
   

1 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
  

 راهنمای نصب 

 G سری صنعتی  درایو زیما 
 H3.24افزار نسخه نرم 

V5.2 



   

2 
 

 4 ................................................................... مقدمه 
 4 .................................................. لوازم همراه دستگاه 

 5 .......................................... مشخصات پلاک دستگاه 
 9 ............................................................ ی منینکات ا
 9 ...........................................................ی عموم نکات
 9 .................................................. ی خروج/ی ورود برق
 9 .......................................... ی منیا  و  یک یمکان ستمیس

 9 .............................................................. یسوز آتش
 9 .............................................. محافظ  مدارات و  وزیف

 10 .................................................. بار محدوده اضافه
 10 ................................................... ی و بازرس  افتیدر

 11 ....................................................... نصب دستگاه 
 11 ........................................................... نصب  محل

 12.................................دستگاه   نصب محل مشخصات
 13 .................................................................... موتور

 14 ...................................................... ی ک ینصب مکان
 15 ................................................... ی ک ینصب الکترون

 XIMA .................................................. 15 یکل کیشمات
 17 ................................................... قدرت  یهانالیترم

 19 ............................................................... هشدارها 
 20 ................................................. فرمان   یهانالیترم
 25 .................................................... ی افزارنرم میتنظ
 25 .......................................... ش ینماصفحه و  دهایکل

 25 ....................................................... ش ینماصفحه
 27 ..................................................... پارامترها  میتنظ

 29 ........................ ی ساز رهیذخ و   هیاول ری مقاد به برگشت
 29 .............................................................. ی رمزگذار
 29 ..................................................... آسان ی راه انداز 

 31 ............................................ ع ی سر  یانداز جدول راه
 34 ............................................................... ا پارامتره
 35 ...........................................   هی اول یپارامترها
 39 ............................................. ینام  یپارامترها

 42 ....................................  هایخروج و  هایورود

 55 ....................................  یستمی س یپارامترها
 65 ....................................... شرفتهی پ یرهاپارامت

 69 ...................................... یحفاظت یپارامترها
 71 ..................................... خطا خچهیتارشینما

 72 .................................... نگیتوریمان یپارامترها
 72 ........................................ ی اصل یتوابع و پارامترها

) تالیجید یها یورود ) ..................................... 73 
) D4  تالیجید یورود فیبازتعر ) ....................... 89 
) D5  تالیجید یورود فیبازتعر ) ...................... 90 
 91 ...................  و    یپارامترها توابع با ییآشنا

 HSI .................. 98 پرسرعت  تالیجید  یورود  فی باز تعر
 99 ............................................. فرکانس مرجع نییتع

 99 ..................... ولت   10 تا 0 نیب یورود قیطر  از میتنظ
 V1,V2 .................. 100 یورود  دو   نیانگیم قیطر  از میتنظ
 100 .................... آمپر  یلیم 20 تا 0 نی ب یورود با میتنظ
 HIS ..........................101  پرسرعت یورود قیطر  از میتنظ
 101.................................. و ی درا یدها یکل قیطر  از میتنظ
 102 .............................. ی خارج یدها یکل قیطر  از میتنظ
 MODBUS ....................................... 102 قیطر  از میتنظ
 103 ................. میتنظ شیپ یها  فرکانس قیطر  از میتنظ
 103 ................................. و توقف  ی ریشتابگ ماتیتنظ
 103 ........................................ توقف  و  یریشتابگ یالگو

 V/F ....................................... 105کنترل دور به روش 
 108 ................... کنترل دور به روش سنسورلس )وکتور( 

 108 .......................................... بوست ولتاژ )گشتاور( 
 109 .............................................. نحوه توقف  نییتع

PLC 111 ........................................................ ی داخل 
)توقف پس از هر    یداخلPLCنمودار نحوه عملکرد حاالات  

 117 ................................................................... پله( 
 117 .......................................... د یحذف فرکانس تشد

 118 ..................................................... فته شر یتوابع پ
 PID ....................................................... 118 کنترل مد
 ON-OFF .................................................. 119 کنترل مد



   

3 
 

 120 ......................................... (JOG) ضرب تک عملگر
 UP/DOWN FREQUENCY ........................ 121عملگر 

 122 .............. (WIRE FUNCTION-3) مهی عملگر سه س
 DWELL ................................................... 123عملگر 
 START)کردن دور موتور درحااال خرخش    دایاا پ عملگر

ON THE FLY ) .................................................. 124 
 AUTO RESTARTخودکار بعد از خطا )  ستارتیعملگر ر

TRY) ................................................................ 125 
صااااااارفاااه  ENERGY SAVING)  یانارژ  یایجاو  عامالاگار 

OPERATION) ................................................... 125 
 126 ................................................ نگیتوریتوابع مان

) یعاد کرد کار شگر ینما میتنظ ) ....................... 126 
) MONITORING یمنو یپارامترها ) ........................... 128 
 129 ............................... (HI)خطاها  یمنو ی پارامترها

 129 .................................................... ی توابع حفاظت
 ELECTRONIC THERMAL ................. 129 یگرمائ تحمل سطح

 130 .................................................. بار  اضافه هشدار 
 131 ...................................................... ار ب اضافه پیتر

 STALL PREVENTION ........................................ 131 عملگر
 OUTPUT PHASE LOSS ..................................... 132 عملگر
 EXTERNAL TRIP SIGNAL................................... 132 رعملگ

 OVERLOAD INVERTER ...................................... 133 عملگر
 STEP FREQUENCY ........................................ 133 عملکرد
 134 ................................................ ی ت احتمالاشکالا

 135 .............................................................. خطاها 
 138 ........................... فروش و خدمات پس از   یگارانت
 138 ............................................. ی گارانت ابطال طیشرا

 139 ............................................... ی و بازرس   ینگهدار
 139 .......................................................... ها انتخاب

 139 ..................... انیجر کیهارمون کاهش یورود سلف
  شاااااانیکا یا )اپلا  رابط  برد  و   ناااگیا توریا ماااانا   و   کناتارل  افزارنرم

 140 ............................................................. ( ماتاچیز
 141 ................................................... ی ورود  زی نو لتریف
 141 ................................................. ی خروج  زی نو لتریف

 141 ............................................... ی سفارش یپارامترها
 PID ......................................................... 141کنترلر 

 RTU  MODBUS .............................. 144 الیارتباط سر
 XIMA ............. 146در دستگاه  سترها یآدرس رج ست یل

 146 ....... (HEX 06 = نوشتن )کد نوشتن قابل یسترهایرج
 03  =خوانادن )کاد خوانادن  )تنهاا( قاابال  یسااااااترهاایرج

HEX ) ............................................................... 148 
 150 .................. پارامترها  میتنظ یبرا یکاربرد   ی هامثال
 150 ..................................................... ی سقف  لیجرثق 

 152 .................................................. نگ یرول و   گردباف
 153 ......................................................... فشار  کنترل

 153 .................................................................. ل یدر
 154 ............................................ )سنگ(  ساب دستگاه

 

 
 

 

 



   

4 
 

 مقدمه
 

، خواهشمندیم که مطالب این دفترخه  XIMAکنترل دور موتور القایی   انتخاب شما در خرید دستگاهبا تشکر از حسن  
مند شوید. به علت  نیز بهره  خطر، از خدمات گارانتی این شرکتدقت مطالعه نمایید تا ضمن نصبی سریع و کم را به 

برای افرادی که کمترین اطلاعات    تخصصی بودن اصطلاحات و مفاهیم مورد استفاده در این دفترخه سعی شده است
ی دارند نیز مورداستفاده باشد. همچنین تا حد امکان، معادل انگلیسی  یاندازی درایوهای موتور القادر مورد نصب و راه 

شده است تا کاربران از اصلاحات تخصصی مطلع گردند و در صورت نیاز به راهنمایی  مطالب و پارامترهای مهم قرار داده 
زبان و غیر متخصص    رک در اختیار کاربر و شرکت باشد. توجه کنید که این عبارات برای شخص غیر فارسی منبعی مشت

 مفید نخواهد بود.
شده و قیمت  افزاری صنعتگران و تولیدکنندگان ایرانی طراحی و بهینه افزاری و نرم بر مبنای نیاز سخت  XIMAدستگاه 

خدمات پس از فروش سریع و باصرفه، ازجمله مواردی است که شرکت  اندازی و همچنین  مناسب و راحتی نصب و راه 
 ها داشته است. زیما توجه خاصی به آن 

روز ارتقا دهیم و در این راستا  کننده محترم بتوانیم سطح کیفی محصولات خود را روزبه امیدواریم با کمک شما مصرف 
 نماییم. بابت آن تشکر می  استقبال کرده و پیشاپیش از هرگونه پیشنهاد و انتقاد سازنده

تر تر، راحت را داشته و برای نصبی سریع  سؤالات شما  گویی به مرکز خدمات پس از فروش شرکت، همواره آمادگی پاسخ  
ای استفاده کنید. برای  توانید از کمک مشاورین متخصص ما بدون هیچ هزینه و همچنین رفع اشکالات احتمالی، می

   www.xima.ir          نترنتی سایت مراجعه نمایید:اطلاعات بیشتر به آدرس ای
کننده خواهد  توجه داشته باشید که خسارات مالی و جانی ناشی از هرگونه اشتباه احتمالی در نصب، به عهده مصرف 

 بود. 
 
