاژ  اظتفح

 ست ین

 DC UVکاهش ولتاژ باس 

را  هیخط تغذ ورودی توان •

 دیکن یبررس

 میموتور را تنظ ینام انیجر •

 د یمجدد کن

چک کنید  و  دیکن یبار را بررس

موتور در دور مینیمم میتواند 

 براحتی بچرخد.

 اریبس هیولتاژ منبع تغذ •

 کم است 

موتور  میتنظ ینام انیجر •

 نادرست است

اجزای مکانیکی متصل به  

موتور ایجاد ممانعت در 

چرخش منظم موتور دارند یا 

بارمکانیکی بیش از حد 

شته  بزرگ باعث اضافه بار گ

 است.

 OL1 اضافه بار موتور

 د یده شیرا افزا ACC زمان •

از توقف از شروع مجدد  پس •

 د یکن یخوددار

 یرا بررس هیخط تغذ قدرت •

 دیکن

اگر در راه اندازی هستید  •

بایستی مشخصات درایو و بار و 

اتصالات قدرت درایو را دقیق 

 بررسی نمائید 

 است  عیسر یلیشتاب خ •

 اریبس هیمنبع تغذ ولتاژ •

 کم است 

 است  نیسنگ یلیخ بار •

 زیاد یلیموتور خ توان •

 است

اشکال در اتصالات قدرت   •

 درایو وجود دارد 

 

 OL2 درایو اضافه بار 

اضافه  بار و نقطه قبل از هشدار 

 دیکن یرا بررس بار

  نیی با توجه به مقدار تع درایو

 اضافه بارشده ، قبل از 

 دهد  یهشدار را گزارش م

 OL3 الکتریکیاضافه بار 

 توان ورودی را بررسی کنید •
،  R ینوسان ورود ایافت فاز 

S  ،T 
 SPI قطع فاز ورودی درایو 
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وضعیت اتصالات شبکه را چک 

 کنید

 دیکن یرا بررس یخروج عیتوز •

 د یکن یموتور و کابل را بررس

 U  ،V  ،W هایفاز خروجی

  یسه فاز بار نامتقارن جد ای)

 بار(

 SPO خروجی درایو قطع فاز در 

 دیکن زیفن را تم ایهوا  یمجرا •

 د یرا کاهش ده طیمح یدما

 ایهوا  یمجرا یگرفتگ •

 فن  یخراب

  ادیز یلیخ طیمح یدما •

 است

 است یطولان اضافه بار زمان

 OH1 اضافه دمای یکسوساز ورودی 

 IGBT OH2اضافه دمای 

 بررسی خطای خارجی 

اعلام خطای خارج از درایو از  

  یورود یترمینال هاطریق 

 Sxدیجیتال 

 EF خارجی  فالت

مناسب را   ارسال دیتانرخ  •

 د یکن میتنظ

 د یکن یرا بررس یاتصال ارتباط •

مناسب را  یارتباط آدرس •

 د یکن میتنظ

از کابل شیلدار زوج تابیده  •

را   استفاده کنید و فیزیک نصب 

از جهت اختلالات مغناطیسی 

 د یبهبود ببخش

تنظیمات نرخ دیتا و نوع   •

 فریم

 یکش میدر س خطا •

 دهد. یارتباطات رخ م

اشتباه  یارتباط آدرس •

 است

  یدر برقرار ید یشد تداخل

 ارتباط وجود دارد 

 CE ارتباطات  فالت

 یرا بررس ت خروجیاتصالا •

 دیکرده و دوباره وصل کن 

گیری  تعویض سنسور اندازه  •

 جریان ) هال سنسور(

  رییرا تغ ی پنل اصل کنترل •

 د یده

اتصال برد کنترل خوب   •

 ست ین

اشکال در سنسور هال   •

 جریانی 

اشکال در مسیر جریان به   •

 موتور

 

 ItE انیجر صیتشخ فالت

 د یده رییرا تغ درایو مدل •

را مطابق پلاک   ینام پارامتر •

 دیکن میموتور تنظ

کرده و   یموتور را خال بار •

 د یکن ییدوباره شناسا

کرده و   یموتور را بررس اتصال •

 .دیکن میپارامتر را تنظ

  ظرفیتموتور با  تیظرف •

 مطابقت ندارد  درایو

به  موتور  ینام پارامتر •

 د نشو ینم میتنظدرستی 

  نیب اختلاف مقادیر  •

خودکار پارامترها و  میتنظ

  ادی ز اریپارامتر استاندارد بس

 است

 خودکار  زمان اضافه •

 tE اتوتیون فالت
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که فرکانس حد   دیکن یبررس •

  یفرکانس نام 3/2 یبالا بالا

 باشد.

مجدد  میتنظ یبرا •

STOP/RST دیرا فشار ده. 

  رییرا تغ ی کنترل پنل اصل •

 د یده

کنترل نوشتن و   یخطا •

 خواندن پارامترها 

 EEPROMبه  بیآس •

 E²PROM EEP فالت

را چک  PIDسیگنال فیدبک  •

 کنید

را چک   PIDسیگنال منبع  •

 کنید

تنظیمات فیدبک را مجدد   •

 بازبینی کنید

 آفلاین است PIDفیدبک  •

دیده نمی   PIDفیدبک  •

 شود

 PID PIDEفیدبک  فالت

کرده و   یواحد ترمز را بررس •

را عوض  دیترمز جد مقاومت

 دیکن

 دیکن ادیمقاومت ترمز را ز •

با بخش سرویس درایو تماس   •

 بگیرید 

  بیآس ایمدار ترمز  یخراب •

 ترمز  مقاومت به  دنیرس

مقاومت ترمز  مقدار اهمی  •

 .  ستین یکاف یخارج

 bCE واحد ترمز  فالت

اتصال موتور   دیکن یبررس •

 ریخ ایاست  یعاد

سنسور اندازه گیری جریان )   •

Hall sensor   ) دیرا عوض کن 

  رییرا تغ ی پنل اصل کنترل •

 د یده

 یموتور را به درست یپارامترها  •

 د یکن میتنظ

  نیبا زم درایو یخروج •

 اتصال کوتاه دارد 

 انیجر صیمدار تشخ در •

 وجود دارد طا خ

با توان  موتور  یواقع توان

نامی موتور اختلاف زیادی 

 دارد.

 1زمین  فالت

 2زمین  فالت
ETH1 
ETH2 

  یعیکرده و از طب یبار را بررس •

 د یحاصل کن نانیبودن آن اطم

 شیرا افزا صیتشخ زمان •

 د یده

 یپارامترها  ایکه آ دیکن یبررس

 هستند  یعیکنترل طب

 ای نیاز حد سنگ شیبار ب

 متوقف شده است 
 dEu انحراف سرعت  فالت

را  دیصفحه کل یها میس •

 ییکرده و از خطا یبررس

 د یحاصل کن نانیاطم

و از   دیکن یرا بررس طیمح •

 د یکن یمنبع تداخل خوددار

صفحه  یمهایاتصال س •

 ست اخراب  ایخوب  دیکل

از    شیب دیصفحه کل میس •

است و تحت   یحد طولان

 STo پارامترتنظیم  فالت
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پارامترهای کنترل درست   •

 تنظیم نشده اند.

 یقرار م دیتداخل شد ریتأث

 ردیگ

پارامترهای اتو تیون  •

 درست تنظیم نشده اند

مدار در ارتباط   یخطا

  یو برد اصل دیصفحه کل

 وجود دارد 

از تامین کننده یا بخش سرویس  

و نگهداری بخواهید زمان را  

 تنظیم مجدد کند.

دستگاه   Runningزمان  •

به زمان تنظیمی کارخانه  

 رسیده است .

خطای اتمام زمان کارکرد )سرویس 

 دوره ای(
END 

سوکت و کابل ارتباطی پانل را  

 چک کنید.

 پانل را تعویض نمائید 

کابل ارتباطی بین پانل و 

 دستگاه بلند است  

خطای ارتباط بین کنترل و  

 پانل وجود دارد 

 PCE قطع ارتباط با پانل 

 ارتباط با پانل را چک کنید 

مجددا دیتاهای پانل را رفرش 

 کنید

 با بخش سرویس تماس بگیرید 

*ارتباط با پانل قطع شده 

 است

*سیم رابط تا پانل خیلی  

تداخل  بلند میباشد و 

مغناطیسی موجب قطع  

 ارتباط میگردد.

*داده های ذخیره شده در 

درایو منطبق با سیستم  

 کنترل نیست  

 DNE اشکال در بارگذاری پارامترها 

*فالت بی بارشدن موتور  فعال  

 است .

*بار مکانیکی از موتور جدا شده  

 است ) پاره شدن تسمه( 

*بارمکانیکی قطع شده و  

موتور آلارم بی بار شدن 

 فعال شده است.

 LL بی بار شدن موتور   فالت

 د یکن یرا بررس برق شبکه

*برق شبکه به ورودی 

دستگاه قطع شده و ولتاژ  

 کم میشود. DCباس 

 کم است  اریبس باسولتاژ  *

 PoFF ستم یخاموش شدن س

 تنظیمات مرتبط را چک کنید 

*آدرس ارتباط صحیح 

 نیست 

  GDS*اشکال در فایل 

متناظر تنظیم نشده  مقاومت 

 است

خطای ارتباط با  

PROFIBUS/CANopen 
E-DP 
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 *ارتباط را چک کنید 

(  Baud rate*نرخ انتقال داده )

 صحیح نیست 

 *ارتباط صحیح نیست

 ارتباط متوازن نیست
 CAN E-CANخطای ارتباط با 

 ارتباط با پانل را چک کنید.

 پانل را تعویض نمائید. 

با بخش سرویس تماس  

 بگیرید 
 

*ارتباط با پانل قطع شده  

 است 

*سیم رابط تا پانل خیلی  

بلند میباشد و تداخل  

مغناطیسی موجب قطع  

 ارتباط میگردد.
 

اشکال در بارگذاری پارامترها به  

 کیپد)پانل( 
UPE 

 ارتباط با پانل را چک کنید

مجددا دیتاهای پانل را رفرش  

 کنید

با بخش سرویس تماس  

 بگیرید 

*ارتباط با پانل قطع شده  

 است 

*سیم رابط تا پانل خیلی  

بلند میباشد و تداخل  

مغناطیسی موجب قطع  

 ارتباط میگردد.

*داده های ذخیره شده  

در درایو منطبق با  

 سیستم کنترل نیست  

اشکال در بارگذاری پارامترها  

 بداخل درایو 
DNE 

 سیم های انکودر را چک کنید
خطای دریافت سیگنال یا  

 اشکال سیم بندی 
 ENC1O خطای قطع ارتباط با انکودر 

جهت سیگنال انکودر را چک  

 کنید

سیگنال جهت انکودر با  

جهت چرخش موتور  

 همخوان نیست 

خطای برعکس بودن سیگنال  

انکودر نسبت به جهت چرخش  

 موتور

ENC1D 

 اشکال در سیم بندی 
دیده نمی     Zسیگنال 

 شود
 ENC1Z انکودر  Zقطعی پالس 

سیم بندی دمای موتور را  

 چک کنید 

 تابع سنسور دما نرمال نیست 

مقاومت تشخیص دما غیر  

 نرمال است 

موتور در شرایط نامساعد  

 کار میکند 

 OT خطای دمای بالای موتور 
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ورودی اضافه دمای موتور  

 معتبر است 

*فالت بی بارشدن موتور   

 فعال است .

*بار مکانیکی از موتور جدا  

 پاره شدن تسمه( شده است ) 

*بارمکانیکی قطع شده و  

آلارم بی بار شدن موتور  

 فعال شده است.

 LL بی بار شدن موتور   فالت

 د یکن یرا بررس برق شبکه

*برق شبکه به ورودی  

دستگاه قطع شده و ولتاژ  

 کم میشود. DCباس 

کم   اریبس باس ولتاژ  *

 است 

 PoFF ستمیخاموش شدن س

  ی نصب را بررس ی ها طیمح

 دیکن

  یبه درست  دیصفحه کل

 ستیمتصل ن 

و   د یصفحه کل ن یارتباط ب  ی خراب 

 ی صفحه کنترل اصل
 

 

 اشکالات جانبی نصب و راه اندازی درایو -11-5

 چه باید کرد علت احتمالی نوع اشکال 

 کنتاکتور تغذیه وصل نیست   • درایو روشن نمی شود

 فیوز ورودی سوخته است   •

 کنتاکتور تغذیه وصل نیست  •

 تغذیه سوئیچینگ درایو معیوب شده است •

 ارتباط پانل به برد کنترل متصل نیست •

ولتاژ تغذیه شبکه ورودی را اندازه  •

بود  درست  تغذیه  اگر  کنید  گیری 

است    LEDوچراغ   روشن  بالا  ولتاژ 

 اشکال یابی در درایو انجام شود 

 

درایو روشن میشود و خطایی 

نمی    Runدیده نمی شود ولی 

 شود

 از کانال صحیح صادر نمی شود    Runفرمان   •

 شاسی پانل خراب شده است  •

ترمینالهاست،  • طریق  از  فرمان  صورتیکه  در 

 ارتباط سیمی و مارکاژ ترمینال را چک کنید

را مجددا تنظیم   P00.01پارامتر  •

 کنید

 پانل را تعویض کنید•

چک    ولتاژ• را  ترمینال  روی  فرمان 

 کنید

  LEDمیشود و  Runدرایو 

نمایشگر روی پانل روشن میشود 

 ولی موتور حرکت نمی کند

 ارتباط سیگنال سرعت از درایو قطع است •

 کانال سرعت اشتباه تنظیم شده است •

و   P00.06پارامترهای   •

P00.07    وP00.09   چک را 

 کنید
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چرخش شفت موتور در دور 

بصورت پله ای میباشد. و  پایین  

با بالا بردن دور تریپ جریانی می  

 آید.

 گشتاور خروجی کافی نیست  •

 یکی از فازهای موتور قطع است ویا اشکال دارد •

 درایو درست انتخاب نشده است •

 

مد   • در  صورتیکه   SVPWMدر 

بوست   پارامتر  و  P04.01هستید 

P04.02 را تنظیم کنید 

برداری  • کنترل  مد  در  هستید اگر 

 موتور درست اتوتیون نشده است 

انتخاب  • درست  درایو  است  ممکن 

 نشده است 

بایستی • اگر موتور دست دوم است 

از درایو جدا شود و میگر زده شود تا 

حاصل  اطمینان  موتور  سلامتی  از 

 شود

لرزش و یا صدایی غیر طبیعی در 

 موتور شنیده میشود
 موتور بطور صحیح کوپله نشده است   •

 های صحیح موتور وارد نشده است پارامتر•

 درایو اتوتیون نشده است •

 نویز روی رفرنس سرعت وجود دارد •

 اشکال در بلبرینگ موتور است •

مد   • در  موتور  لرزش   SVPWMتنظیمات 

 انجام نشده است 

 مکانیک ماشین بازبینی شود  •

پارامتر های پلاک موتور را که در   •

 درایو وارد کرده اید بازبینی کنید 

 تو تیون نمایید مجددا ا•

با تغییر دور آرام نقطه لرزش و یا  •

 صدای موتور را پیدا کنید 

در صورت وجود لرزش در فرکانس  •

خاص از پارامتر پرش فرکانس گروه  

 هشتم پارامترها استفاده نمایید 

فن خنک کننده موتور اشکال دارد و یا در دور  • گرم شدن بیش از حد موتور 

 نقطه کار نمی تواند موتور را خنک کند

 موتور در دور پایین زیاد کار میکند •

 جریان سه فاز موتور یکسان نیستند  •

جریان درایو بالا تنظیم شده است موتور اضافه  •

 جریان دارد 

 فرکانس سوئیچینگ پایین است •

و  • است  نشده  تنظیم  درست  موتور   گشتاور 

 جریان اضافی میکشد

کم  • موتور  اتصال  جعبه  روی  در  موتور  ولتاژ 

 است  

های   • دور  در  کارکردن  جهت  به 

پایین نیاز به فن اضافی خنک کننده  

 پشت موتور میباشد 

نشده   • انجام  صحیح  بطور  اتوتیون 

 است

پارامترهای ولتاژ و فرکانس موتور  •

بر روی درایو بطور صحیح وارد نشده  

 اند

نشده  • انتخاب  صحیح  موتور  کابل 

 است

باضافه   • بار مکانیکی موتور  مجموع 

موتور   جهت  درایو  فرکانسی  تلفات 
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معمولا    ( میباشد.  زیاد  انتخابی 

ماکزیمم جریان موتور در بارمکانیکی 

کامل با توجه به تلفات فرکانسی نمی 

از   موتور    %90بایست  نامی  جریان 

 بیشتر باشد( 

محفظه نصب اینورتر بسته میباشد و کولینگ • نورترگرم شدن بیش از حد ای

 هوای خنک مناسب پیش بینی نشده است 

 جابجایی هوا توسط فن اینورتر انجام نمی شود  •

فضای بین تیغه های هیت سینک درایو از گرد  •

 و غبار پر شده است 

از  • بیش  اینورتر  محیط  درجه   40دمای 

 سانتیگراد میباشد

 زیاد میباشد فرکانس سوئیچینگ درایو •

را   • درایو  اطراف  محیط  کولینگ 

 مطابق با استاندارد نصب انجام دهید.

سرویس دوره ای جهت تخلیه گرد  •

و غبار داخل هیت سینک ها را انجام  

 دهید 

فرکانس سوئیچینگ درایو را پایین  •

 بیاورید ودر حد استاندارد بگذارید 

محیط  • در  کننده  خنک  تجهیزات 

 درایو پیش بینی کنید

 مغناطیسی در درایو   لتداخ

 

(  ره یو غ شیآزما زاتی، سنسورها ، تجه یشخص انهی، را PLCحساس ) یدستگاه ها اگر

با استفاده   دیتوان یروبرو هستند ، ممغناطیسی مشکل تداخل  کردن درایو Runهنگام 

 : دیکن یابی بیع ریز یاز روش ها

جدا کنیدو در دو حالت چک برد از  ایرا متصل  C3 لتر یفجامپر سیمی  دیکن ی. سع1

 رفته است. نیتداخل از ب ایآ کنید

 زاتیتجه ات ارتباط و گنالیو خطوط س ویخطوط برق درا ایکه آ دیکن ی. بررس2

در کنار هم در داکت ها و کانال ها رد شده اند. جهت جلوگیری از تداخل  حساس  

و استانداردها  مغناطیسی بین کابل های قدرت و کنترل طبق دستورالعمل کابل کشی

 فاصله گذاری کنید 

شود   یم ه ی، توصبرق مشترک تغذیه میشونداز شبکه  ویحساس و درا زاتی. اگر تجه3

 .دینصب کنایزوله در ورودی تغذیه تجهیزات حساس ترانسفورماتور 
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 بازرسی دوره ای  -12

  ه یدارد. در جدول فواصل توص ازین   یکم ار یبس  یو نگهدار ریبه تعم درایو مناسب ،   طیمح ک یدر صورت نصب در  

 .آورده شده است پرتوصنعتشده توسط   هیمعمول توص ینگهدار ی شده برا

 خش در حال بررسی ب ی مورد در حال بررس ی روش بررس ملاک و معیار 

 مطابق با راهنما 
تست با  و  زدید چشمیبا

 تجهیزات اندازه گیری 

را   طیدرجه حرارت ، رطوبت و لرزش مح

که  دیحاصل کن نانیو اطم دیکن یبررس

گرد و غبار ، گاز ، مه روغن و قطره آب  

 محیط اطراف وجود ندارد.

  زیچ ایابزار  چیه

وجود  یخطرناک

 ندارد 

 زدید چشمی با

  ایابزار  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

وجود  یگریو خطرناک د یخارج زیچ

 ندارد 

 با ولتمتر  یریاندازه گ مطابق با راهنما 
و مدار کنترل   یبودن مدار اصل نرمالاز 

 .دیحاصل کن نانیاطم
 ولتاژ 

ها به طور  کاراکتر

داده  شیمعمول نما

 شوند یم

 زدید چشمی با
  شیکه صفحه نما دیحاصل کن نانیاطم

 شفاف است  یبه اندازه کاف
 صفحه کلید 

 زدید چشمی با مطابق با راهنما 
ها   کاراکترکه  دیحاصل کن نانیاطم

 شوند یداده م شینما همگی

توجه: اگر رنگ  

مس   یبلوک ها

  نیکند ، به ا رییتغ

که   ستین یمعن

 دارند. یمشکل

 سفت بودن اتصالات 
ی  ها  چیکه پ دیحاصل کن نانیاطم

 محکم شده انداتصال کابل ها 

 بازدید عمومی 

مدار  

 اصلی 

 زدید چشمی با

گونه  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

  رییتغ ای ب ی، آس یاعوجاج ، ترک خوردگ

از حد و   شیاز گرم شدن ب یرنگ ناش

 وجود ندارد. قیشدن دستگاه و عا ریپ

 زدید چشمی با
گرد و  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 وجود ندارد یفیغبار و کث

 زدید چشمی با -

 رییتغ چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

ها در اثر گرم   یرنگ هاد رییتغ ایشکل 

سر سیم مسی   از حد وجود ندارد شیشدن ب

 زیر ترمینالها

 زدید چشمی با -

از  یا هیلا چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

روکش سیم ها در زیر ترمینال بسته  

 نشده باشد.

 زدید چشمی با -
  یبیآس چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 وارد نشده است 

آسانسوری  

نگهدارنده سیم 

در داخل 

 ترمینالها
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 کیاستات تیظرف

خازنهای الکترولیت 

برابر   ایبالاتر 

  Xیبامقدار اصل

 است.  0.85

 زدید چشمی با

گونه  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 یاو یرنگ ، ترک خوردگ ریی، تغ ینشت

 وجود ندارد ورم کردن در پوسته خازنها 

 یخازن ها 

 لتر یف

مدارات  

 جانبی 

زمان استفاده را با توجه  

 یو نگهدار ریبه تعم

  تیظرف ای دیبزن نیتخم

را اندازه  کیاستات

 .دیریبگ

سوپاپ  که  دیحاصل کن نانیاطم

پلاستیکی فشار شکن سر خازنها بیرون  

نیامده باشد و یا آثار بیرون ریختگی  

روغن عایق خازنها در بدنه آنها دیده 

 نشود.

را با ابزار اندازه   تیظرف

 .دیکن یریگ

را  کیاستات تیلزوم ، ظرفدر صورت 

 .دیکن یریاندازه گ

NA 
زدید  باو  یایبو بازدید

 چشمی

ترک  ای که آ دیحاصل کن نانیاطم

از حد  شیاز گرم شدن ب یناش خوردگی

 وجود دارد.
 مقاومت ها

  ٪10  ±مقاومت ها 

  استاندارد مقدار

 .هستند

باز   ای زدید چشمیبا

اندازه  کردن جهت 

 متر  یبا مولت یریگ

مقاومتی از ارتباط با مدار  دیمطمئن شو

 الکتریکی خود خارج نشده باشد

NA 
و  ییای، بو ییشنوا

 زدید چشمی با

لرزش ،  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

وجود ندارد  یعیرطبیغ ییسر و صدا و بو

، 

چوکها و  

 ترانسفورماتورها 

NA  بازدید شنوایی 
کار   هنگامکه  دیحاصل کن نانیاطم

کنتاکتورها و  .ریخ ای لرزش وجود دارد  یصدا

  یرله ها

 زدید چشمی با NA سیالکترومغناط

در  که کنتاکتور  دیحاصل کن نانیاطم

مکان نصبش و ارتباطات سیمی آن   

 محکم نصب شده اند.