 

 لوازم همراه دستگاه 
 کاتالوگ دستگاه  •
 هابرای بستن درب ترمینال  ( عدد یدک 1) عدد پیچ کوخک  3 •
 برای نصب دستگاه درون تابلو   (عدد یدک  1) 4عدد پیچ   5 •
 شابلون ویژه سوراخ کردن محل نصب دستگاه  •
   های فرمانگوشتی کوخک برای باز و بست ترمینال آخار پیچ  •

 

  

http://www.xima.ir/
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 ک دستگاه  ل مشخصات پ
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  Xima مختلف  یهامدل یتوان  یهایخروج/ یمشخصات ورود

 ولتاژ/فاز 
(V) 

 توان موتور 
(KW ) 

 سایز 
 ترمز 

 توان/مقاومت 
 فیوز

جریان 
 ورودی 

جریان 
 نامی 

 مدل 

PH/V KW/Hp A/B/C Ohm/ Watt A A A XIMAG100XYYY-Ph 

1/220 0.4/0.5 A 75~400/50 16 5.6 3 XIMAG100A004-1 

1/220 0.75/1 A 75~220/100 20 9.8 5 XIMAG100A008-1 

1/220 1.1/1.5 A 50~150/150 25 12 6 XIMAG100A011-1 

1/220 1.5/2 B 50~110/200 32 18.5 9 XIMAG100B015-1 

1/220 2.2/3 B 40~75/300 50 22 11 XIMAG100B022-1 

1/220 3/4 B 35~55/450 63 34.7 16.5 XIMAG100B030-1 

3/380 0.75/1 B 100~800/100 6 3.2 3 XIMAG100B008-3 

3/380 1.5/2 B 100~400/150 10 5.4 5 XIMAG100B015-3 

3/380 2.2/3 B 100~250/250 16 7.6 7 XIMAG100B022-3 

3/380 3/ 4 B 100~200/350 20 9.7 9 XIMAG100B030-3 

3/380 4/5.5 B 100~150/450 25 10.8 10 XIMAG100B040-3 

3/380 5.5/7.5 B 60~110/600 32 14.2 13 XIMAG100B055-3 

3/380 7.5/10 C 45~75/1000 40 21 19 XIMAG200C075-3 

3/380 11/15 C 35~55/1300 50 28.9 26 XIMAG200C110-3 

3/380 15/20 C 25~40/2000 80 40.3 36 XIMAG200C150-3 

3/380 18.5/25 D 17~30/2400 100 45.5 38.5 XIMAG200D185-3 

3/380 22/30 D 17~25/3600 125 54 43 XIMAG200D220-3 

3/380 30/40 D 13~20/4800 150 73 58 XIMAG200D300-3 

 Ximaهای مختلف های توانی مدلمشخصات ورودی/خروجی 1جدول  
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درصد انرژی محاسبه شده است    100برای برگشت   10، با توجه به ضریب %1توان مقاومت ترمز در جدول   •
تر انتخاب  هایی با ضریب بیشتر برگشت انرژی، باید توان مقاومت ترمز به همان نسبت بزرگ و برای سیستم

 کند.تغییری نمی شود، ولی محدوده مقاومت 
 است.   شدهدور( تعریف   1500قطب ) 4جریان ورودی دستگاه در بار نامی برای موتور استاندارد  •
توانید از سلف کاهش هارمونیک استفاده نمایید. برای اطلاعات  برای کاهش مقدار مؤثر جریان ورودی می  •

 « مراجعه نمایید.هاانتخاب بیشتر به بخش »
 

 

 

  

IP  وزن  (gr) t (mm) H1 (mm) W1 (mm) D (mm) H (mm) W (mm)  مدل دستگاه 

20  1600 > 11.5 144.0 84.0 139.5 155 95 XIMA-A 

20 2200  > 11.5 194.5 91.5 160 206 103 XIMA-B 
20 3600  > 16 269.5 115 179 285 132 XIMA-C 

20 10800  > 34 434 159 198 448 205 XIMA-D 
 XIMA (0.4 – 15 Kw )   فیزیکیمشخصات   2جدول  

4شکل  ابعاد فیزیکی دستگاه    

 ابعاد فیزیکی دستگاه  –  5شکل 

file:///C:/Users/arminhazrati/Desktop/Xima%20Manual-%20G%20series/G-Series-V3.09oLD.docx%23_انتخابها
file:///C:/Users/arminhazrati/Desktop/Xima%20Manual-%20G%20series/G-Series-V3.09oLD.docx%23_انتخابها
file:///C:/Users/arminhazrati/Desktop/Xima%20Manual-%20G%20series/G-Series-V3.09oLD.docx%23_انتخابها
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 XIMA(0.4 – 15 Kw ) جدول مشخصات فنی  

 XIMA (0.4 – 15 Kw) مشخصات فنی   3جدول  

General Technical Features 

Display 4 Seven Segments, 4 LEDs 
Keypad 6 (9) Keys 
Output Frequency Range  0 – 1000.0 Hz 
Frequency resolution  0.001 Hz (0.1Hz display) 
PWM Frequency  2.0 – 20.0 kHz 
PWM modulation  Space vector 
PWM resolution  >11bit 
ADC resolution  12bit / 4Msps 
DSP  32bit Motor control 
Control sampling Frequency  1000Hz 
Input Frequency  47 – 63 Hz 
Input Voltage  200-260(1PH) / 330-460(3PH) 
Output Voltage  0 – Input Voltage 
Efficiency (PF=1, Vout  =Vin)  >97.5% 
Phase Short circuit protection  To phase, Ground, +Bus, -Bus 
Brake  DC Brake, Dynamic Brake 
Voltage limit threshold (if enabled)  380V(1PH) / 700V(3PH) 
Brake ON Voltage  370V(1PH) / 690 V (3PH) 
Brake OFF Voltage  365V(1PH) / 680 V (3PH) 
Over Voltage fault  400V(1PH) / 720 V (3PH) 
Current limit threshold  Adjustable 
Over Current threshold  2x Drive rated Current 
Analog Voltage Input impedance  14.3Kohm 
Analog Current Input impedance  150ohm 
Digital Input impedance  9.5Kohm 
12V output Voltage  12 – 14V 
12V supply output impedance  5ohm (PTC protected) 
Torque Control Response <200 ms 
Start Torque 150% Rated Output Torque/0.5 Hz 
Torque Control Precision ± 0.5% Rated Output Torque 
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 نکات ایمنی
 نکات عمومی 

تر را  تر و کارکردی کم وقفههنگام نصاب و اساتفاده، عمری طولانیرعایت نکات ایمنی علاوه بر رفع خطرات احتمالی در  
تگااه رقم خواهاد زد. عادم توجاه باه این نکاات علاوه بر خطرات احتماالی جاانی یاا ماالی، بااعان ابطاال گاارانتی  ساااااا برای د

 دستگاه نیز خواهد شد.

وجه مجاز  هیچ کارکنان غیرمتخصص به داشته و    و تنظیم این دستگاه نیاز به تجربه و تخصص  بتوجه داشته باشید که نص 
 کننده است. عهده مصرف   بر  و مادی مربوطه  خسارات جانی به نصب و تنظیم دستگاه نیستند و 

 برق ورودی/خروجی 

ولت( بوده و بسایار خطرناک اسات. هنگام   380یا    220برق ورودی و خروجی در سایساتم کنترل دور، دارای ولتاژ بالا )
ها حتماً برق ورودی دسااتگاه را قطع کنید و تمامی مراحل را طبق راهنمای نصااب در  اندازی این ساایسااتمنصااب و راه

 .اجرا کنید «نصب الکتریکی» بخش

 سیستم مکانیکی و ایمنی 

تواند منشااخ خطراتی برای  ساامتی از یک ساایسااتم مکانیکی متحرک اساات که میدور موتور، اصااولًا ق  ساایسااتم کنترل
کارکنان باشااد. طراحی صااحیح ساایسااتم مکانیکی و سااایر موارد همگی در تخمین امنیت کارکنان نقش بساازایی دارند.  

موتور،   اسااتفاده از کلیدهای حفاظتی برای قطع کردن برق دسااتگاه در مواقع اضااطراری و یا نصااب ترمز مکانیکی برای
 است. در بعضی از کاربردها الزامی

 ی سوز آتش 

اسات و به همین خاطر حتماً باید درون تابلوی مناساب و دارای    ساوزیسایساتم کنترل دور، یک قطعه در معرآ آتش
کننده  هرگونه خسااارت ناشاای از آتش گرفتن دسااتگاه بر عهده مصاارفاسااتانداردهای مربوط به حریق قرار داده شااود. 

مشامول خدمات گارانتی خواهد    خساارات مربوط به دساتگاه کنترل دور که منشاخ آن خود دساتگاه باشاد،  تنهاو   اسات
به    ساااوزی و خساااارتبود و حتی اگر آتش گرفتن دساااتگاه )حتی در اثر مشاااکلات فنی خود دساااتگاه( منجر به آتش

 سیستمی غیر از دستگاه شود، خارج از مسئولیت شرکت خواهد بود.

 افظ فیوز و مدارات مح 

اسات و هرگونه کوتاهی در نصاب خنین قطعاتی دساتگاه را    دساتگاه اجباری  ورودی  اساتفاده از فیوز و مدار محافظ در
به    برای انتخاب درساااات مدار محافظشااااود.  از گارانتي خارج کرده و باعن افزایش ریسااااک خطرات جانی و مادی می

 مراجعه نمایید. 1 جدول
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 بار محدوده اضافه
 که ایااان جریاااان بااایش ازمتااار از جریاااان ناااامی ایناااورتر باشاااد و درصاااورتیدر حالااات نرماااال بایاااد جریاااان موتاااور ک

شاااود و بساااته باااه وارد می Overloadبار یاااا ناااامی ایناااورتر باشاااد، دساااتگاه باااه فااااز اضاااافه جریاااان درصاااد 110
اگاار  بار اتفاااق افتاااده و سیسااتم نیاااز بااه ریساات کااردن دارد.خطااای اضااافه زمانیبار، پااس از ماادتمقاادار اضااافه

بار در حاااالتی رخ دهاااد کاااه موتاااور در حالااات کاااار نرماااال باااا جریاااان کمتااار و مسااااوی جریاااان ناااامی باااوده اضاااافه
انااادازی موتاااور رخ بار در ابتااادای راهبار کمتااار از زماااانی خواهاااد باااود کاااه اضاااافهزمان خطاااای اضاااافهمااادت اسااات،

درصاااد  200ر بااایش از که کاااه جریاااان موتاااودرصاااورتی نماییاااد.ایااان زماااان را مشااااهده می 4دهاااد. در جااادول 
 جریان نامی دستگاه باشد، دستگاه بدون تخخیر خطای اضافه جریان خواهد داد.