NA  بستن 
و  چیپ چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 وجود ندارد.اتصال محکم نشده 

PCB  وردی و

 ها 

مدار  

 کنترل

NA 
زدید  باو  یایبو بازدید

 چشمی

بو و  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 در رنگ وجود ندارد. یرییتغ

NA زدید چشمی با 
بو و  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 در رنگ وجود ندارد. یرییتغ

NA 

زمان   ای زدید چشمیبا

استفاده را با توجه به  

  یاطلاعات نگهدار

 دیبزن نیتخم

سوختگی  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 و یا آسیب و یا ریزش مواد از خازنها

 وجود ندارد.

 دار یچرخش پا
  زدید چشمیباو  ییشنوا

 دیبا دست بچرخ ای

در فن ها  یعیرطبیصدا و لرزش غ ایآ

فن خنک   وجود دارد.

 کننده 

 سیستم 

خنک  

 کردن سفت  NA ساز 
چک کنید هیچ پیچ شل شده ای دیده 

 نشود
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NA 

زمان   ای زدید چشمیبا

استفاده را با توجه به  

  یاطلاعات نگهدار

 دیبزن نیتخم

رنگ  رییکه تغ دیحاصل کن نانیاطم

از حد وجود   شیاز گرم شدن ب یناش

 ندارد.

NA زدید چشمی با 

فن  دریچهکه در  دیحاصل کن نانیاطم

جسم خارجی گیر نکرده  خنک کننده ، 

 باشد و کاملا باز باشد 

 هیتهو یمجرا

 فن خنک کننده  -12-1

  ی و دما  درایو استفاده از    زان یبه م  یساعت کار است. طول عمر واقع   2500   درایوحداقل طول عمر فن خنک کننده  

 دارد. ی بستگ طیمح

 کرد.  دا ی( پدرایو  کار)ساعات  P07.14 ق یتوان از طر  یکار را م ساعات

کار    ند یفرا  ک ی قسمت مهم از    ک ی در    درایو کرد. اگر    ینیب   ش یفن پبلبرینگ    ی صدا  ش یتوان با افزا   ی فن را م  یخراب  

 میکند میتوانید با تعویض به موقع قبل از خرابی کامل آن ، از توقف کار جلوگیری بعمل آید) تعمیرات پیشگیرانه( 

 . زیر جهت تعویض فن دستگاه آورده شده است  دستورالعمل 

  AC هی و آن را از منبع تغذ دیرا متوقف کن درایو . 1

مدت زمان مشخص شده در   ی و حداقل برا د یجدا کن

 تا خازنهای داخلی آن خالی شوند  د یصبر کن درایو 

جدا   وی از قاب درا یگوشت  چی. نگهدارنده فن را با پ2

  یآن کم یز لبه جلو را ا ییو نگهدارنده فن لولا  کنید

 .دیبه سمت بالا بلند کن

 .دیشل کن رهی. کابل فن را از گ3

 .دی. کابل فن را جدا کن4

 .دیخارج کن گیره ها. نگهدارنده فن را از 5

 فن   تعویض. 6

معکوس   فوق را جهت نصب فن جدید بطور مراحل

نشان داده شده است   ر ی. همانطور که در ز دیکن  اجرا

در جهت مکش هوا از داخل جعبه  جهت باد فن را 

 درایو میباشد لطفا به شکل روبرو توجه کنید. 

 وصل کردن برق  . 7

 

 ( خازن هاReformingریفرم کردن ) -12-2

مطابق  آن  DCباس   ی خازن هااستفاده نشده باشد ودر انبار مانده باشد. بایستی   یمدت طولان  یبرا درایو اگر 

  درایو ال یکه در شماره سر  لیتحو  یاز داده ها ریغ دی تول خی از تار  یساز رهی زمان ذخ زیر ریفرم گردند. دستورالعمل

 شود. یمشخص شده است ، محاسبه م
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 روش عملکرد  زمان

 د یبدون شارژ کار کن سال 1کمتر از  ی ساز رهیزمان ذخ

 سال   2-1 ی ساز رهیزمان ذخ

کردن کنترل دور میبایست آنرا به مدت   Runقبل از 

(   Stopو در حالت استاپ )  دبرق وصل شو یکساعت به

 بماند. 

 سال   3-2 ی ساز رهیزمان ذخ

  تغذیه پیشنهادی زیر از  درایو خازنهای شارژ    یبرا

 د یاستفاده کن

 د یاعمال کن قهیدق 30را به مدت   نامی ولتاژ  25٪ •

 د یاعمال کن قهیدق 30را به مدت   نامی ولتاژ  50٪ •

 د یاعمال کن قهیدق 30را به مدت   نامی ولتاژ  75٪ •

 د یاعمال کن قه یدق 30را به مدت   نامی ولتاژ 100٪ •

 سال  3از  ش یب  ی ساز رهیزمان ذخ

  پیشنهادی زیر تغذیه از  درایو خازنهای شارژ    یبرا

 د یاستفاده کن

 د یساعت اعمال کن  2را به مدت   نامی ولتاژ  25٪ •

 د یساعت اعمال کن  2را به مدت   نامی ولتاژ  50٪ •

 د کنی اعمال ساعت   2 مدت  به   را  ٪75 یولتاژ نام •

 د کنی اعمال ساعت   2 مدت به   را  ٪100 یولتاژ نام •

 : درایوشارژ   منبع تغذیه ولتاژ متغیرجهتروش استفاده از 

ولت  و جریان   380میتوانید از یک منبع تغذیه ولتاژ متغیر تک فاز با ما کزیمم   380Vبا ولتاژ   ACجهت درایوهای  

2A  باس    یهمه خازن هااستفاده کنید. وجود یکسوساز در ورودی کنترل دورهاDC  کند. ولتاژ   یهمزمان شارژ مرا

رودی بدهید و بر اساس زمان بندی جدول شارژ ذکر شده ولتاژ را بالا ببرید تا  تک فاز را میتوانید به دو تا از فازهای و

را میتوانید توسط ولتمتر از روی ترمینالهای قدرت دستگاه    DCکل زمان توصیه شده را پوشش دهد. ولتاژ باس  

 قرائت نمایید. -   )   و +)ترمینال 

 :فازبصورت مستقیم از شبکه برق سه   درایوروش عملکرد شارژ  

در   اتیعمل نی است. ا  قهیدق 60، زمان شارژ حداقل   ه یمنبع تغذ  قی از طر DCخازن باس  میدر صورت شارژ مستق

  قرار گیرد.  هیفاز منبع تغذ   3 یدر مدارها ی به طور سر  دیو مقاومت با انجام میگردد بدون بار  ط یو شرا  یعیطب یدما

 متر(:  یلمی 5.5≤هر فاز  یمقاومت ها نی )فاصله ب 

  100Wلامپ رشته سیمی   از  ید توان  ی م در مسیر هر فاز قرار دهید البته یک کیلو اهم یکصد واتمقاومت مقدار 

 گردد.   فیضع  ای خاموش  لامپنور  ،در صورت استفاده ممکن است هنگام شارژ کنیدو توجه داشته باشید کهاستفاده 

 میدهد. شماتیک زیر نحوه اتصال درایو به شبکه را نشان 
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گرفتن  ده ی. ناددیو دنبال کن دی را بخوان یمنیا یها  اطیفصل احت یدستورالعمل ها

 شود. زاتیصدمه به تجه ایمرگ ،  ای یدستورالعمل ها ممکن است باعث صدمه جسم

 خازن های الکترولیتی  -12-3

تعویض   را  یتیالکترول ی باشد ، خازن هاساعت   35000از  ش یب  درایو در   یتیالکترول یاگر ساعات کار خازن ها

 .تعویض خازنها بایستی توسط خدمات سرویس درایو انجام پذیرد .نمایید

 کابل برق  -12-4

آچار کشی ترمینال های ورودی نیز از اهمیت خاصی در سرویس های دوره ای برخوردار است. قبل از آچارکشی به  

 موارد زیر توجه نمایید. 

جهت تخلیه  شده   نییحداقل زمان تع سپس به اندازه  کلید فیوز ورودی را قطع کنید.و  دیرا متوقف کن و ی. درا1

 . دیصبر کن  درایوخازنهای 

 و آچارکشی نمایید. ی. محکم بودن اتصالات کابل برق را بررس 2

 شبکه میباشد. برق  درایو آماده اتصال مجدد به . 3
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 پرتوکل ارتباطات  -13

  ویبا استفاده از پروتکل استاندارد مدباس و بصورت مستر اسل  الیارتباط سر  ی ان برقرارامک  VX7 یسر یوهایدرا

(Master-Slave  .را دارند ) 

  یکنترل یهافرمان نگ یتوریارتباط برقرار کرده و علاوه بر مان   ویبا درا   HMI ای  PLC وتر،یکامپ قیتواند از طر  یم کاربر

 را انجام دهد.   ویدرا  یهاپارامتر میتنظ زیو ن  وی درا ه یاول ماتیتنظ

 Modbusدستورالعمل مختصر برای پرتوکل  -13-1

با    .شودیک پروتکل نرم افزاری و زبان مشترک است که در کنترل کننده الکتریکی اعمال می MODBUS پروتکل

   RS485) فیزیکی مانندکانال انتقال سیگنال یا لایه ( تواند از طریق شبکه استفاده از این پروتکل، کنترل کننده می

های  های کنترل کننده سازندهو با استفاده از این استاندارد صنعتی، دستگاه دهای دیگر ارتباط برقرار کن با دستگاه

 .توانند به راحتی تحت نظارت به یک شبکه صنعتی متصل شوندمختلف می

 وجود دارد:   MODBUS دو حالت انتقال برای پروتکل

 ASCII حالت ❖

   .)واحدهای ترمینال از راه دور( RTU حالت ❖

ها باید پارامترهای ارتباطی یکسانی داشته باشند. این پارامترها نظیر نرخ  همه دستگاه، MODBUS در یک شبکه 

 باشند.(، بیت دیجیتال، بیت چک و بیت توقف میBaud-Rateسرعت انتقال داده ) 

به این    باشد،( میSlaveاسلیو )  ندینو چ( MASTERیک شبکه کنترلی شامل یک مستر )  MODBUS شبکه

 د.هستن MODBUS های یک شبکه یولکند و بقیه اسمعنی که فقط یک دستگاه به عنوان مستر کار می

 کاربرد درایو  -13-2

بهم   ی هامیزوج س  زیآن ن  یکیزی ف یهی و لا کنندیم تیتبع RTUاز حالت  MODBUSپروتکل  VX7  یهاوی در درا

 است.  RS485  دهیتاب 

13-2-1- RS485 
(  Aاز آنها به عنوان )+ یکی. کندیکار م half-duplexبه صورت   RS485 دهیبه هم تاب   میزوج س یرابط کاربر

  باشد یم A  ،+2V ~ +6V میس یسطح ولتاژ بر رو ،ی. به طور کلشودیم فی ( تعر B-با عنوان )  یگری شده و د ف یتعر

  تیکه به عنوان منطق ب  باشد یم B،  -2V ~ -6V میس  یشده و سطح ولتاژ بر رو یاب یارز  1 ت یکه به عنوان منطق ب 

 اند.شده  ینامگذار B  ،-485 میو س 485+  ویدرا  یکنترل یهانالیترم یبررو  A می. سگرددیم یاب یارز  0
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بوده که واحد   ه یثان  کی در  یارسال ی نریبا   تیتعداد ب  یارتباط مدباس به معن  کی( در  Buad-Rateارسال داده )  نرخ

  زی و تداخل نو عتری باشد، سرعت انتقال سر شترینرخ ب   نی . هرچه مقدار اباشدیم  bps (bits per second)آن  

  0.56با مشخصات  لددار یش دهیبهم تاب  ی هامیس جفتاز  شودیم شنهادیلذا پ  شودیم شتریآن ب  یبر رو یسیمغناط

با توجه به نرخ انتقال داده حداکثر    ری استفاده شود. در جدول ز یارتباط ی ها( به عنوان کابل24AWGمتر ) یلیم