باشااد، دسااتگاه خطای کم بودن    که توان متوسااط موتور در مدت طولانی بیش از توان نامی دسااتگاهدرصااورتی  توجه: 
تر جایگزین شااود. در این حالت اگر  زرگخواهد داد بدین معنی که باید دسااتگاه اینورتر با یک توان ب توان دسااتگاه را

دسااتگاه دخار مشااکل شااود مشاامول گارانتی نخواهد بود. توجه کنید که تمامی پارامترها اعم از خطاها و متوسااط و  
شااااااده و برای اعتباار گاارانتی مورد ارزیاابی قرار  مااکزیمم دماا و جریاان و ولتااژ و غیره درون حاافظاه دسااااااتگااه ذخیره

های مرطوب و دارای گردوخاک، درایو برای مدت طولانی  که پس از نصاب در سااختمان ها یا مکانگیرند.در صاورتی  می
 شود، بهتر است که درایو را به مکانی با شرایط مطلوب منتقل کنید.استفاده نمی

بار از حالت بار  زمان خطای اضافهمدت
 ثانیه() نامی

Time  (From 100% load) 

اندازی  بار از راه اضافهزمان خطای مدت
 ثانیه() سرد

Time  (From cold) 

 جریان نامی جریان خروجی به
Overload 

80 190 115% 
50 140 120% 
30 100 130% 
15 60 150% 
10 40 170% 

 

 دریافت و بازرسی
درایو صنعتی زیما پس از تولید و قبل از ارسال، مراحل مختلف بازرسی و کیفیت سنجی را پشت سر گذاشته است؛  

 :  پس از دریافت درایو، لطفا موارد زیر را بررسی کنید 

 ( باشد.گوشتیپیچ کنترل کنید که جعبه شامل لوازم همراه مذکور )دفترخه راهنما،پیچ ها، شابلون ها و  •
 کنید که دستگاه حین ارسال آسیبی ندیده باشد بررسی   •
 کنترل کنید که مدل و سریال دستگاه منطبق بر مدل سفارشی بوده و سریال های جعبه و دستگاه یکی باشند. •

 بار تحمل برای دستگاه در خطای اضافههای قابلزمان   -  4جدول  
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 نصب دستگاه 
 محل نصب 

که  ترین عوامل خرابی دستگاه کنترل دور موتور، رعایت نکردن اصول مربوطه در محل نصب دستگاه است  یکی از مهم 
 تواند باعن ابطال گارانتی نیز بشود. در مواردی می 

 تهویه مناسبی داشته باشد.  شود و این تابلو باید در درون تابلو برق استاندارد فلزی نصب   دستگاه باید حتماً  -
یز  در صورت بسته بودن تابلو یا عدم وجود تهویه مناسب، علاوه بر احتمال رخ دادن خطای اضافه دما، عمر دستگاه ن 

 طور فراوان کاهش میابد.به 
 تابلوی موردنظر باید حتماً در فضای سرپوشیده باشد. -
سانتیمتر با بدنه تابلو فاصله داشته    10سانتیمتر و از اطراف    10  سانتیمتر و از بالا  10دستگاه باید از حداقل از کف    -

 )از پایین تابلو به سمت بالا(  مهیا شده باشد.حال مسیر ورود هوای تازه و خروج هوای گرم برای تابلو باشد و درعین 

ازحد  است و وجود بیش   الزامی  غبار و گردهای آلوده و پر  ویژه در محل در ورودی هوای تابلو به   فیلتر هوااستفاده از   •
 گردوغبار درون دستگاه، باعن ابطال گارانتی خواهد بود. 

تواند خسارات زیادی را به دستگاه وارد کند و طبعاً مشمول  میمثل شبنم(  )  مستقیم و متراکم  رطوبتهرگونه   •
 گارانتی تعویض و تعمیر نیز نخواهد بود. 

های مرطوب و جاهایی که احتمال وجود شبنم بر  خصوص در زمستان و محیط استفاده از هیتر در درون تابلو به 
های نگهداری و تعمیر  یری در هزینه جویی خشمگ مدت باعن صرفه   است و در دراز   روی سطوح وجود دارد الزامی

 های الکترونیکی خواهد شد. دستگاه 

  
 فاصله مجاز برای نصب فیزیکی  -  6شکل  
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درجه به ازای هر درجه    50تا    40گراد باشد و از دمای  درجه سانتی  + 50تا    - 10باید در محدوده    دمای محل نصب •
بر کاهش تصاعدی عمر    2گراد،  سانتی  این محدوده علاوه  از  نامی باید کاسته شود. دماهای خارج  از توان  درصد 

 باعن ابطال گارانتی نیز خواهد شد.  دستگاه،
هایی  گاه شود به همین دلیل دستتر بودن محیط، نصف می درجه گرم   10های طبقه قدرت دستگاه به ازای هر  عمر خازن  •

 کنند.تری نیاز به تعویض خازن پیدا می کنید در مدت کوتاه که در محیط خیلی گرم و یا تحت بار زیاد کار می 
که نیاز به نصب دستگاه در مکانی با لرزش زیاد  باشد و درصورتی   های شدید و مداوملرزش محل نصب نباید دخار   •

 رد مشورت کنید.باشد باید قبل از نصب با مشاورین شرکت در این مو
کلید دستگاه خواهد شد و همچنین باعن  تابش مستقیم نور خورشید باعن کاهش خشمگیر عمر جعبه و صفحه  •

 گردد. ابطال گارانتی می
% کاهش  2متر اضافه،    100متر بیشتر است، باید به ازای هر    1000که ارتفاع محل نصب از سطح دریا از  درصورتی  •

صورت احتمال گرم کردن دستگاه در بار نامی وجود دارد که در    دستگاه در نظر بگیرید در غیر این ظرفیت برای توان  
 تر خواهد بود. صورت نیاز به دستگاه با توان بزرگ  این

 
 داخل تابلو با تهویه و فیلتر مناسب و در محل سرپوشیده محل نصب 

 C 50~ 10- دمای محل نصب 
دو درصد کاهش توان خروجی    درجه،  40گراد بالای سانتیبه ازای هر درجه  

 لحاظ شود 
متراکم  غیر رطوبت نسبی  h < 85%  در صورت احتمال تشکیل شبنم، حتماً از هیتر درون تابلو استفاده شود 

a < 0.5g X,Y, Z ارتعاش  سه محور    
 نگیرد وجه در معرآ تابش نور خورشید قرار هیچبه خیر UV مقاوم در برابر 

IP 20  فاقد ایمنی در برابر گردوغبار   فاقد ایمنی در برابر ریختن آب به روی دستگاه 

 A < 2600m ارتفاع از سطح دریا 
کاهش توان نامی در   2%   حدود  متر،  1000متر بالاتر از    100به ازای هر  

 .نظر گرفته شود

 
 

شود خراکه غلظت  های قدرت میباعن کاهش عمر خازن   تر شدن محیط،نیز مانند گرم   ارتفاع زیاد از سطح دریا  توجه: 
 ها با محیط به همان نسبت کاهش میابد.یافته و تبادل گرمایی خازن هوا کاهش 

 محل نصب دستگاه   مشخصات 

 برای عملکرد پایدار و مطمئن دستگاه درج شده است.   نصب دستگاه مشخصات حداقل برای محل   5در جدول 
توجه داشته باشید که عدم رعایت موارد ذیل موجب عملکرد نادرست سیستم دستگاه خواهد شد و عواقب احتمالی 

 لیت شرکت است.ئوناشی از آن خارج از مس

 XIMAمشخصات نصب فیزیکی درایو   5جدول  
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 موتور 

خصوص درجاهایی که خرخیدن  کار به   الامکان موتور را از سیستم مکانیکی جدا کنید. اینحتی قبل از نصب دستگاه،  
 است. شود الزامیبرعکس موتور باعن خسارت به سیستم می
گرفتگی  احتمال برق   پیچ موتور،صورت در هنگام بروز اتصال بدنه در سیم   بدنه موتور را اتصال زمین کنید در غیر این

 ی مرگ وجود دارد. بسیار شدید و حت
توانید زمین  است و بدنه موتور هم به سیستم متصل است هر نقطه از سیستم را می  که کل سیستم فلزیدرصورتی 

صورت کارکرد دستگاه بهینه نبوده و گارانتي    تر از توان نامی اینورتر نباشد در غیر اینوجه بزرگ هیچ توان موتور به   کنید.
توان اینورتر  شود و چنین وصل کردن موتور با توان کمتر از توان اینورتر هم توصیه نمی هم  شود.دستگاه نیز باطل می

 حداکثر یک پله از موتور بالاتر باشد. 
وصل کردن خندین موتور مشابه به یک اینورتر منعی ندارد ولی باید توجه کرد که مجموع توان موتورها بیش از توان 

 در توان دستگاه ضرب شود. 0.9اد موتورها بیش از دو عدد هست، یک ضریب  که تعدنامی اینورتر نباشد و درصورتی 
برای خنک    کند حتماً از یک فن کمکیبا جریان بالا کار می   صورت طولانی در دورهای پایین وبه   درجاهایی که موتور

 صورت موتور و حتی اینورتر دخار مشکل خواهند شد.  کردن موتور استفاده کنید در غیر این

 کنید که سربندی موتور متناسب با ولتاژ اینورتر باشد.   توجه 

اگر موتور  به  به دستگاه یک   مثلن/ستاره   ولت   220/380اسب    3طور مثال  ) را  کنید حتماً  ولت( وصل می   220فاز 
را به اینورتر با    صورت توان موتور بسیار کاهش میابد و اگر همین موتور  سربندی موتور روی مثلن باشد در غیر این

صورت احتمال خرابی    شده باشد در غیر اینصورت ستاره بسته کنید حتماً موتور به ولت متصل می   380ورودی سه فاز  
 جریان خواهید بود. رود و یا شاهد خطای اضافه موتور و دستگاه بالا می 

 باید صحیح تنظیم شود.   موتور، ولتاژ و فرکانس نامی موتور نیز   توجه کنید که علاوه بر سربندی درست 

هرتز باید به دستگاه سه فاز متصل شده و فرکانس نامی موتور به    87ولت با فرکانس نامی    380طور مثال موتور  به 
کند  هرتز با گشتاور نامی کار می   50فاز متصل شود تا فرکانس    این موتور اگر به دستگاه تک   هرتز تنظیم شود.  87  روی

 ابد. یهرتز به منطقه توان ثابت واردشده و گشتاور متناسب با فرکانس کاهش می  50ولی بالای 

 موتور  یسربند فاز  نورتر تکیا نورتر سه فاز یا
 220/380 مثلن  ستاره 

 380/660 - مثلن 

 120/220 ستاره  -

 نحوه اتصال درایو به موتور بر اساس ولتاژ و سیم بندی  - 6جدول  
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 نکته مهم کاربردی 
  50توانید فرکانس نامی موتور را روی ولت متصل کنید می   380ولت را به دستگاه    220که موتور با سربندی درصورتی 

ولت تنظیم کنید ولی توجه داشته باشید که جریان موتور با دستگاه سازگار باشد.   220هرتز و ولتاژ نامی موتور را  
آمپر داشته باشد. )برای    5اسب است، موتور باید جریان نامی زیر    3مثال اگر توان نامی دستگاه کنترل دور    طوربه 

درصد بیش از توان نامی موتور   73دور،   87در این حالت توان موتور در فرکانس  ( ولت 220وات  1100مثال موتور  
دور، تبدیل به    1420ولت    220کیلووات    1.1خواهد بود و دور نیز به همین نسبت بیشتر خواهد بود و مثلًا موتور  

 شود.دور می  2600ولت  380وات   1900موتور 
 رود. ( از این روش استفاده نکنید خون دور موتور بسیار بالا می   و بیشتر   )  دور   3000برای موتورهای  

 مکانیکی   نصب
ابتدا توسط    توضیح داده شد،  محل نصببرای نصب دستگاه کنترل دور درون تابلوی موردنظر و شرایطی که در بخش  

  سوراخ  3گذاری کرده و با مته صورت تراز علامتکاری را به سوراخ  محل ( شدههمراه دستگاه قرار داده )شابلون موردنظر 
همراه دستگاه موجود هست( را بسته و بدون    4عدد پیچ خودرو قطر    6های بالای دستگاه )کنید. سپس ابتدا پیچ 

توجه  سفت نمایید.    اندازه لازم پیچ را به   4های پایین دستگاه را ببندید و سپس هر  ها را کاملًا سفت کنید پیچ اینکه آن 
 ها استفاده کنید. کنید که واشرها را نیز همراه پیچ 

 برای سادگی و سرعت بیشتر در نصب، بهتر است این مرحله توسط دو نفر انجام شود.

 هرتز 87منحنی تغییرات ولتاژ بر حسب فرکانس موتور با فرکانس نامی   -  7شکل 
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 الکترونیکی  نصب

 Ximaکلی   ک ی شمات

تاااایی قااادرت در  9 تاااایی ترمیناااال فرماااان کوخاااک در باااالا و یاااک ترمیناااال 18دارای یاااک ردیاااف  XIMAدساااتگاه 
 فاز( هست.تایی در مدل تک 8) پایین

صوت    های قدرت بهسیم بندی نمایید. در قسمت بالا ترمینال صورت شکل زیر  درایو، موتور و دیگر تجهیزات مرتبط را به 
   B-و    B+های  شده است. همچنین مقاومت ترمز خارجی نیز باید به پایههای کنترلی نمایش داده مجزا از ترمینال

 متصل شود.

 نمایش نصب دستگاه به صورت تراز با سطح افق  -  8شکل               
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 اطمینان حاصل کنید.  LNیا   RSTهایاز اتصال برق ورودی به پایه 
 

 (220V)فاز  تک (380V)سه فاز
R , S , T L , N های قدرت ورودی 
W , V , U W , V , U های قدرت خروجی 

 های قدرت ورودی و خروجی نمایش ترمینال-    9شکل
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 𝒎𝒎𝟐 kW/V Ph-XIMAG100XYYY))   ورودی/ سیم خروجی سطح مقطع سیم  
1 / 1.5 0.4/220v XIMAG100A004-1 
1 / 1.5 0.75/220v XIMAG100A008-1 
1 / 1.5 1/220v.1 XIMAG100A011-1 

1.5 / 2.5 1.5/220v XIMAG100B015-1 
2.5 / 4 2.2/220v XIMAG100B022-1 
4 / 6 3.0/220v XIMAG100B030-1 

1 / 1.5 0.75/380v XIMAG100B008-3 
1 / 1.5 1.5/380v XIMAG100B015-3 
1 / 1.5 2.2/380v XIMAG100B022-3 

1.5 / 2.5 3/380v XIMAG100B030-3 
2.5 / 2.5 4/380v XIMAG100B040-3 
2.5/ 4 5.5/380v XIMAG100B055-3 
4 / 6 7.5/380v XIMAG100C075-3 
6 / 10 11/380v XIMAG200C110-3 
10/10 15/380v XIMAG200C150-3 
10/10 18.5/380v XIMAG300D185-3 
10/16 22/380v XIMAG300D220-3 
16/25 30/380v XIMAG300D300-3 

 
 

 نکات مهم 
 نیست.  N و  L نول به ورودی فاز و لزومی برای رعایت اتصال در درایو تکفاز  توجه کنید که  1

  5/1متصل نمایید. در مدل سه فاز از سیم با سطح مقطع حداکثر    PEسیم اتصال زمین را به ترمینال   2
 متر مربع برای اتصال ارت به دستگاه استفاده نمایید. میلی 

متر مربع متصل نمایید. )جهت اتصال اهمیتی  میلی   5/1با کابل     -Bو     +Bهای  مقاومت ترمز را به ترمینال  3
 توانید استفاده کنید. تر نیز میفاز از سیم ضخیم ندارد( در مدل تک 

 سطح مقطع مناسب برای ورودی/خروجی -  7جدول  
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 هشدارها
 از وصل نمودن نول به ورودی زمین اکیدا خودداری کنید.  •
 برد. های ترمینال را بالا می نکنید.استفاده از کابل شو احتمال شل شدن پیچ از کابل شو استفاده   •
های مجاور به یکدیگر  های ترمینال ها را لخت نمایید تا امکان اتصال رشته متر از سر سیم میلی  ۸حداکثر   •

 از بین برود.
های آسیب  ترمینال های ترمینال به شدت پرهیز کنید خرا که هزینه تعویض  از سفت کردن بیش از حد پیچ  •

 دیده مشمول گارانتی نیست.
 کلید مینیاتوری و... استفاده نکنید. دستگاه را مستقیما به موتور وصل کنید و از کنتاکتور،   •
گیری شود. عدم  الامکان متصل نمایید تا از نویز خروجی و احتمال برق گرفتگی جلو ورودی زمین را حتی  •

 عادی دستگاه اختلال ایجاد نماید.  اتصال ورودی زمین ممکن است در کارکرد
   صورت اختیاری است. استفاده از سلف کاهش هارمونیک و فیلتر نویز ورودی و خروجی اجباری نیست و به  •
 عدم رعایت موارد فوق موجب آسیب دیدن دستگاه و خارج شدن از شمول گارانتی خواهد شد.  •

 های درایو زیما تک فاز نحوه قرار گیری ترمینال –  10شکل 

 های درایو زیما سه فاز نحوه قرار گیری ترمینال –  11شکل 

 200های سری ها در درایوترتیب قرار گیری ترمینال –  12شکل 
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 های فرمان ترمینال 
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 نمایش ترمینال دیجیتال و آنالوگ مدارات فرمان   – 13   شکل          
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محدوده   عملکرد  ترمینال 
 مجاز 

12V 

 ولت   12خروجی  
 .نمایداتصال این خروجی به هر ورودی آن را فعال می

ها است و زمین برگشت  ولت یا تغذیه فرمان   12ترمینال اول از سمت راست  
 هست.  COMاین ورودی، ترمینال 

200mA 

OUT 
In 

G100 

 .مراجعه نماییدکلکتور باز دستگاه. به پارامتر   خروجی دیجیتال

50mA 

 خروجی دیجیتال کلکتور باز دستگاه
 مراجعه نمایید. به پارامتر 

عنوان جااایگزین خروجی آنااالوگ  توانااد بااهخروجی دیجیتااال دسااااااتگاااه کااه می
 هست. COMاستفاده شود. زمین برگشت این خروجی ترمینال 

توجاه کنیاد کاه این خروجی کلکتور بااز بوده و در بعضاااااای موارد باایاد باا یاک 
ولت وصاال شااود تا پالس موردنظر    12اهم به ترمینال    1000تا   470مقاومت  

 ایجاد شود.
D1  30 .مراجعه نماییدبه پارامتر   .1ورودی دیجیتالV/5mA 
D2  30 .مراجعه نماییدبه پارامتر   .2ورودی دیجیتالV/5mA 
D3  30 .مراجعه نماییدبه پارامتر   .3ورودی دیجیتالV/5mA 
D4 30 .مراجعه نمایید وبه پارامتر  . 4ورودی دیجیتالV/5mA 
D5  30 .مراجعه نمایید و . به پارامتر  5ورودی دیجیتالV/5mA 
D6  تنها در سری .مراجعه نمایید. به پارامتر  6ورودی دیجیتال (200 G ) 30V/5mA 

 

شوند.)توجه کنید  ولت دستگاه فعال می 12ها بااتصال به ترمینال  این ترمینال 
  30ولت و بیشتر از    9که در صورت استفاده از ولتاژ خارجی، این ولتاژ کمتر از  

ها، باید  یا دستگاه فرستنده فرمان  PLC( COMولت نباشد و همچنین مشترک) 
 متصل شود.(  COMترمینال  به

 

HSI ورودی دیجیتال پرسرعت 
 24V/10mA .نمایید مراجعهو به پارامتر 
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HSI 

تواند پالس مربعی تا  ورودی پرسرعت دستگاه است که علاوه بر کاربرد عادی، می 
عنوان ورودی دستگاه )و یا بازخورد( قبول کند. توجه  کیلوهرتز را به   20فرکانس  

ولت و قسمت بالای آن باید    3کنید که قسمت پایین پالس ورودی باید کمتر از  
ولت باشد در غیر این صورت احتمال اختلال در کارکرد این ورودی    15تا    10بین  

 وجود دارد. 