 آمده است:  یفاصله ارتباط

 نرخ ارسال داده 
(Buad-Rate ) 

 حداکثر فاصله انتقال 
 نرخ ارسال داده 

(Buad-Rate ) 
 حداکثر فاصله انتقال 

 متر 800 9600 متر  1800 2400

 متر  600 19200 متر  1200 4800

را به    لدیش هی استفاده کرده و لا لددار یش  یاز کابل ها RS485ارتباط از راه دور  ی شود در هنگام برقرار  یم هیتوص

شود از مقاومت    یم هیکه تعداد دستگاه ها و مسافت کم است ، توص ی. در موارددیارت استفاده کن ی ها میعنوان س

 .کندیم  دایبهبود پ تا ید انتقالپرفورمنس  نصورتیکه در ا  د یاستفاده کن Ω 120 نالیترم

 : RTUحالت  -13-3

 : RTUساختار استاندارد فریم ارتباطی  -13-3-1

به    یومستر و اسل ین ب  یارتباط  ینگکد  یستمگردد، س یمتنظ MODBUSدر شبکه   RTUکنترلر به صورت اگر

 .یگرددم یینتع یرصورت ز 

 شروع    یتب   یک ❖

 یم  یمالشامل دو کاراکتر هگزادس  یتیب    8  یم و هر فر  A ~ F،    9  ~   0  یمال هگزادس  ینری، با  یت با  8  یا   7 ❖

 .یباشد( م CRCخطا ) یصتشخ یلدف  داده یمآخر هر فر یتباشد. لازم به ذکر است دو با

 ( .Parity) یتیپر  یاو  یتفرد چک ب  یا زوج    یتب   یک ❖

 Parityبدون    یانپا  یتدو ب  یاو  Parityبا   یان پا یتب   یک ❖

  ینکه ( هستند. با توجه به اCRCخطا )  یصتشخ یلد ف یدر شبکه مدباس دارا ی ارسال  یهاداده های یمهر کدام از فر

کمتر از   یبایست م یم هر فر یهافاصله داده ینو همچن  یت با    3.5حداقل  ید با   یبعد یم با فر ها یماز فر یکفاصله هر

به علت    CRCقدار نکند م یتذکر شده تبع ین قوان  یناز ا یک از هر   ی ارسال یهاداده یکهباشد، در صورت یت با  1.5

 یو درست یح صح  یرمقاد  ی موردنظر ارسال ی هاداده شودیموضوع سبب م ینکه ا  کندیم ییرتغ هایتبا   ییجابجا 

 .نداشته باشند
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 دباس وفرمت دیتا و فریم در م

 : RTU ساختار استاندارد فریم -13-3-2
Explanation Item 

T1-T2-T3-T4 (3.5 Bytes Of Transmission Time) Frame Header Start 
Communication Addr : 0~247(Decimal) (0 Is Broadcast Addr) Slave Addr Field 

Refer To The Below Table Function Code CMD 

2*N Bytes Of Data, This Part Is The Main Content Of Communication, But Also In 
Communication, The Core Of Data Exchange 

Data Field 
DATA (0) 

 … 
DATA (N-1) 

Test Value: Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) (16bit) 
CRC Check Low 
CRC Check Hi 

T1-T2-T3-T4 (3.5 Bytes Of Transmission Time) Frame End 

 

 :  Modbusفانکشن کد های پرتوکل  -13-3-3
Description Name Function code 

Read Data From Slave Station Multiple Registers 
(Parameter Setting Value) 

Read Multiple 
Registers 

03H 

Pre-Set Single Parameter To Register Write Single Register 06H 

Pre-Set Multiple Parameters To Registers 
Write Multiple 

Registers 
10H 

Checking The Communication And Various Internal Error 
Conditions 

Diagnostics 08H 
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 نمونه ساختار ارتباطی درایو  -13-3-4

 (  Function Code: 03Hآدرس حافظه درایو ) nخواندن مقادیر از   -13-3-4-1

 : ویبه درا   یارسال  میفر

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x03 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

Nr of registers 
1 Nr Of Registers High Byte 

1 Nr Of Registers Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x03H 1 Function Code 

2*n bytes 1 Number Of Bytes 

First Register Data 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

~ ~ ~ 

Nth Register Data 
1 Nth Register High Byte 

1 Nth Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 :گرددیم افتیدر  ریبا فرمت ز   ویاز درا  یبرگشت  میمعتبر نباشد فر  وی به درا  یارسال میکه فر  یدر صورت

Description Bytes Data 

0x83 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake Code 
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 ( Function Code: 06Hدرایو )نوشتن مقدار یک آدرس حافظه  -13-3-4-2

 فریم ارسالی به درایو: 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x06 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x06 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

 گردد:معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت میدر صورتی که فریم ارسالی به درایو 

Description Bytes Data 

0x86 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake code 
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 ( Function Code: 10H) ویحافظه درا یمقدار بررو نینوشتن چند -13-3-4-3

 درایو: فریم ارسالی به 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x10 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00 1 Nr Of Registers High Byte 

0x01~0x7B (1~123) 1 Nr Of Registers Low Byte 

Bytes qty is 2*N 1 Bytes Qty<2xN> 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

~ ~ ~ 

0x00~0xFF 
1 Nth Register High Byte 

1 Nth Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

  

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x10H 1 Function Code 

0x00~0x81 1 Starting Register Address High Byte 

0x00~0xFF 1 Starting Register Address Low Byte 

0x00 1 Nr Of Registers High Byte 

0x01~0x7B (1~123) 1 Nr Of Registers Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 گردد:در صورتی که فریم ارسالی به درایو معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت می

Description Bytes Data 

0x90 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake code 
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 ( Function Code: 08H) الیمودباس سر یابیخطا  -13-3-4-4

 به منظور انجام یکسری آزمایش برای بررسی سیستم ارتباطی مابین دراو و مستر خود و یا بررسی خطاهای داخلی و

 استفاده نمود.توان از این مد ارتباطی در پروتکل مودباس می

 فریم ارسالی به درایو: 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x08 1 Function Code 

Sub-Function Code Table 
1 Sub-Function Code High Byte 

1 Sub-Function Code Low Byte 

Nr of Data Content 
1 Data Content High Byte 

1 Data Content Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x08 1 Function Code 

Sub-Function Code Table 
1 Sub-Function Code High Byte 

1 Sub-Function Code Low Byte 

Nr of Data Content 
1 Data Content High Byte 

1 Data Content Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

برای این تابع در پروتکل مودباس تعریف شده است که در جدول ذیل تعداد محدودی    Sub-Functionتعداد پانزده  

 از آنها آورده شده است:
Sub-Function Name Sub-Function Code (HEX) 

Return Query Data 00 

Restart Communications Option 01 

Return Diagnostic Register 02 
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 (CRCفیلد تشخیص خطا ) -13-3-5

  یمیمورد نظر شامل فر   ی هاعلاوه بر داده و آدرس  یوترییکام  یهاستمیو س  ها ویدرا   یبه گذرگاه ارتباط  ی ارسال  م یفر

. شودیاضافه م  یاصل  میفر   یمحاسابه شده و به انتها  CRC  تمیخطا هستند که بر اساس الگاور  صیشخ  میبه نام فر 

 Slaveو ارسال آن به  Masterآن توسط    یپس از محاسابه.  باشدیم  ینریبا   تیشانزده ب   ا ی  تیشامل دو با   CRC  میفر

،  Slave   میو حاصل محاسابه را با فر   کند یاجرا م  یارسال  یها داده  یرا بر رو  تمیالگور   نی ا CRC   سه یارسال شده مقا  

 رخ داده است. یارسال   یهادر داده ییمعناست که خطا  نی دو مقدار به ا  رتی. در صورت مغا کندیم

 پردازش  تی به با تی با  یورود  یسپس رشته ردیگیقرار م  CRCدر   FFFF مالی هگزادساابتدا مقدار    تمیالگور   نی ا  در

 . گرددیمشخص م یینها   تی پس از پردازش با یینها  CRCمقدار   شده و

 :روال اجزای این عملیات در ذیل آورده شده است

 
Operation Step 

XOR Multinomial U = 0XA001 1 

CRC Register Initial Value V = 0XFFFF 2 

V And The First Byte (B0, Address Code) Are Coexisting In V, V = V XOR B0 3 

V Move One Bit To The Right 4 

If The Moveout Bit Is 1 Then V = V XOR U, Reach To The Seventh Step 5 

If The Moveout Bit Is 0 Then Reach To The Seventh Step 6 

Repeat The Fourth To The Sixth Steps, Complete 8 Moveout 7 

V And The Next Byte (B1, Function Code) Are Coexisting In V, V = V XOR B1 8 

Repeat The Steps 4~8, Till All The Bytes In The Data Packet Finish XOR And Shift 8 Times 9 

Register V Is CRC Checking, Attached To The End Of The Data Packet, Low Byte Before High Byte 
After 

10 

 

 نیز در زیر آورده شده است:  Cبه زبان برنامه نویسی   CRCکد تابع  
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 Function Codeکد خطای  -13-3-6

  Mistake Codeهای ذکر شده در بالا فریم ارسالی نامعتبری را ارسال کنند، یک  درصورتی که هر یک از فانکشن کد

 توان از جدول ذیل استفاده نمود. گردد. برای خطایابی این کد خطا میدر جواب ارسال می

Description Detail 
Mistake 

Code 

The Command From The Master Can Not Be Executed. The Reason May 
Be : 

• This Command Is Only For A New Version And This 

Version Can Not Realised . 

• Slave Is In A Fault State And Can Not Execute It . 

Illegal Command 01H 

Some Of The Operation Addresses Are Invalid Or Not Allowed Access. 
Illegal Data 

Address 
02H 

When there are invalid data in the message framed received by the 
slave . 

Note: This error code does not indicate the data value to write exceeds 
the range, but indicates the message frame is an illegal 

frame. 

Illegal Value 03H 

The Parameter Setting In Parameter Writing Is Invalid. For Example, The 
Function Input Terminal Can Not Be Set Repeatedly. 

Operation Failed 04H 

The Password Written To The Password Check Address Is Not The Same 
As The Password Set By P7.00 

Password Error 05H 

In The Frame Message Sent By The Upper Monitor, The Length Of The 
Digital Frame Is Incorrect Or The Counting Of The Crc Check Bit In Rtu Is 

Different From The Lower Monitor. 
Data Frame Error 06H 

It Only Happens In Write Command, The Reason May Be : 

• The Written Data Exceeds The Parameter Range . 

• The Parameter Should Not Be Modified Now . 

• The Terminal Has Already Been Used. 

Written Not 
Allowed 

07H 

The Modified Parameter In The Writing Of The Upper Monitor Can Not 
Be Modified During Running. 

The Parameter 
Can Not Be 

Changed During 
Running 

08H 

When The Upper Monitor Is Writing Or Reading And The User Password 
Is Set Without Password Unlocking, It Will Report That The System Is 

Locked. 

Password 
Protection 

09H 
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 آدرس های پارامتر های درایو  -13-4

  یپارامترها  است که مقدار آدرس  نی ا   ازمندیپروتکل مدباس توسط مستر ن   قی از طر   ویدرا   ی خواندن و نوشتن پارامترها

  .میکنیعمل م ل یطبق قانون ذ ی هاآدرس ن یبدست آوردن ا  یمنظور برا نی . بدمیمورد نظر را داشته باش

 قوانین آدرس پارامتر های درایو  -13-4-1

شده است. به عنوان   لیکم ارزش تشک ت یپر ارزش و با  تی کند و از دو جزء با ی را اشغال م تی با  2درس هر پارامتر آ

به عنوان    مالیبه صورت هگزادس یکه مقدار گروه پارامتر  گرددیم نییصورت تع نی بد  P05.06مثال آدرس پارامتر  

آدرس   یعنی. ردیگیکم ارزش قرار م تی به عنوان با مال یبه صورت هگزات دس  زین   رگروهی پر ارزش و پارامتر ز تیبا 

 . باشدیم  0A01Hبرابر با   P10.01آدرس پارامتر   ای و  0506Hمقدار  P05.06پارامتر 

از پارامترها   ی .  مقدار برخستندین  رییتغ ای کننده است که قابل خواندن  دی مختص تول ی پارامترها P29: گروه توجه

هستند. هنگام   ی از پارامترها فقط خواندن  ی و مقدار برخ ستندین   رییدر حالت در حال اجرا است، قابل تغ ویدرا یوقت

و نوع   ینسب  یواحد، دستورالعمل ها م،یمحدوده تنظ و،یبه درا   وطمرب  یاز جدول پارامتر ها  دی در پارامترها با رییتغ

 ها توجه شود. پارامتر

 آدرس های کنترلی درایو  -13-5

 با استفاده از ادرس های جدول ذیل درایو را کنترل کند و از وضعیت کار درایو مطلع گردد.  مستر می تواند

R/W 

characteristics 
Description 

Modbus Data-
Range 

Modbus 
Address 

Function 
Instruction 

R/W 

Forward Running 0001H 

2000H 
Communication Control 

Command 

Reverse Running 0002H 

Jog Forward 0003H 

Jog Reverse 0004H 

Stop 0005H 

Coast To Stop 

(Emergency stop) 
0006H 

Reset Fault 0007H 

Jog Stop 0008H 

R/W 
Communication Setting Frequency 

(Unit: 0.01Hz) 
0~Max Freq 2001H 

Communication Setting 
Value Command 

R/W 
PID Reference 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 2002H 

R/W 
PID Feedback 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 2003H 

Communication Setting 
Value Command 

R/W 

Torque Setting Value 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

-3000~3000 2004H 

R/W 

The Upper Limit Frequency Setting 
During Forward Rotation 

(Unit: 0.01Hz) 
0~Max Freq 2005H 

R/W 

The Upper Limit Frequency Setting 
During Reverse Rotation 

(Unit: 0.01Hz) 
0~Max Freq 2006H 

R/W 
The Upper Limit Torque Of Electro 

Motion Torque 
0~3000 2007H 
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(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

R/W 

The Upper Limit Torque Of The 
Braking Torque 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

0~3000 2008H 

R/W 

Reserved Bit3~15 

2009H 

0: Speed Control 
1: Torque Control 

Bit 2 

0: Motor 1 

1: Motor 2 
2: Motor 3 
3: Motor 4 

Bit 0~1 

R/W Virtual Input Terminal Command 0X000~0X1FF 200AH 

R/W Virtual Input Terminal Command 0X00~0X0F 200BH 

R/W 

Voltage Setting Value(Special For 
V/F Separation) 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

0~1000 200CH 

R/W 
AO Output Setting 1 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 200DH 

R/W 
AO Output Setting 2 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 200EH 

R 

Forward Running 0001H 

2100H SW 1 Of The Inverter 

Reverse Running 0002H 

Stop 0003H 

Fault 0004H 

P.OFF State 0005H 

R 

Reserved Bit 7~15 

2101H SW 2 Of The Inverter 

0: Keypad Control 
1: Terminal Control 

2: Commuincation Control 
Bit 5~6 

0: Pre-Alarm Without Overload 

1: Overload Pre-Alarm 
Bit 4 

0: Asynchronous Motor 

1: Synchronous Motor 
Bit 3 

0: Motor 1 

1: Motor 2 
2: Motor 3 
3: Motor 4 

Bit 1~2 

0: Bus Voltage Is Not Established 

1: Bus Voltage Is Established 
Bit 0 

R - 0.00Hz~P00.03 3000H Operation Frequency 

R - 0.00Hz~P00.03 3001H Setting Frequency 

R - 0~1200 V 3002H Bus Voltage 

R - 0~1200 V 3003H Output Voltage 

R - 0.0~5000.0 A 3004H Output Current 

R - 0~65535 RPM 3005H Operation Speed 

R - -300.0~300.0% 3006H Output Power 

R - 0~65535 RPM 3007H Output Torque 

R - -100.0%~100.0% 3008H Close Loop Setting 

R - -100.0%~100.0% 3009H Close Loop Feedback 

R - 0000~00FF 300AH Input I/O State 

R - 0000~00FF 300BH Output I/O State 

R - 0.00~10.00V 300CH AI 1 
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R - 0.00~10.00V 300DH AI 2 

R - 0.00~10.00V 300EH AI 3 

R - Reserved 300FH AI 4 

R - 0.00~50.00kHz 3010H 
Read High-Speed Pulse 1 

Input 

R - 0.00~50.00kHz 3011H 
Read High-Speed Pulse 2 

Input 

R - 0~15 3012H 
Read Current Step Of 
The Multi-Step Speed 

R - 0~65535 3013H External Length 

R - 0~65535 3014H External Counting Value 

R - 0~65535 3015H Torque Setting 

R 

No-Fault 0 

5000H Fault Code 

IGBT U Phase Protection (OUT1) 1 

IGBT V Phase Protection (OUT2) 2 

IGBT W Phase Protection (OUT3) 3 

OC1 4 

OC2 5 

OC3 6 

OV1 7 

OV2 8 

OV3 9 

UV 10 

Motor Overload (OL1) 11 

The Inverter Overload (OL2) 12 

Input Side Phase Loss (SPI) 13 

Output Side Phase Loss (SPO) 14 

Overheat Of The Rectifier Module 
(OH1) 

15 

Overheat Fault Of The Inverter 
Module (OH2) 

16 

External Fault (EF) 17 

485 Com Fault (CE) 18 

Current Detection Fault (ITE) 19 

Motor Autotune Fault (TE) 20 

EEPROM Operation Fault (EEP) 21 

Pid Response Offline Fault (PIDE) 22 

Brake Unit Fault (BCE) 23 

Running Time Arrival (END) 24 

Electrical Overload (OL3) 25 

Panel Com Fault (PCE) 26 

Parameter Uploading Fault (UPE) 27 

Parameter Downloading Fault 
(DNE) 

28 

Profibus Com Fault (E-DP) 29 

Ethernet Com Fault (E-NET) 30 

CANopen ComFault (E-CAN) 31 

Grounding Short Circuit Fault 1 
(ETH1) 

32 

Grounding Short Circuit Fault 2 
(ETH2) 

33 

Speed Deviation Fault (DEU) 34 

Maladjustment (STO) 35 

Undervoltage Fault (Ll) 36 

Encoder Offline Fault (ENC1O) 37 

Encoder Reverse Fault (ENC1D) 38 
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Encoder Pulse Z Offline Fault 
(ENC1Z) 

39 

Motor Overtemperature Fault (OT) 40 

 مثال هایی از خواندن و نوشتن  -13-6

 03 خواندن با استفاده از فانکشن کد -13-6-1

 خواندن یک رجیستر از حافظه  -13-6-1-1

را که در جدول بالا آورده   2100Hمقدار آدرس   د یبا   میمطلع شو ویدرا  یکار تی از وضع میبه عنوان مثال اگر بخواه

در حالت   وی است که درا نی مثال فرض بر ا  ن ی. )در ا میکنیعمل م لیکار به صورت ذ  نیا  ی. برامیشده است بخوان 

 حرکت به صورت چپگرد است( 

VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

03 Functional Code 03 Functional Code 

02 No of Bytes 21 High Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Of Data Number 00 Low Byte Of Parameters Address 

02 Low Byte Of Data Number 00 High Byte Of Number of Registers 

39 Low Byte Of CRC 01 Low Byte Of Number of Registers 

85 High Byte Of CRC 8E Low Byte Of CRC 

 36 High Byte Of CRC 

 از حافظه یمتوال ستریرج نیخواندن چند -13-6-1-2

  د یبا   میمطلع شو  S1~S4 یعنی ی ورود تالیجید  نالیترم 4شده  نییاز مقدار تع میاگر بخواه گری د یبه عنوان مثال

. میکنیعمل م لیکار به صورت ذ  ن یا  ی. برامیرا بخوان  P05.01~P05.04پارامتر  یهاشده آدرس رهیذخ ر یمقاد

 ست شده است(  ارمترها پ ن یا  یفرض برا شیپ ری است که مقاد   نی مثال فرض بر ا ن ی)در ا 

VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

03 Functional Code 03 Functional Code 

08 No of Bytes 05 High Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Of Data Number P05.01 01 Low Byte Of Parameters Address 

01 Low Byte Of Data Number P05.01 00 High Byte Of Number of Registers 

00 High Byte Of Data Number P05.02 04 Low Byte Of Number of Registers 

04 Low Byte Of Data Number P05.02 15 Low Byte Of CRC 

00 High Byte Of Data Number P05.03 05 High Byte Of CRC 

07 Low Byte Of Data Number P05.03 

 

00 High Byte Of Data Number P05.04 

00 Low Byte Of Data Number P05.04 

C5 Low Byte Of CRC 

16 High Byte Of CRC 
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 06 نوشتن با استفاده از فانکشن کد -13-6-2

 از حافظه  ستریرج  کی ینوشتن بررو -13-6-2-1

را   0001Hمقدار  دیبا   میبه حرکت درآور  ال یباس سر   قی را به صورت راستگرد از طر  ویدرا  میبه عنوان مثال اگر بخواه

  ن یمثال فرض بر ا  ن ی. )در امیکنیعمل م  لیکار به صورت ذ  ن یا  ی. برامیسی بنو  2000Hبا آدرس  یستریرج  یبررو

 ( م یاقرار داده Communicationرا در مد   وی است که کنترل درا

VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

06 Functional Code 06 Functional Code 

20 High Byte Of Parameters Address 20 High Byte Of Parameters Address 

00 Low Byte Of Parameters Address 00 Low Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Of Set Value 00 High Byte Of Value 

01 Low Byte Of Set Value 01 Low Byte Of Value 

43 Low Byte Of CRC 43 Low Byte Of CRC 

CA High Byte Of CRC CA High Byte Of CRC 

 10 نوشتن با استفاده از فانکشن کد -13-6-3

 از حافظه  یمتوال ستری رج نیچند ینوشتن بررو -13-6-3-1

  25.5فرکانس آن را به   نیو همچن میاز دستگاه را به صورت راستگرد به حرکت درآور  میبه عنوان مثال اگر بخواه

 ) 09F6Hرا با مقدار  2001Hست کرده و سپس آدرس   0001Hرا   2000Hمقدار آدرس  دی با میهرتز برسان 

25.50Hz ➔ 2550Decimal ➔ 09F6H ) مثال   ن ی. )در ا میکنیم عمل  لیکار به صورت ذ نی ا  ی. برامیپر کن

 .( میاقرار داده Communicationو  انتخاب کانال رفرنس فرکانس را در مد  ویاست که کنترل درا   نیفرض بر ا 
VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

10 Functional Code 10 Functional Code 

20 High Byte Of First Reg Add 2000H 20 High Byte Of Parameters Address 

00 Low Byte Of First Reg Add 2000H 00 Low Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Number Of Recorded Value 00 High Byte Of Number of Registers 

02 Low Byte Number Of Recorded Value 02 Low Byte Of Number of Registers 

4A Low Byte Of CRC 04 Number of Bytes 

08 High Byte Of CRC 00 High Byte Of Value 2000H 

 

01 Low Byte Of Value 2000H 

09 High Byte Of Value 2001H 

F6 Low Byte Of Value 2001H 

BD Low Byte Of CRC 

B8 High Byte Of CRC 
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 کنتاکتور در ورودی درایو : انتخاب فیوز و   1پیوست شماره  -14

ورودی درایو حتما میبایست فیوز قطع شونده یا کلید و فیوز گذارده شود تا به هنگام اتصال کوتاه از شبکه جدا گردد  

 .همچنین به هنگام تعمیرات دوره ای درایو ایمنی شخص سرویسکار تامین گردد

 

 مدل دستگاه 
 اتوماتیککلید فیوز یا کلید  (A)جریان ورودی 

(A) 