 
 وج قابل قبول برای ورودی پرسرعت دستگاه شکل م –  14شکل 

24V/10mA 

COM   ولت   12زمین خروجی 
 برای تغذیه سنسور یا قطعه مشابه  

200mA 

10V   ولت   10خروجی 
 کیلو اهم(   10تا   2برای استفاده ولوم )بین

8mA 

V1 

 1آنالوگ ولتاژ شماره    ورودی 
 مراجعه نمایید. و   به پارامتر  

30V 

  این   ماکزیممدستگاه هست. ولتاژ   یکآنالوگ )ولتاژ( شماره  ورودی   V1  ترمینال 
  توسط پارامتر   تواندمی ولت است و   10برابر   فرآپیش صورت  به  ورودی

، دو سر  متغیرمقاومت    یامتصل کردن ولوم    برای  شود.  تنظیمولت    11تا    2  بین
متصل    V1  ترمینالط را به  متصل کرده و سر وس   0Vو    10Vهای  ترمینال آن را به  
 . نمایید

 آن را جابجا نمایید.  0Vو   10Vدر صورت برعکس بودن عملکرد ولوم، دوسر 

V2 
 2آنالوگ ولتاژ شماره    ورودی 

 30V .نماییدمراجعه  و به پارامتر  
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  این  ماکزیممشماره دو دستگاه است. ولتاژ   )ولتاژ(  ورودی آنالوگ  V2  ترمینال
و    10برابر    فرآپیش صورت  به   ورودی است  پارامتر    تواندمی ولت  توسط 

  (، =) در حالت    V2و    V1  ترمینال  شود. تنظیم ولت    11تا    2  بین 
  این . در  روندمی و کاهش فرکانس به کار   افزایش  برای  دیجیتال  ورودیعنوان به 

 هاورودی   اینولت به    8  بالای، وصل شدن ولتاژ  دیجیتال  هایورودی حالت مانند  
صورت    عملی هیچ فعال شوند  یها شده و اگر هر دو ورودباعن فعال شدن آن 

 .      شودمی  هاورودی   اینشدن  غیرفعالولت باعن  4از  ترپایین . ولتاژ گیردنمی 

l1 

 . یک   شماره   جریان   ورودی 
 .نماییدمراجعه      و    ، به پارامتر 

40mA/6V 

 

دستگاه    I1ترمینال   جریان  آنالوگ  ورودی  اورودی  این  جریان  محدوده  ست. 
توان توسط پارامترهای  آمپر است و می میلی   20تا    4  فرآصورت پیش به 

توانند  هم می   I1و ترمینال    V2ترمینال    رنج و نوع این ورودی را تعیین کرد.,
 ( در Feedbackبازخورد ) عنوانعنوان مرجع فرکانس یا مرجع کنترلی و هم به به 

تواند برای  همچنین می   V2استفاده قرار گیرند. ترمینال   مورد  PIDحالت کنترل  
ورودی   با  ورودی  مرجع  مورد    جمع شود.  V1ایجاد  در  بیشتر  اطلاعات  برای 

 مراجعه نمایید.تا ارامتر  های دستگاه به پ ورودی 
0V  100 آنالوگ دستگاه   هایورودی   منفیمشترکmA 

  B-   RS485 ( دارای حفاظت شوک ولتاژ ) +/-5V 
A+ RS485 ( دارای حفاظت شوک ولتاژ ) +/-5V 

 اند.شده داده مربوطه توضیح    ضمیمه  هستند و در  RS485  سریال  مربوط به پورت  هایپورت   B(S-)و    A(S+)ترمينال  

RELAY A  رله   خروجیN.O    یک   ی شماره . 
 250V/1A .نماییدمراجعه  به پارامتر  

RELAY B  رله   خروجی  N.O دو.   ی شماره 
 250V/1A ( 200)تنها در سری .نماییدمراجعه   به پارامتر

رله دساتگاه اسات. از    خروجیدارد    هاترمینال  ساایرنسابت به    تریبزرگدر سامت خپ که اندازه    دوتایی  ترمینال
مراجعه  و  به پارامتر    بیشااااتراطلاعات    برایاسااااتفاده کرد.    توانمیمختلف    کاربردهای   برایرله    این

 .نمایید
OP+/- 

In 
G200 

 خروجی ایزوله دیجیتال 
 باشد.ها می خروجی دیجیتال دستگاه است که عملکرد آن مشابه رله 

 باشد. جریان فقط در یک سو و از پایه مثبت به منفی می توجه کنید که جهت 

250V/ 
50mA 
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 نکات مهم 

1 
از شمول گارانتی خارج   را  آن  و  درایو شده  به مدار کنترل  باعن آسیب  مقادیر مجاز،  از محدوده  خارج شدن 

 نماید. می

2 
کنید. برای اتصال خروجی رله فرمان از سیم  متر مربع استفاده  میلی  5/0تا    35/0برای نصب ترمینال فرمان از سیم  

 توانید استفاده نمایید. متر مربع نیز میمیلی 1تا سطح مقطع 

3 
پیچیده  همها را با طول مناسب لخت کرده و بهدر صورت نیاز به بستن خند سیم زیر یک ترمينال، ابتدا همه آن

 ید. و درون یک کابل شو قرار دهید و به ترمینال مربوطه وصل کن

4 
های ترمینال برای کارکرد  سفت کردن متعادل پیچ  .شدت پرهیز کنیدهای ترمینال بهازحد پیچاز سفت کردن بیش  

 ها آسیب جدی وارد کند. تواند به ترمینالگوشتی نامناسب میآخار پیچ استفاده از کند.درست کفایت می

 آسیب جانی و سخت افزاری شود. عایق های آسیب دیده در سیم بندی ممکن است موجب  5

6 
های طویل در اتصال موتور به درایو، ممکن است باعن خطای اضافه جریان یا نشتی جریان شود.  استفاده از کابل

  5.5kwمتر و برای توان های  20و کمتر، کمتر از    4kwبرای جلوگیری از این پدیده، طول کابل موتور برای توان  
 در خروجی استفاده کنید. ACاکتور متر باشد. برای کابل های بلندتر از یک ر 50وبیشتر، کمتر از 

پس از قطع برق ورودی، بلافاصله ترمینالهای قدرت دستگاه را لمس نکنید، زیرا  زمان کوتاهی طول میکشد تا   7
 های قدرت درایو تخلیه شود. ولتاژ بالای موجود در خازن

8 

موتور، حامل جریان و ولتاژ و فرکانس  های ورودی/خروجی قدرت دستگاه، بخصوص سیم هایتوجه کنید که سیم
ها دستگاه، نویز و اختلال ایجاد کنند. برای جلوگیری از این اختلال  توانند به روی فرمانراحتی میبالایی هستند و به

الامکان برای موتور  های قدرت عبور دهید و حتیهای کنترل را از دورترین مسیر ممکن نسبت به کابلاحتمالی، سیم
)زمین اینورتر هم باید در   و شیلد کابل موتور را به زمین تابلو متصل نمایید. ل شیلد دار استفاده نماییداز کاب 

کنید،  که برای کابل کنترل هم از نوع شیلددار استفاده میدرصورتی.  )همان نقطه به زمین تابلو باید متصل باشد
 ای( تصال تک نقطهشیلد کابل کنترل را نیز در همان نقطه قبلی زمین کنید. )ا

 

 های قدرت و فرمان فاصله مجاز برای عبور کابل –  15شکل 
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 افزاری تنظیم نرم 
 نمایش کلیدها و صفحه 

نمایشگر    XIMAدستگاه   و    4دارای یک  دار  پارامترها و یک    LEDعدد خراغ    4رقمی ممیز  و  نمایش مقادیر  برای 
 ( تایی برای تنظیم پارامترها و ریست کردن خطاها و استارت استپ موتور هست.9) 6کلید صفحه 

 
 

 نمایشصفحه 
ثانیه برای   0.5نمایش به مدت  صااافحه  هایساااگمنتو   LEDهای  شاااود ابتدا تمام خراغکه دساااتگاه روشااان می زمانی

ها طوری تعریف که ورودیشااود. درصااورتینمایش دیده میبه روی صاافحه  شااده و سااپس کلمه  تساات روشاان
غیرفعال    Enableباشااد و ورودی    نیاز  Enableشااده باشااند )پارامتر( که برای اسااتارت دسااتگاه به فعال بودن ورودی  

تعریف نشده باشد،    Enableفعال شده باشد و یا ورودی    Enableشود و اگر  دیده می  (Inhibited)  باشد کلمه
که دسااتگاه اسااتارت   صااورتی در  شااود و دسااتگاه در انتظار فرمان اسااتارت خواهد بود.دیده می (Ready)  کلمه

مربوطه نیز روشاااان   LEDنمایش دیده خواهد شااااد و  بشااااود، با توجه به مقدار پارامتر کمیت موردنظر روی صاااافحه
ثانیه مقدار مرجع روی   2که فرکانس )و یا مرجع( دساااااتگاه تغییر داده شاااااود برای حدود  درصاااااورتی خواهد شاااااد.

 داده خواهد شد.نمایش دیده شده و سپس دوباره کمیت قبلی نمایش صفحه
  

 (  200؛ خپ: سری   100صفحه کلید اصلی دستگاه ) راست: سری   16 – شکل
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 نمایش کلید و صفحه صفحه 

LCD  و مشاهده و    ، مقدار بارجریان  دور،  فرکانس،  مقادیر  نمایش  برایو    رقمی  4  نمایشصفحه
 پارامترها.  تنظیم

LED    خهار عددLED  یا فرکانس    درصد بار،  یا  جریان  نمایشجهت خرخش موتور،    نمایش  یبرا  
 استپ بودن دستگاه.  یا دور موتور، استارت 

START/DIR 

  توسط   یدکل صفحه . در صورت انتخاب کنترل از  (START/DIR)  جهت   ییرتغ و  استارت    کلید
  پارامتر   مقدار  کهدرصورتی .  رودمی   کار  به  موتور  کردن  استارت   برای  کلید  ینا    پارامتر
  استارت   دستگاه  که  حالتی   در  ثانیه  2  مدت  به  کلید  یناداشتن  باشد با نگه   برابر  
 (   و   در بیشتر  یحاتتوض شد. ) خواهد برعکس  موتور جهت است،

RESET/STOP 

  پارامتر  توسط یدکلصفحه . در صورت انتخاب کنترل از   (RESET/STOP)یست راستپ و  یدکل 
  کردن  ریست  برای  خطا  بروز  مواقع  در  و  رودی ماستپ کردن دستگاه به کار    برای  کلید  ینا

 . رودمیبه کار  نیز  خطا
  یا  کوتاه   اتصال  یخطا ).کندمی  یستررا   دادهرخ  خطای ،ثانیه 2  مدت به کلید   یناداشتن نگه 
 ( شود  روشن  و  خاموش  یدباو دستگاه   شودنمی  ریست کلید ینابا   

  با   حتماً   و   نموده  خودداری  آن  کردن ریست  از  دهدمی   رخ  مکرراً   ییخطا  اگر  که  یدکنتوجه  
 .آید عمل   به  جلوگیری دستگاه  کلی خرابی از تا نمایید   حاصل  تماس شرکت

NEXT/+ 
PREV/- 

پارامترها    تنظیمدر هنگام    .(-/PREV)  قبلیکاهش/  کلید و    (+/NEXT)   بعدی/ افزایش  کلید
 پارامتر )در صورت انتخاب شدن  یکمقدار    تغییر  یامختلف و    پارامترهای  رویحرکت    برای

 نمود.  خواهیدرا مشاهده   بیشتر  توضیحات. در ادامه رودمی پارامتر( به کار 

ENTER 
  اجرای   یاپارامتر و    یک  ذخیره انتخاب و    یارفتن به صفحه پارامترها به و    برای   Enter  کلید 

  بیشتر   توضیحاتدر ادامه   .رودمی خودکار و برگرداندن پارامترها به کار    تنظیممثل    هاییفرمان 
 نمود.   خواهیدرا مشاهده  

BACK خروج کلید (Back که )رودمی پارامترها به کار  تنظیمخروج از هر مرحله در هنگام  برای . 

 G200های  مخصوص سری 

DISP   دهدمی  تغییررا   نمایشحالت صفحه. 

P1  تنظیم مقادیر پارامترها به عنوان شیفت سونسگمنت در حال تغییر، کاربرد دارد.هنگام 
RESET  .در مواقع بروز خطا برای ریست کردن خطا کاربرد دارد 

 XIMAمعرفی صفحه کلید و صفحه نمایش دستگاه  –  7جدول   
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 تنظیم پارامترها 

بر کارکرد موتور خواهند داشت که این تخثیر شامل تغییر جهت موتور نیز خواهد  بعضی از پارامترها اثر آنی    توجه: 
دیده و مسلط به کارکرد سیستم، تغییر داده شوند.  بود. توجه داشته باشید که این تغییرات حتماً توسط کارکنان آموزش 

ر کل سیستم و راندمان آن را کاهش  هرگونه اشتباه در تنظیم پارامترها احتمال خرابی دستگاه را بالابرده و همچنین عم 
 تواند منجر به صدمات جانی شدید شود. دهد و حتی می می

بعضای پارامترها نیز فقط در هنگام اساتپ بودن درایو قابل تغییر هساتند و تغییرات بعضای نیز هنگام ذخیره شادن و  
 شوند.خروج از صفحه تنظیم پارامترها اعمال می

 
 دهید و رها کنید تا به صفحه پارامترها بروید. را فشار Enter کلید  ابتدا -
  بزنید  را  Enter  کلید  و  کنید  وارد  را  عبور  کلمه  باید  ابتدا  باشااااید  کرده  تنظیم  را  ورود  کلمه  همان یا    پارامتر  اگر  -
 .کنید  مراجعه  پارامتر به بیشتر اطلاعات برای. بروید پارامترها قسمت به تا
  شااااود. توجه کنید که بسااااته به مقدار پارامتر  دیده میصاااافحه نمایش  اکنون نام آخرین گروه تنظیمی روی  - 

باشااد گروه اول و    2 باشااد فقط گروه اول و اگر 1  طور مثال اگر این پارامتر برابر باها قابل رؤیت خواهند بود. بهگروه
 فرآ()حالت پیش .یت خواهند بودوگروه قابل ر  8باشد هر  دوم و اگر 

و برای دیدن    +شااود. برای دیدن گروه بعدی کلید  نمایش دیده میشااده روی صاافحه اکنون نام آخرین گروه تنظیم- 
 را فشار دهید. -گروه قبلی کلید 

موردنظر  را فشااار دهید تا وارد گروه موردنظر شااوید. اکنون نام آخرین پارامتر تنظیم شااده در گروه    Enterحال کلید  - 
 .شوددیده می

کاه این کلیادهاا را  را فشااااااار دهیاد. درصااااااورتی   -و برای دیادن پاارامتر قبلی کلیاد    +برای دیادن پاارامتر بعادی کلیاد  - 
 خواهید نمود. را مشاهده دارید به ترتیب همه پارامترهانگه
زن دیده  صااااورت خشاااامکارامتر بهدر این هنگام مقدار پ  را فشااااار دهید.  Enterبرای تنظیم پارامتر موردنظر، کلید  - 

 خواهد شد.
 . توانید مقدار پارامتر را تنظیم کنیدمی  -و +با فشردن کلیدهای - 

دارید مقدار پارامتر با سرعت متغیر اضافه و کم خواهد شد و در صورت زدن کوتاه این   که این کلیدها را نگهدرصورتی
 کلیدها تنها یک واحد تغییر انجام خواهد شد.

را فشاااار دهید و در صاااورت تمایل به لغو تغییرات    Enterکه تمایل به ذخیره تغییرات پارامتر دارید کلید  درصاااورتی- 
 را فشار دهید.         Backآخرین پارامتر، کلید خروج یا 

صاافحه  آن از   یک مرحله به عقب باز خواهید گشاات و پس از خند بار فشااردن         Backبا هر بار فشااردن کلید  - 
 پارامترها خارج خواهید گشت.

به مقدار قبل از تنظیم خود بر خواهد    شده،آخرین پارامتر تغییر داده   سازی،صورت خروج بدون ذخیره   در  :توجه 
گذارد و برخی دیگر پس از فشردن  گشت. ضمناً تغییرات بعضی از پارامترها به صورت آنی در کارکرد سیستم تخثیر می

Enter   .و ذخیره پارامتر مؤثر خواهند بود 
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نحوه تنظیم پارامترهای   17 – شکل 
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 سازی به مقادیر اولیه و ذخیره  برگشت 

فرآ و یا گرفتن نسخه پشتیبان از مقادیر فعلی و یا برگرداندن آخرین  در صورت تمایل به برگرداندن مقادیر پیش 
  4در بخش    پارامتر    برای اطلاعات بیشتر به تنظیم استفاده کنید.  توانید از پارامتر  تنظیمات قبلی می 

 سیستم( مراجعه نمایید. ) پارامترها 

 ی رمزگذار 

توانید یک رمز )عدد عبور( برای  کاری احتمالی توسط افراد متفرقه، میدست   برای مصون ماندن مقادیر پارامترها از
صورت صحیح وارد شود. اگر  دستگاه تعریف کنید. در این حالت برای رفتن به صفحه پارامترها ابتدا باید رمز عبور به 

تنظیم شود به معنی نبودن رمز عبور برای تنظیم خواهد بود. برای اطلاعات بیشتر به بخش تنظیم   0ار رمز عبور  مقد
 مراجعه نمایید. پارامتر 

 
 

 راه اندازی آسان 
 در این بخش روند راه اندازی آسان درایو زیما را مرحله به مرحله برای یک کاربری ساده شرح داده خواهد شد.  
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.درایو متصل نمایید U-V-Wورودی های موتور را به خروجی های 

.درایو متصل نمایید R-S-Tیا  L-Nورودی قدرت را به ورودیهای 

با اتصال برق ورودی و روشن شدن دستگاه ابتدا ورژن نرم افزاری درایو و سپس 
  redyپس از آن کلمه  .نمایش داده می شود )هرتز 10 (فرکانس مرجع پیش فرآ 

.به معنی آماده به کار بودن درایو بر روی صفحه نمایش نشان داده می شود

 .ثانیه  فشار دهید تا وارد منوی راه اندازی سریع شوید 5به مدت  را Enterکلید 
که در پایین آمده تنظیم   جدول را ه اندازی سریعتمامی پارامتر ها را با توجه به 

.نمایید

نحوه عملکرد روی صفحه نمایش دیده میشود این پارامتر  اکنون نام پارامتر 
را زده و با توجه به جدول  Enter .را تعیین میکند و ورودی های فرمان دستگاه

.را فشار دهید Enterزیر مقدار آن را تنظیم نموده و مجددا  

این پارامتر زمان شتابگیری  .را تنظیم نمایید را زده و پارامتر  +سپس دکمه 
این  .را تنظیم نمایید dرا زده و پارامتر  +سپس دکمه  .بر حسب ثانیه می باشد

 .پارامتر زمان توقف بر حسب ثانیه می باشد

این پارامتر نحوه تنظیم  .را تنظیم نمایید Frqرا زده و پارامتر  +سپس دکمه 
این  .را تنظیم نمایید Curرا زده و پارامتر  +سپس دکمه  .می باشد موتور فرکانس

.جریان نامی موتور می باشد  پارامتر

میزان این پارامتر .را تنظیم نمایید را زده و پارامتر  +سپس دکمه 
در صورت عدم نیاز این  .را تعیین میکند  گشتاور افزوده ی موتور در هنگام راه اندازی 

.پارامتر را تغییر ندهید

نحوه توقف موتور  این پارامتر .را تنظیم نمایید را زده و پارامتر  +سپس دکمه 
و   A-onرا زده و در صورت نیاز مطابق جدول پارامترهای +سپس دکمه  .می باشد

.را تنظیم نمایید

جهت این پارامتر تعیین  .را تنظیم نمایید را زده و پارامتر  +سپس دکمه 
.می باشد خرخش موتور

اتصال درایو به موتور

اتصال ورودی قدرت
به درایو

روشن شدن دستگاه

ورود به منوی 
راه اندازی آسان

تعیین نحوه عملکرد 
دستگاه

تعیین شتاب راه اندازی 
و توقف 

مرجع فرکانس و
جریان نامی موتور 

تعیین جهت
خرخش موتور

تقویت گشتاور موتور

نحوه توقف نوتور

ورودی های آنالوگ و دیجیتال  و  در انتها با توجه به پارامتر های 
راه اندازی موتوردستگاه را متصل نموده و موتور را استارت کنید

 

 XIMAنحوه تنظیم آسان درایو   –  16شکل 
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 اندازی سریعجدول راه 
اندازی سریع از  دقت شود منوی راه  شوید   quick startوارد منوی    فشار دهید تا   ثانیه   5به مدت   Enterابتدا کلید   -