 ACکنتاکتور  

(A) High Low 

3AC 380V ±15% 

VX7-4K0-N-00 10 15 25 16 

VX7-5K5-N-00 15 20 25 16 

VX7-7K5-N-00 20 26 40 25 

VX7-11K0-N-00 26 35 63 32 

VX7-15K0-N-00 35 38 63 50 

VX7-18K5-N-00 38 46 100 63 

VX7-22K0-N-00 46 62 100 80 

VX7-30K0-N-00 62 76 125 95 

VX7-37K0-N-00 76 90 160 120 

VX7-45K0-N-00 90 105 200 135 

VX7-55K0-N-00 105 140 200 170 

VX7-75K0-N-00 140 160 250 230 

VX7-90K0-N-00 160 210 315 280 

VX7-110K0-N-00 210 240 400 315 

VX7-132K0-N-00 240 290 400 380 

VX7-160K0-N-00 290 330 630 450 

VX7-200K0-N-00 370 410 630 580 

VX7-250K0-N-00 460 500 800 700 

VX7-315K0-N-00 580 620 1200 900 

VX7-350K0-N-00 620 - 1280 960 

VX7-400K0-N-00 670 - 1380 1035 

VX7-500K0-N-00 835 - 1720 1290 
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 و یدرا یو خروج یچوک ها در ورود  یکیالکتر ی: انتخاب پارامتر ها 2شماره  وستیپ -15

 مدل
توان دستگاه  

(kW) 

 DC چوک خروجی  AC چوک ورودی  AC چوک

A)جریان
) 

اندوکتانس  

(mH) 
)جریان
A) 

اندوکتانس  

(mH) 
جریان

(A) 
اندوکتانس  

(mH) 

VX7-4K0-N-00 4.0/5.5 10 1.5 10 0.6 - - 

VX7-5K5-N-00 5.5/7.5 15 1.4 15 0.25 - - 

VX7-7K5-N-00 7.5/11 20 1 20 0.13 - - 

VX7-11K0-N-00 11/15 30 0.6 30 0.087 - - 

VX7-15K0-N-00 15/18.5 40 0.6 40 0.066 - - 

VX7-18K5-N-00 18.5/22 50 0.35 50 0.052 80 0.4 

VX7-22K0-N-00 22/30 60 0.28 60 0.045 80 0.4 

VX7-30K0-N-00 30/37 80 0.19 80 0.032 80 0.4 

VX7-37K0-N-00 37/45 90 0.19 90 0.03 110 0.25 

VX7-45K0-N-00 45/55 120 0.13 120 0.023 110 0.25 

VX7-55K0-N-00 55/75 150 0.11 150 0.019 110 0.25 

VX7-75K0-N-00 75/90 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX7-90K0-N-00 90/110 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX7-110K0-N-00 110/132 250 0.065 250 0.011 250 0.2 

VX7-132K0-N-00 132/160 290 0.065 290 0.011 326 0.215 

VX7-160K0-N-00 160/185 330 0.05 330 0.01 494 0.142 

VX7-200K0-N-00 200/220 400 0.044 400 0.008 494 0.142 

VX7-250K0-N-00 250/280 530 0.04 530 0.005 700 0.1 

VX7-315K0-N-00 315/350 660 0.025 660 0.004 800 0.08 

VX7-350K0-N-00 350 800 0.018 - -   

VX7-400K0-N-00 400 800 0.018 - -   

VX7-500K0-N-00 500 - - -    
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 : انتخاب مقاومت ترمز 3شماره  وستیپ -16

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

o  زمان درگیری میباشد   %10ترمز با  %100این جدول براساس شرایط 

o  380 درگیر شدن ترمز دینامیکی در سیستم سه فاز  ولتاژ آستانهV  ولت میباشد    700مقدار 

حداقل  

مقاومت  

ترمز  

(Ω ) 

 توان مصرفی مقاومت ترمز 
مقدار مقاومت  

  %100ترمز در 

 ( Ωگشتاور )

نوع واحد  

 ترمز
  %80 مدل دستگاه 

 ترمزگیری
50%  

 ترمزگیری
10%  

 ترمزگیری

80 4.8 3 0.6 122 

واحد  

ترمز  

 داخلی 

VX7-4K0-N-00 

60 6.6 4.1 0.75 89 VX7-5K5-N-00 

47 9 5.6 1.1 65 VX7-7K5-N-00 

31 13.2 8.3 1.7 44 VX7-11K0-N-00 

23 18 11 2 32 VX7-15K0-N-00 

19 22 14 3 27 VX7-18K5-N-00 

17 26 17 3 22 VX7-22K0-N-00 

17 36 23 5 17 VX7-30K0-N-00 

11.7 44 28 6 13 

واحد  

ترمز  

 خارجی 

VX7-37K0-N-00 

6.4 

54 34 7 10 VX7-45K0-N-00 

66 41 8 8 VX7-55K0-N-00 

90 56 11 6.5 VX7-75K0-N-00 

4.4 
108 68 14 5.4 VX7-90K0-N-00 

132 83 17 4.5 VX7-110K0-N-00 

3.2 158 99 20 3.7 VX7-132K0-N-00 

2.2 
192 120 24 3.1 VX7-160K0-N-00 

240 150 30 2.5 VX7-200K0-N-00 

1.8 300 188 38 2.0 VX7-250K0-N-00 

2.2x2 
189x2 118x2 24x2 3.2x2 VX7-315K0-N-00 

240x2 150x2 30x2 2.4x2 VX7-400K0-N-00 

1.8x2 300x2 186x2 38x2 2x2 VX7-500K0-N-00 
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 قدرت  ی : انتخاب سطح مقطع کابل ها4شماره  وستیپ -17

 مدل دستگاه 
 سطح مقطع کابل (A)جریان نامی دستگاه 

(mm2) 
 فریم 

High Low 

3AC 380V ±15% 

VX7-4K0-N-00 9 13 3*4+4 A 

VX7-5K5-N-00 13 17 3*4+4 A 

VX7-7K5-N-00 17 25 3*6+6 B 

VX7-11K0-N-00 25 32 3*6+6 B 

VX7-15K0-N-00 32 37 3*10+10 B 

VX7-18K5-N-00 37 45 3*10+10 C 

VX7-22K0-N-00 45 60 3*16+16 C 

VX7-30K0-N-00 60 75 3*25+16 C 

VX7-37K0-N-00 75 90 3*25+16 D 

VX7-45K0-N-00 90 110 3*35+16 D 

VX7-55K0-N-00 110 150 3*50+25 D 

VX7-75K0-N-00 150 176 3*70+35 E 

VX7-90K0-N-00 176 210 3*95+35 E 

VX7-110K0-N-00 210 250 2*(3*95+70) F 

VX7-132K0-N-00 250 300 2*(3*120+70) F 

VX7-160K0-N-00 300 340 2*(3*120+70) F 

VX7-200K0-N-00 380 415 2(3*150+120) G 

VX7-250K0-N-00 470 520 2*(3*185+70) G 

VX7-315K0-N-00 600 640 2*(3*240+120) G 

VX7-350K0-N-00 640 2*(3*240+120) H 

VX7-400K0-N-00 690 3*(3*185+70) H 

VX7-500K0-N-00 860 3*(3*185+70) H 

 

 M4 M5 M6 M8 M10 M12 سایز پیچ 
گشتاور سفت کردن  

(N.m ) 
1.2 ~1.5 2 ~2.5 3.5 ~3.8 

6 ~ 7 
 9 ~ 10 31~40 
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 و یانتخاب درا :5شماره  وستیپ -18

انتخاب درایو با توجه به نوع بار و شرایط محیطی و شرایط شبکه برق تغذیه و نوع شبکه کنترل آن وابسته میباشد  

 لذا جهت تامین نیازمندیهای انتخاب توان درایو به نکات ذیل توجه نمایید. 

 ظرفیت درایو  

ه گشتاور مورد نیاز بار مکانیکی انتخاب میگردد. لذا  و اضافموتور  یتوان نامولتاژ وو  یان درایو بر اساس جرظرفیت 

 موارد زیر را بایستی چک شود.

کنترل دورها ی ولتاژ پایین، در سه گروه ولتاژی سه   ولتاژ موتور تعیین کننده سری ولتاژی درایو ها میباشد معمولا ▪

 عرضه میشوند.  690VACو   400VACو   220VACفاز  

 ی بیش از جریان نامی موتور  بیشتر باشد.  جریان خروجی درایو همواره بایست ▪

 توان نامی درایو نیز همواره بالاتر و یا برابر با توان نامی موتور باشد.   ▪

با   ▪ نوع درایو  با گشتاور ثابت  بارهای  بار،  و جهت    %150ظرفیت اضافه بار درایو ها بصورت استاندارد جهت  اضافه 

اضافه بار انتخاب میگردد. در بارهای با اضافه گشتاور بالاتر در    %120~110بارهای با گشتاور ثابت نوع درایو با   

 اضافه بار نیاز دارند بایستی درایو بزرگتر انتخاب شود.  %250صنعت که تا 

درجه سانتیگراد باشد در غیر اینصورت به دستورالعمل کاهش توان درایو    40دمای محیط نصب درایو بایستی کمتر از  ▪

 وع نمایید. ناشی از اضافه دما رج 

مترارتفاع از سطح دریا عنوان گشته است در غیر اینصورت    1000ظرفیت درایو ها براساس نصب در محیط با ماکزیمم   ▪

 متر از سطح دریا رجوع نمایید.1000به دستورالعمل کاهش توان درایو ناشی از ارتفاع بالاتر از 

 باشد توان عبوری بیش از توان نامی موتور نباشد. DCدر صورتیکه تغذیه درایو از منبع تغذیه   ▪

 دستورالعمل کاهش توان 

 کاهش توان ناشی از درجه حرارت محیط:  ▪

  یانجر ، ,C…+50 °C° 40+محدوده دما  درجه سانتیگراد باشد و در  50دمای محیط نصب درایو ماکزیمم میتواند تا 

 درصد تضعیف در شکل زیر هم آمده است. . یابدمی کاهش  ٪1 یاضاف یگراددرجه سانت 1هر  ی برا  ینام یخروج
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 :ارتفاع توان به علت کاهش ▪

  یشکه ارتفاع ب   یکار کند. هنگام یتواند با توان نام ینشود، درایو م یشترمتر ب  1000که ارتفاع نصب درایو از  یهنگام

  ی. برایابدمی کاهش ٪1 توان نامی ،یشمتر افزا 100هر  یمتر است، برا 3000متر است اما کمتر از  1000از 

 .یدمراجعه کن یرمربوط به کاهش ارزش، به شکل ز یاتجزئ 

 

  5000. از درایو در ارتفاع بالاتر از یریدبا ما تماس بگ یمشاوره فن یمتر است برا 3000از   یشکه ارتفاع ب  یگامهن

 .یدنکن  فادهمتر است

 فرکانس حامل توان درایو ناشی از افزایش کاهش  ▪

مختلف  (  Carrier Frequency) مربوط به دامنه فرکانس حامل   مختلف توان، سطح VX7  یسر  یدرایوها یبرا

مقدار کارخانه  این از  یش اگر ب  ین کارخانه است، بنابرا پیش فرض درایو براساس فرکانس حامل  یاست. توان نام

اضافی نسبت به فرکانس تنظیمی پیش فرض  فرکانس حامل  بازای هر یک کیلو هرتز  درایو تنظیم نمایید بایستی 

 از توان نامی درایو کم نمایید. %10نه  کارخا
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 و یقدرت درا ستمیدر  س یجانب  زات یتجه :6شماره  وستیپ -19

سیستم ترمز دینامیکی و ترمز  ، موتور و بار،   سیستم حفاظتی ورودی درایوشامل درایو و  میتواند یک سیستم درایو 

ورودی و خروجی می باشد که برای نصب آنها باید استانداردهای مشخصی رعایت گردند. به   فیلترهای و مکانیکی 

کنترل کننده های دور موتور سه فاز  عامل ایجاد نویزهای الکترومغناطیسی و نیز هارمونیکهای جریانی   دلیل اینکه

 همیت بالایی دارد.بالا می باشند ، بنابراین رعایت اصول استاندارد در نصب و راه اندازی آنها ا
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 کلید فیوز 

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

برابر جریان نامی ورودی درایو می باشد و    2تا  1.5سه فاز مناسب انتخاب و در ورودی قرار داد. جریان فیوز معمولا 

 شود.  رجوع  1در ضمیمه برای انتخاب صحیح به جدول آن 

 کنتاکتور 

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

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

باشد باید جهت قطع و وصل برق ورودی از کنتاکتور استفاده نمود تا   دسترسی به کلید فیوز ورودی درایو مشکل

 بتوان از سیستم کنترل مرکزی فرمان قطع و وصل کنتاکتور را صادر نمود.