شود. برای  نمایش دیده می روی صفحه   اکنون نام پارامتر   .به بعد به دستگاه افزوده شده  3.16افزاری  ورژن نرم 
  Backهمچنین برای خروج از این منو دکه   را فشار دهید.   -و برای دیدن پارامتر قبلی کلید    +دیدن پارامتر بعدی کلید  

 د. رافشار دهی
 پارامتر  نام  محدوده تنظیمات  فرآ پیش 

18 0-23 Drive Mode 

 

مقدار این پارامتر را مطابق    های دیجیتال نحوه اعمال فرمان به درایو با استفاده از ترمینال برای انتخاب 
 های زیر انتخاب نمایید.یکی از حالت 

RUN  ترمینالD5  ترمینالD4  ترمینالD3  ترمینالD2  ترمینالD1 
D2 Pre5 Fwd/Rev Jog RUN Enable 0 
D2 Pre5 Pre4 Jog RUN Enable 1 

D2/D3 Pre5 Jog Rev RUN Fwd RUN Enable 2 
D2 Pre5 Pre4 Pre3 RUN Enable 3 
D2 Jog Fwd/Rev Stop(latch) Start(latch) Enable 4 
D1 Pre5 Pre4 Pre3 Jog RUN 5 
D1 Pre5 Pre4 Fwd/Rev Jog RUN 6 
D1 Pre5 Pre4 Pre3 Fwd/Rev RUN 7 
D1 Pre5 Jog Rev(latch) Fwd(latch) RUN 8 
D1 Pre5 Pre4 Rev(latch) Fwd(latch) RUN 9 
D1 Pre5 Pre4 Pre3 Pre2 RUN 10 

Start Pre5 Pre4 Pre3 Pre2 Enable 
(Key Mode) 11 

Start Pre5 Pre4 Pre3 Fwd/Rev Enable 
(Key Mode) 12 

Start Pre5 Pre4 Jog Fwd/Rev Enable 
(Key Mode) 13 

Start Pre5 Pre4 Pre3 JOG Enable 
(Key+DIR) 14 

Start Pre5 Pre4 Rev(latch) Fwd(latch) Enable 
(Key Mode) 15 
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Modbus 16 

D2 Pre5 Jog 
Stop 
(N.C 

Button) 

Start 
(N.O latch 
Button) 

Enable 17 

D2/D3 Pre5 Jog Rev RUN Fwd RUN  -- 18 
D2/D3 Binary input Rev RUN Fwd RUN 19 

D2 Jog Fwd/Rev Stop 
(N.C Button) 

Start 
(N.O latch 
Button) 

Enable 20 

D2/D3 Jog 
Stop 
(N.C 

Button) 

Start\Rev 
(N.O latch 
Button) 

Start\Fwd 
(N.O latch 
Button) 

Enable 21 

D2/D3 Jog 
Emergency 

Stop 
(N.C Button) 

Rev RUN Fwd RUN Enable 22 

D1 Jog Command 
Signal(latch) 

Reset 
(latch) 

PLC Pause 
(latch) PLC RUN 23 

10.0 0.2-999.9 Acceleration. Time 
   یهرتز در خروج 50   شی زمان افزا  مدت

 . داده و بالعکس  شی موتور مقدار آن را افزا  یانداز   کند شدن شتاب راه  یبرا 

10.0 0.2-999.9 Deceleration. Time 
   یهرتز در خروج 50   کاهشزمان   مدت

4 0-7 Reference Frequency 
مقدار این پارامتر را مطابق یکی از حالت های زیر    مرجع تعیین فرکانس و سرعت موتوربرای انتخاب  

 . انتخاب نمایید
0 V1 
1 (V1+V2)/2 
2 I1 
3 HSI 
4 Keypad (+/-) 
5 Up=V1/ Down=V2 
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6 MODBUS 
7 Keypad (Step Frequency) 

Drive Rated Current Drive Current Range Motor Rated Current 
نقش این پارامتر   شده است.است که بر روی پلاک موتور درج   موتور در بار نامی   جریان این پارامتر برابر با   

 های کنترل مهم است.بار و بعضی از الگوریتمبرای تشخیص اضافه 
0 0-3 Motor Default Direction 

 کند. را تعیین می فرآ موتور جهت حرکت پیش این پارامتر،  
0 Forward   های مربوطه قابلیت تغییر جهت توسط فرمان با 

1 Reverse  های مربوطه قابلیت تغییر جهت توسط فرمان با 
 ( Forward onlyبدون قابلیت تغییر جهت )  Forwardفقط  2
 ( Reverse onlyبدون قابلیت تغییر جهت )  Reverseفقط   3

0.01% 0.00-20.00% Boost Voltage 
ازحد  کند. توجه کنید که زیاد کردن بیش را تعیین می   گشتاور افزوده موتور در شروع حرکت این پارامتر  

  Boostتواند به موتور آسیب بزند. در صورت استفاده مداوم موتور در دورهای پایین و  این پارامتر می 
 زیاد، از یک فن کمکی برای خنک کردن موتور استفاده کنید. 

0 0-2 Stop Mode 
 .را تعیین میکند نحوه توقف موتوراین پارامتر  

 کند.موتور با شتاب کاهشی مشخصی توقف می 0
 کند. طور طبیعی بایستد. در این حالت اینرسی بار، زمان توقف را تعیین میموتور رها شده تا به  1
 . DCایستادن با ترمز  2

 های دیجیتالورودیی ایساتادن موتور را تعیین کرد، در صاورت کار با  دقت شاود برای اینکه بتوان نحوه
(D1   تاD6  باید یا مرجع ساااارعت و یا ورودی ،)Run    را برداریم، در صااااورت حذف ورودیEnable موتور ،

 شود تا به طور طبیعی بایستد.شود، رها میصرف نظر از هر حالتی که در این پارامتر تعیین می
0 0-1  Start at Power on 

 
0 

ساز   که فعال  یمعن  نی باشد بد  ای استارت شدن موتور مه  طیشرا اگر در هنگام روشن شدن،  
(Enableو )  استارت یورود   (Run فعال شده باشند، دستگاه استارت نخواهد شد و برا ) ی  

 .قطع و وصل شود کباری استارت یورود  ای فعالساز  دیاستارت شدن با

1 
 بدین معنی که فعالاگر در هنگام روشن شدن شرایط استارت شدن موتور مهیا باشد  

 .فعال شده باشند دستگاه استارت خواهد شد (Run)  استارت و ورودی (Enable)  ساز

 ثانیه تنظیمات به حالت اولیه برمیگردند.   5به مدت    Enterو نگه داشتن کلید    1با وارد کردن عدد  
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 پارامترها 
 توضیحات  نام دسته پارامتر  نمایش پارامتر 

شامل  اولیه   پارامترهای اول  شتاب    پارامترهای  گروه  مثل    مقادیر و    اندازی راه پرکاربرد 
 . دور و امثالهم هست  مینیممو  ماکزیمم

توان و فرکانس و دور   ضریب و   جریان موتور مانند ولتاژ و   نامی  مقادیر موتور  نامی مقادیر 
 . شوندمی پلاک موتور وارد   رویهست که اکثراً از  فرآپیش و جهت 

فرمان هستند    ترمینالهمان    یاو آنالوگ    دیجیتال  هایخروجی   ورودی ها خروجی/ ورودی 
 .گردندمی  تنظیمو کاربرد  نیازکه با توجه به 

  پارامترهای 
 سیستمی 

و توقف و نوع کاربرد    شتابگیری   طریقهخاص مانند    سیستمی   پارامترهای 
  دیگر و رمز عبور و موارد    سریالو ارتباط    PIDکنترلر    همچنین   و   درایو 

 هست.

 پیشرفته  پارامترهای 

اند،  شده دسته قرار داده   اینخاص در    های برداری بهره   برای   پیشرفتهتوابع  
خطا،   بروز  از  بعد  مجدد  تلاش  رزونانس،  فرکانس  حذف  مانند 

کاربر،    تعریف  V/F  الگوی  پارامترهای،  انرژی  سازیذخیره  توسط  شده 
 ، فرکانس استارت. DWELLعملکرد 

 حفاظتی   پارامترهای 
در    است  حفاظتیگروه ششم مختص توابع   دارند    اینکه  دسته قرار 

  جلوگیری بار موتور، حفاظت اضافه دما، حفاظت  مانند حفاظت اضافه 
 و ... .  شدگیقفل از 

  مقادیر و تاریخچه 
 خطاها 

کاربرد    هاکمیت از    بعضیو   سیستم  هایفالت   یاخطاها    تاریخچه  بررسی
 .مشاهده هستنددسته فقط قابل  این  .دارند

 نگ یتوریمان 
  قابل   فقط  گروه  این  است،  تنظیمات  برخی  و  اینورتر  خروجی  مقادیر  بررسی
 ...   و  کنترلی  پارامترهای  توسط  زیرا  کند  تغییر  توانندنمی   و  هستند  رؤیت

 شود.می  تنظیم اینورتر خروجی
 

توجه کنید که پیوساااته نبودن شاااماره   مراجعه نمایید.  برای دساااترسااای به ساااطوح مختلف پارامترها به پارامتر  
ممکن اساات بعضاای از پارامترهای   های بعدی دسااتگاه هساات.پارامترها برای افزودن پارامترهای احتمالی در نسااخه

 دفترخه در دستگاه شما در دسترس نباشند. برای اطلاعات بیشتر با شرکت تماس حاصل نمایید.موجود در این 
 
 

 XIMAبندی پارامترهای دستگاه معرفی دسته –  8جدول  
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   پارامترهای اولیه

 پارامتر 
 نوع  فرآ پیش  محدوده تنظیمات  نام  رجیستر 

0x0000 Min Frequency 0.0- 0.0 R/W 

0x0001

Max Frequency -1000.0 Hz 50.0 R/W 
 دسااااااتگاه قاااااارارداد. خروجاااااایدر  تااااااوانمیکااااااه   فرکانساااااای بیشااااااترینو  کمتاااااارین
 کمتاااارینآنااااالوگ و   هااااایورودیدر  mA20 یاااااولاااات  10فرکااااانس معااااادل  بیشااااترین