 ACچوک ورودی  

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

در ورودی ، درایو را در   AC چوکهارمونیک ایجاد شده بر روی شبکه برق ورودی کاهش یابد. همچنین استفاده از  

ترانس تغذیه بالا  نمایید در شبکه هایی که امپدانس توجه  برابر نوسانات ولتاژ و جریان های بالا محافظت می نماید.

آن پایین میباشد یعنی جریان اتصال کوتاه آنها بالاست  بایستی از چوک سه فاز در ورودی برق سه فاز درایو   دست 

 استفاده شود.

استفاده     2ضمیمه شماره از جدول مشخصات   DC چوکورودی و خروجی و نیز   AC)چوک(   چوک برای انتخاب 

 ردد.      گ

ها بر اساس مقادیر متناسب با توان دستگاهها پیشنهاد شده است و ممکن است  چوکتوجه : جدول مشخصات  

 های سازنده های مختلف کمی متفاوت باشد.چوک مشخصات 

 

 در درایوها به شرح ذیل می باشد: DCو  ACهای  چوکمزایای استفاده از چوک یا 

 .محافظت می کند های خط و اضافه ولتاژ  (surge)ولتاژ را در برابر نوساناتها،  درایو چوک •

 جریان و ولتاژ ورودی می شود.  THDباعث کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونیک •

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

 .را کاهش می دهد ورودی مقدار نویز فرکانس بالای تزریق شده به سیستم قدرت  •

 اعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو می شود.ب  •

 باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی می شود و از سوختن فیوزهای ورودی در زمانهای  •



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

197 

 

 جریان جلوگیری می شود. اسپایک

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

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

استفاده گردد تا باعث بهبود کارایی درایو و کاهش   چوک معمولا پیشنهاد می شود در ورودی درایوها حتما 

   نصب شده است     400kWدر ورودی درایو های بیش از  ACچوک هارمونیکهای مزاحم گردد. 

 

   DCفیلتر هارمونیک  

باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی و افزایش طول عمر درایو و خازنهای داخلی آن    DCهای   چوک

که در ورودی درایو نصب میشوند ضریب قدرت ورودی   ACاین چوک ها نسبت به چوک های  می شود.

در ورودی سه فاز حفاظت اضافه ولتاژ روی   ACدرایو را بیشتر بهبود می بخشند در مقابل چوک های 

 دیودهای یکسو ساز را تامین میکنند.

 ورودی EMCفیلتر  

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

نویز های فرکانس بالا     EMCفیلتر های  انتشار این امواج را کاهش داد. EMCمنفی بگذارد. می توان با نصب فیلتر 

ها بوده و ایجاد نویز های   IGBTسوئیچینگ سریع   هدایتی را کاهش میدهند. امواج فرکانس بالا در درایو ها ناشی از

این فیلترها را میتوان در ورودی  کاهش موثری در نویزهای الکترومغناطیسی دارد.  EMCفیلتر رادیویی میگردد. 

می توان از تجهیزات ایزوله برای سایر دستگاهها استفاده نمود. مانند تراسفورمر ایزوله یا  اینورترها نصب کرد و یا 

 .ی جانبیر فیلترها در ورودی دستگاههاسای 
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در درایو ها در   EMCمیباشد و همچنین استانداردهای مرتبط با  EMCملاحظاتی در ارتباط با   5ضمیمه شماره 

 آمده است. 6ضمیمه شماره 

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز  

و   PBدارای یونیت ترمز داخلی می باشند و مقاومت ترمز مستقیم به ترمینالهای 30kW اینورترهای تا 

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

 نصب مقاومت ترمز این انرژی تخلیه می شود.

اینورتر متصل شود.     (-)و  (+)ترمینالهای   به بالا باید یونیت ترمز خارجی به  30KWدر اینورترهای 

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

 باشد.  

 ملاحظه فرمایید.  3مقادیر مقاومت ترمز را در ضمیمه شماره 

 (du/dt)در خروجی درایو  ACفیلتر سه فاز  

در درایو های تا   40mزمانی استفاده می شود که فاصله موتور با اینورتر بیشتر از   AC  هایفیلتراین 

2.2kw    .متر میرسد. 200در درایو های توان متوسط این فاصله به  باشد 

قابل مقایسه می شود اضافه ولتاژ های بصورت پیک سوزنی  موتور نسبت به امپدانس کابل  امپدانسوقتی 

تور ایجاد شده که موجب تضعیف عایق موتور گشته و علاوه برآن  موج ولتاژ  در جعبه اتصال سیم پیچ مو

برگشتی ناشی از تغییر مقاومت مسیر در باکس موتور ایجاد شده و بازگشت آن به اینورتر با اسپایک  

 طبقه اینورتر میشود. IGBTتقویت شده بالاتر موجب سوختن 

موجب کاهش اسپایک ولتاژ روی سیم پیچ موتور   این فیلترها با توجه به جبران امپدانس خازنی خط 

 شده و از عایق موتور حفاظت می نماید.  

 خروجی EMCفیلتر 

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

   اینورتر استفاده می شود.
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 عنوان شده است. EMCضمیمه شماره هشت ملاحظاتی در ارتباط با 

 ( Groundingارت )   ستمیس  :7شماره  وستیپ -20

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

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

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

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

بدنه  ارت کردن سیستم برای دو ه ناخواسته ای که بر روی  ناشی از ولتاژهای  دف اصلی انجام می شود: اول ایمنی 

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

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

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

کار تجهیزات الکتریکی می شود. مخصوصاً درایوها که به خاطرانتشار امواج فرکانس بالا و الکترومغناطیسی می توانند  

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

 چشمگیری می یابند. 

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

 جداگانه به ارت وصل شوند.باید تمام قطعات فلزی به صورت مستقل و با کابلهای مسی 

 (PEاتصال ترمینال ارت درایو )  

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

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

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

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

 اتصال ارت موتور 

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

 جداگانه به ارت متصل شود. 
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  RFIارت فیلتر 

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

ایجاد می کنند، بنابراین حتماً باید بدنه آنها به ارت وصل شود. در غیر اینصورت نصب این فیلترها اثری نخواهد  

 داشت. 

 ارت چوکهای ورودی و خروجی 

 حتماً باید جداگانه به ارت وصل شوند.    DCورودی و خروجی و نیز چوکهای   ACچوکهای 

 ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز 

درصورتیکه یونیت ترمز و مقاومت ترمز استفاده شده باشد ، باید این تجهیزات نیز بصورت مستقل و با کابل جداگانه  

 ای به ارت متصل شوند.

 ارت شیلد کابلهای قدرت و کنترل 

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

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

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

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

نشوند تاثیر چندانی در کاهش نویز الکتریکی نخواهند داشت. بنابراین قبل از استفاده از هر تجهیزات اضافه ای باید  

 نسبت به درست اجرا کردن سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بود.

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

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

 می باشد.  EMCمشکلات مربوط به  

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

 شت. نخواهد دا 

 ( Leakage currentجریان نشتی  به ارت )  

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

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

درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز خواهد شد. که باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها ،  کند نه تنها داخل 

رله ها و سایر دستگاهها شده و در کار آنها اختلال ایجاد می نماید. مقدار جریان نشتی خط به خط به معنی جریان  

خروجی می باشد. که به فرکانس کریر  نشتی عبوری از طریق ظرفیت خازنی توزیع شده بین کابلهای ورودی و  

اینورتر و طول کابلهای موتور بستگی دارد. بالا بودن فرکانس کریر و افزایش طول کابل موتور باعث افزایش جریان  

 نشتی خط به خط خواهد شد. 

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

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

 نصب گردد.  ACاست در هر ناحیه یک چوک 
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 EMCملاحضات مربوط به   :8شماره  وستیپ -21

EMC  مخففElectromagnetic Compatibility   به معنی سازگاری الکترومغناطیسی می باشد. و منظور این

می باشد که یک دستگاه یا یک سیستم بتواند در یک محیط الکترومغناطیسی بصورت نرمال کار کند و امواج  

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

 های رادیویی و سایراز اختلالات الکترومغناطیسی از خود ساطع کند که بر سرویس نباید سطحی دستگاه  -1

 ها تأثیر بگذارد.دستگاه

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

به   قرار گیرند تا در صورت وجود مشکلات احتمالی، EMCکترونیکی تحت تست های تجهیزات ال بنابراین باید تمامی

اغتشاشات هدایت شونده و  : شوند می تقسیم کلی  به دو بخشاغتشاشات الکترومغناطیسی رفع آنها پرداخت. 

 ه به آن،وجود دارد که باید با توج EMCهای برای هر سیستم، استاندارد خاصی جهت تست اغتشاشات تابشی.

   .  مشخصات تست را تعیین کرد

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

 ال اغتشاشات الکترومغناطیسی باشد. قخطوط انتقال، کابلها، خازنها و القاگرها می تواند کانال انت

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

سه عامل اصلی و ضروری در اغتشاشات الکترومغناطیسی شامل: منابع اغتشاش، کانالهای انتقال و گیرنده های  

مربوط به کانالهای انتقال می باشد زیرا   EMCحساس می باشند. برای مشتریان درایو راه حلهای مربوط به مشکلات 

منابع اغتشاش دستگاه و گیرنده ها قابل تغییر نمی باشد. در طراحی درایو باید نکات مربوط به   خصوصیات مربوط به 

EMC  و   تا دستگاه در حین تست دچار مشکل نشود. در صورتی که در فاز اولیه طراحی )انتخابدر نظر گرفته شوند

سطوح قابل اطمینان در   توان بهتوجه شود ، با هزینه کمتری می EMCطراحی مدارات الکترونیکی( به مسأله 

 :مهم است ها دست پیدا کرد. در فاز طراحی توجه به مسائل زیر بسیارتست

  طراحی مدار و انتخاب قطعات دیجیتال و آنالوگ -1

 کانکتورها ها و کابل  -2

 فیلترها   -3

 ها شیلد  -4

 PCB طراحی  -5

انتقال و دریافت ایفا   تولید، لحاظ  هایی که از نقش ، الکتریکیتداخل امواج الکترومغناطیسی هر سیستم  مسئلهدر 

 :می کند عبارتند از

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

 .انتقال دهندة امواج الکترومغناطیسی عمل می کند یک سیستم الکتریکی به عنوان کانال  -2
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 .تأثیر پذیر از امواج الکترومغناطیسی است یک سیستم الکتریکی گیرنده و  -3

  های فوق را درمسألة تداخل امواج الکترومغناطیسی دارا می کدام یک ازنقش با توجه به اینکه یک سیستم الکتریکی

  مطلوبی پدیدة نا چاره ای برای برطرف کردن این مسأله پیدا نمود و تداخل امواج الکترومغناطیسی که می توان باشد،

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

 اینورتر  EMCمشخصات  

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

کنند،   می وصل و قطع  را الکتریکی جریان  زیاد سرعت   با که هایی رله ها و کلید، امواج الکترومغناطیسی، موتورهای 

مهم بوجود آورندة تداخل امواج الکترومغناطیسی  نیز بدلیل عملکرد کلیدزنی آنها، یکی از منابع  اینورترهامی باشند. 

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

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

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

 گذارند  مخابراتی اثرات نامطلوب میالکترومغناطیسی مخرب عمل می کنند و روی سیستمهای   امواج بعنوان  هستند،

مانند بسیاری از تجهیزات الکترونیکی ، اینورترها نه تنها منابع ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی می باشند بلکه  

گیرنده های اغتشاشات نیز می باشند. اصول کار اینورترها مشخص می نماید که آنها می توانند نویزهای  

 نمایند. الکترومغناطیسی خاصی تولید 

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

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

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

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

    افزایش تلفات می شود.

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

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

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

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

 آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از آن شود. 

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

EMS  .خواهد شد 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

204 

 

 

 EMCدستورالعمل نصب  

  EMCی داخل یک سیستم یکسان بر اساس مشخصات برای اطمینان از عملکرد درست تمام تجهیزات اکتریک

بر اساس جندین مورد کاربردی معرفی می شود. این موارد شامل کنترل   EMCاینورترها در این بخش اصول نصب 

نویز، کابل کشی صحیح ، ارت کردن استاندارد، کنترل جریان نشتی و فیلترهای منابع تغذیه می باشد. تاثیر خوب بر  

EMC  رای درست این موارد می باشد. بستگی به اج 

 کنترل نویز     -1

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

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

سیم داخل کابل  بصورت به هم تابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نباید این شیلد به شیلد اصلی و  اگر رشته های 

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

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

  EMCشود. خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود. استفاده از فیلترهای  موتور متصل

 نیز تاثیر زیادی در کاهش نویزهای الکترومغناطیسی دارند.

 سیم کشی سایت  -2

 میدانکنند و الکتریسته جاری را به ها مثل یک آنتن عمل میهادی باید گفت که تمامی به عنوان مقدمه

دیگر همه هادی ها   های وسیع تر نشت کند. از طرفتواند به محیطکنند که میالکترومغناطیسی تبدیل می

کنند. بنابراین  های الکتریکی تبدیل میسیگنال های الکترومغناطیسی محلی را که در آن واقع شده اند، بهمیدان

 هادی ها هم در معرض تابش بوده و هم خود تابش دارند.

توان انتظار داشت  نمی کند وهای بالا، مشکلات را زیادتر میدهد که استفاده از کابل در فرکانسنشان می هارسیبر

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

د. معمولا تغذیه اصلی  کابل کشی تغذیه اصلی :تغذیه اصلی سه فاز درایو باید از یک ترانسفورماتور مستقل گرفته شو

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

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

و   PLCقبیل اینورتر، فیلتر،  تقسیم بندی تجهیزات: معمولا در یک تابلو کنترل تجهیزات مختلفی وجود دارد. از

وسایل اندازه گیری. که هر کدام قابلیتهای متفاوتی در پخش و دریافت نویزهای الکترومغناطیسی دارند. بنابراین لازم  
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است این تجهیزات به تجهیزات مقاوم به نویز و تحهیزات حساس به نویز تقسیم بندی گردند. هر کدام از تجهیزات  

 باشد.   20cmل قرار گیرند. و فاصله دستگاههای مختلف هر گروه از هم باید حداقل  مشابه باید در یک مح

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

لهای کنترل به سادگی  اینورترها کابلهای قدرت به دو بخش کابلهای ورودی و کابلهای خروجی تقسیم می شوند. کاب 

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

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

ازات هم و در کنار هم خودداری شود. و این کابلها در داکتهای جداگانه و با فاصله  کابلهای کنترل و قدرت به مو 

درجه عبور   90از هم قرارگیرند. اگر کابل قدرت و کنترل باید از روی هم عبور نمایند باید با زاویه  20cmحداقل 

 داده شوند. 

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

EMC  استفاده می گردد. در غیر اینصورت انتشار اثر خازنی کابلها بر روی هم باعث کاهش تاثیر فیلترEMC   خواهد

 شد.
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 و یاستفاده شده در درا ی استاندارد ها :9 شماره وستیپ -22

IEC/EN 61800-3:2004 
 

Adjustable speed electrical power drive systems. Part 3: EMC 
requirements and specific test methods 
 

IEC/EN61800-5-1:2007 
 

Adjustable speed electrical power drive systems – Part 5-1: 
Safety requirements – Electrical, thermal and energy 
 

IEC/EN61800-5-2:2007 
 

Adjustable speed electrical power drive systems – Part 5-2: 
Safety requirements. Functional 
 

EN ISO 13849-1: 2008 Safety of machinery-safety related parts of control systems  
Part 1: general principles for design 

IEC/EN 60204-1:2006 Safety of machinery. Electrical equipment of machines. Part 
1: General requirements. 
 

IEC/EN 62061: 2005 Safety of machinery – Functional safety of safety-related 
electrical,electronic and programmable electronic control  
systems 
 

 

 )ایمنی و مصونیت در درایو ها  (فرکانس بالا   استاندارد انتشار امواج  

استانداردهای خاصی درنظر گرفته شده است که بصورت عمومی مطرح می شوند. به استثناء   EMCبرای  

 عبارتند از: دستگاههای خاصی که استانداردهای مخصوص دارند. استانداردهای عمومی که معمولا مطرح می باشند

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

 مربوط به انتشار امواج  4و  3قسمتهای    EN61000-6استاندارد  •

 می باشد.   3قسمت   EN61800-3استاندارد مخصوص کنترل کننده های دور موتور 

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

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

 یین عمومی تغذیه می شوند.ولتاژ پا 

• Second environment  :  1000محیطهای نوع دوم . که ولتاژ  بالایV   می باشند و جدا از

 کاربران خانگی هستند.

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

• Category C1 :  1000مربوط به نصب درایو در محیطهای نوع اول می باشد که ولتاژ کمتر ازV  

 است و معمولا از شبکه برق عمومی تغذیه می شود.
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• Category C2 :  1000مربوط به نصب درایو در محیطهای نوع اول می باشد که ولتاژ کمتر ازV  

را    EMCظات مربوط به حو درایو باید توسط یک فرد حرفه ای نصب و راه اندازی گردد که ملا  است

 رعایت نماید. 

 تجهیز گردد  EMCدرایو باید با فیلتر  -

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

 درایو باید دقیقا با دستورالعملهای گفته شده نصب گردد  -

 متر باشد. 100اکثر فاصله موتور تا درایو باید حد -

• Category C3  1000: مربوط به نصب درایو در محیطهای نوع دوم می باشد که ولتاژ کمتر ازV  

 می باشد. و برای نصب در محیطهای اول در نظر گرفته نشده است.

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

 نظر گرفته نشده است. 

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

 می باشد.    400Aو جریان بالاتر از  1000Vولتاژ برابر یا بالاتر از  
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 ی کاربرد  های مثال  :10شماره  وستیپ -23

 نوع فرمان تنظیم پارامترهای مورد نیاز  مثال کاربردی 

. تنظیم سرعت درایو با ولوم و  1

شاسی بالا و پایین تواما )پیش  

 فرض کارخانه ( انجام شود 

P00.06=0 )پیش فرض( 

P00.07=2  )پیش فرض( 

P00.09=0   )پیش فرض( 

 
. تنظیم سرعت با استفاده از  2

ولوم بیرونی از طریق نصب به  

 ترمینال کنترلی انجام شود.

P00.06=0 )پیش فرض( 

P00.07=2  )پیش فرض( 

P00.09=1  )تنظیم شود( 

به ترمینال  (  10kohm~5) نصب ولوم 

 کنترلی 

+10V, AI2, GND 

با   .3 فقط  درایو   سرعت  تنظیم 

های  انجام     شاسی 

 شود

 

P00.06=0  )پیش فرض( 

P00.07=2  )پیش فرض( 

P00.09=0   )پیش فرض( 

P08.42=0001 

 
تنظیم سرعت فقط با ولوم   .4

 دیجیتال پانل انجام شود.

 

 )پیش فرض(   0

P00.07=2  )پیش فرض( 

P00.09=0   )پیش فرض( 
P08.42=0002 
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از    Run/ Stop  .شاسی های5

جهت روشن و    روی پانل

 خاموش کردن موتور انجام شود.

P00.01=0  )پیش فرض( 

 

 
مینال  تراز طریق  Runکلید. 6

های کنترلی درایو جهت روشن و  

 خاموش کردن نصب شود.

 

فرمانها از طریق  P00.01=1 پارامتر •

 ترمینالهای کنترلی

  S1ورودی    P05.01=1پارامتر   •

 تعریف میگردد Runبعنوان کلید 

را به   NOکلید یا کنتاکت رله بصورت 

 متصل نمایید   COMو   S1ترمینال 

از   گرد/راست گرد. شاسی چپ 7

روی پانل توسط شاسی 

QUICK/JOG   

P07.02=03  
    QUICK/JOGشاسی 

 با قابلیت تعریف عملکرد 
 

 

روشن و خاموش کردن موتور   .7

( جاگ  سرعت  توسط  JOGبا   )

    QUICK/JOGشاسی 

 P07.02=01تنظیم پارامتر  •

را    P08.06پارامتر   • جاگ  سرعت 

 5Hzتعیین میکند. پیش فرض کارخانه  

 است

رها  .8 بصورت  موتور  استاپ 

تنظیمی  سرعت  در  موتور  کردن 

(Coast  شاسی توسط   )
QUICK/JOG    

P07.02=05 

اتصال دو کلید جهت فرمان  .9

 های 

در جهت راستگرد و   Runکلید  

 در جهت چپگرد Runکلید 

فرمان ها از روی   )  P00.01=1پارامتر  •

 ترمینالهای کنترلی(

ورودی  P05.01=1 پارامتر   • )تعریف 

S1    کلید جهت   Runبعنوان  در 

 راستگرد 

در جهت راستگرد با اتصال به   Runکلید  •

  COMو ترمینال مشترک  S1ورودی 

در جهت چپگرد با اتصال به   Runکلید  •

    COMو ترمینال مشترک    S2ورودی 
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ورودی  P05.02=2 پارامتر   • )تعریف 

S2    کلید جهت   Runبعنوان  در 

 راستگرد 

و   UPاستفاده از دو شاسی  .10

DOWN   بعنوان شاسی افزایش

 دور و شاسی کاهش دور از  

P05.03=10 
P05.04=11 

P00.06=0 
P00.07=2 
P00.09=0 

•(P00.10=0   پارامتر بیس فرکانس به

 (Downو  Upهنگام استفاده 

* اگر می خواهید سرعت تنظیمی با  1

شاسی های افزایش و کاهش دور پس از  

خاموش شدن دستگاه ذخیره گردد  

 گردد. P08.47=000بایستی پارامتر 

*  اگر می خواهید سرعت پس از روشن 2•

روی   بر  دستگاه  مجدد  شدن  خاموش  و 

تنظیمی   برگردد    P00.10پارامتر 

پارمتر   تنظیم    P08.47=001بایستی 

 گردد.

 

به   UPشاسی )افزایش سرعت ( •

 COMو  S3ترمینال 

•   ) سرعت  به    DOWNشاسی)کاهش 

 COMو  S4ترمینال 
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 شتر یاطلاعات ب :11شماره  وستیپ -24

 سوالات مربوط به محصولات و خدمات •

خود  محلی  پرتوصنعت هرگونه استعلام در مورد محصول را با ذکر نوع نام و شماره سریال واحد مورد نظر به دفاتر

را   پرتوصنعت می توانید لیست فروش ، پشتیبانی و خدمات www.partosanat.com با مراجعه به   .بفرستید

 .پیدا کنید

 درایو  پرتوصنعت فیدبک در مورد کتابچه های راهنمای •

و یا  ، مراجعه کنید www.partosanat.com سایت  نظرات شما در مورد راهنمای ما به ما کمک خواهد کرد. به

 .مستقیماً با پرسنل خدمات تماس بگیرید 

 کتابخانه اسناد در اینترنت  •

برای دانلود به   .در اینترنت پیدا کنید PDF شما می توانید کتابچه های راهنما و سایر اسناد محصول را با فرمت

 مرجعه کنید .  www.partosanat.com سایت

 1401202نسخه : 
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