و هنگااام اسااتفاده از  PID( اساات.در حالاات کنتاارل 4)mA یاااولاات  0فرکااانس معااادل 
فرکااانس  کمتااریناز   تواناادمیضاارب، مقاادار فرکااانس و تک تنظاایم پاایش یهااافرکانس

 کمتر باشد.  نیز

 

0x0002

Acceleration. Time   0.4-999.9 (s/100Hz) 10.0 R/W 
زمان خواهد   اینهرتز، نصاف   50  افزایشزمان   )  خروجیهرتز در    100  افزایشزمان   مدت
 داده و بالعکس. افزایشموتور مقدار آن را  اندازیراهکند شدن شتاب   برای بود.(

 کند:  پیدا افزایشهرتز  10 ثانیه 3 طی درایوفرکانس  بخواهیممثال: اگر 
= )3s/10Hz( × )100Hz/s( = 30s 

Page 
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0x0003

Deceleration. Time 0.4-999.9 (s/100Hz) 10.0 R/W 

  خروجی هرتز در    100  کاهشی  یا   منفی   تغییر  برای  درایواست که    زمانی زمان معادل    این
  های توقفدر حالت    .دهیدپارامتر را کاهش    اینموتور،    ترسریع   ایستادن   برایدارد.    نیازخود  

  که   درصورتی در زمان توقف نخواهد داشت. تخثیریپارامتر    این مستقیم  جریان آزاد و ترمز 
) شده باشدو ولتاژ دستگاه انتخاب   جریانحالت محدودکننده   ممکن است زمان   (

  پارامترهای به    بیشتراطلاعات    برای  شود.  بیشترپارامترها    اینو توقف موتور از    اندازیراه 
 . نماییدمراجعه   تا   

Page 

98 

0x0004

Boost Voltage 0.00-20.00% 0.01% R/W 
  این   در.  شودمی   فعال   Auto boost  حالت  شود  تنظیم   0.0  روی   پارامتر   این   که درصورتی 

  به   و  شده  محاسبه   بوست  ولتاژ  موتور،  جریان  و  استاتور  مقاومت  مقدار  به  توجه  با  حالت
  زیاد   صورت  در  و  است  حساس  استاتور  مقاومت  به   حالت  این.  گرددمی   اضافه  ،منحنی  ولتاژ

 .شود  زیاد   بسیار   است   ممکن   پایین   فرکانس   در   موتور  جریان  پارامتر،   این  شدن  تعریف
 Start  فرکانس  در  موتور  گشتاور  شود،  تنظیم  پارامتر  این  در  مقداری  صفر  از  غیر  کهدرصورتی 

  آسیب   موتور  به   تواندمی   پارامتر   این  ازحدبیش   کردن   زیاد  که   کنید  توجه.  کندمی   تعیین  را

Page 
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  کمکی   فن  یک  از  ،زیاد  Boost  و  پایین  دورهای  در  موتور  مداوم  استفاده  صورت  در.  بزند
 .کنید  استفاده  موتور کردن  خنک برای

0x0005

Boost end Frequency 0.0-  10.0 R/W 
 آنجایی  از  ولتاژ افزوده نخواهد شد.   منحنی آن به   از  بعد   Boostاست که ولتاژ    فرکانسی

تلفات آهن   افزایشباعن اشباع موتور و    تواندمی بالاتر    هایفرکانس در    Boostولتاژ    که
 . کنیددامنه اثر آن را محدود   توانید می پارامتر  این تنظیمموتور شود، با 

Page 
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0x0006

JOG Frequency 0.1-800.0 5.0Hz R/W 
است که بدون    فرمانیضرب  فرمان تک .  کندمی  تعیین ضرب دستگاه را  پارامتر دور تک   این
در    شدهتنظیم طور موقت باعن خرخش موتور با فرکانس  به استارت شدن موتور، به   نیاز
حرکت    یندارد و اغلب برا  RUNبه فعال شدن فرمان    نیازعملگر    این  .گرددمی پارامتر    این

پارامتر    بیشتر اطلاعات    برای .  رودمیبه کار    تولیدضرب و تست خط  دادن تک    به 
 . نماییدمراجعه 

Page 
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0x0007

JOG Acceleration 0.4-999.9 s 10.0s R/W 

هست.در حالت فعال    JOG  یاضرب  عملگر تک   برای  اندازیراه شتاب    کنندهتعیین پارامتر    این
 .شودمی موتور  اندازیراه شتاب  برای    جایگزینپارامتر  این ضرب، شدن عملگر تک 

Page 
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0x0008

JOG Deceleration 0.4-999.9s 10.0s R/W 
پااارامتر تعیین برای عملگر تااکاین   هساااااااات.  JOGضاااااارب یااا  کننااده شااااااتاااب توقف 

معمولی تاابع  حااتا   ضاااااارب نیز مااننادانادازی و توقف در عملگر تاکتوجاه کنیاد کاه نوع راه
 هست.  و  پارامتر

Page 
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0x0009

Fwd/Rev delay Time 0.0-240.0 0.0s R/W 
جهت،    تغییر. هنگام دستور  کندمی   تعیینگرد را  گرد و راست خپ   بین  تخخیر پارامتر زمان    این

در جهت      شیبزمان با  این از پستوقف کرده و  پارامتر   شیبابتدا موتور با 
 عمل مستقل از نوع توقف موتور هست.  این و   گیردمی معکوس شتاب 

 

0x000A Preset Frequency 1 

0.0-  

10.0 R/W 

0x000B Preset Frequency 2 20.0 R/W 

0x000C Preset Frequency 3 30.0 R/W 

0x000D Preset Frequency 4 40.0 R/W 
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0x000E Preset Frequency 5 50.0 R/W 

 

در    نیز  دیگردستگاه هستند )دو فرکانس    5تا    1  تنظیم  پیش  هایفرکانس پارامتر    5  این
ها  فرکانس   اینمربوط به فعال کردن    ورودی هستند(.    تنظیمقابل    و      پارامترهای 

پارامتر   ورود  گردندمیانتخاب  توسط  فعال شدن  در صورت  فرکانس    یو  مربوطه، 
توجه   مقدار خواهد بود.  اینبرابر با    ،PID  یا جمله فرکانس  من   کاریدستگاه در هر حالت  

و فرمان استارت    کنندمی   تعیینفقط مرجع فرکانس را    تنظیم  پیش  های فرکانس که    کنید
را فعال     این برابر    خروجیو در صورت استارت شدن دستگاه، فرکانس    کنندنمی دستگاه 

 خواهد بود.  مقادیر

93 

Frequency Limit 0.0- 50.0Hz R/W 
  نهاایی.حاد کنادمی  تعیین PIDدسااااااتگااه را در حاالات کنترل   خروجیفرکاانس    نهااییفرکاانس حاد  این

 مقدار هست. اینهم برابر با  تنظیم پیش هایفرکانسضرب و فرکانس عملگر تک
Setpoint Frequency 0-2 1 R/W 

 .مینیمممقدار فرکانس در هنگام روشن شدن برابر فرکانس 
(Setpoint = Minimum Frequency)  0 

92 

فرکانس قبل از خاموش    آخرینقدار فرکانس در هنگام روشن شدن برابر با  م
م  ی حالت هنگام خاموش شدن دستگاه، مقدار فرکانس تنظ  این در   شدن.
به   شده ذخیره   ، شده دستگاه  شدن  روشن  از  بعد  فرکانس  و    اولیه عنوان 

 .شودمی  یبارگذار 
(Setpoint = The last Frequency before Power off)  

1 

حالت پس از روشن    این. در  5  تنظیم  پیشمقدار فرکانس برابر با فرکانس  
  بارگذاری   اولیهعنوان فرکانس  به   5شماره    تنظیم  پیش شدن دستگاه فرکانس  

 .شودمی
(Setpoint = Preset Frequency 5)  

2 

0x0011

Up/Down setting Time 0.1-999.9 s/100Hz 10.0 R/W 
  یا   کلیدصفحه هرتز در فرکانس دستگاه توسط    100  تغییر  یزمان لازم برا پارامتر مدت   این

پارامتر    PID  که کنترلی داده شد( هست. درصورت  توضیح)که قبلًا    دیجیتالولوم   توسط 
در مقدار مرجع    یدرصد   100کاهش    یا   افزایش  برای زمان    اینفعال شده باشد    
کمتر    دیجیتال ولوم    یا  کلیدصفحه رفتن مرجع توسط    پایینبالا و  سرعت   کهدرصورتی هست.
 و بالعکس.  دهید  افزایشپارامتر سرعت آن را  ایناست باکم کردن   نیازاز حد  

92 

0x0012
ACCEL/DECEL Pattern 0-1 0 R/W 

 و توقف  شتابگیری  الگوی تعیین
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 0 خطی  الگوی

 S Curve الگوی 94
  بخش   در    تا     پارامترهای   باید  قرار داده شود   1پارامتر    این   هرگاه 
 )پارامترهای پیشرفته( نیز تنظیم شود.  

1 

0x0013

Frequency Step 0.1-800.0 10 R/W 
شدن با مقداری که   تنظیم شود، دستگاه بعد از استارت هرگاه پارامتر با تنظیم این

یک پله سرعت    +سپس با فشردن کلید  ،  تنظیم شده است شروع به حرکت میکند     در
مقدار افزایش فرکانس )طول  یابد.می  پله سرعت کاهش  یک  – یابد و با فشردن افزایش می

   خواهد بود.  برابر با مقدار –پله( در هر بار فشردن کلید + یا  

114 

0x0014
Speed Gain 0.01 – 99.99 1 R/W 

  )مخصوص حالت وکتور کنترل(  نیی پا کنترلر سرعت در فرکانس  نیگ

0x0015 

Speed l 0.01 – 99.99 1 R/W 
  )مخصوص حالت وکتور کنترل(  ن ییپا یها  انتگرال کنترلر سرعت در فرکانس  بیضر

0x0016
Speed Gain1 0.01 – 99.99 1 R/W 

  )مخصوص حالت وکتور کنترل(   کنترلر سرعت در فرکانس بالا  ن یگ

0x0017
Speed l10x001 0.01 – 99.99 1 R/W 

  )مخصوص حالت وکتور کنترل(  انتگرال کنترلر سرعت در فرکانس بالا  بیضر
Access Level          1-7 7 R/W 

 . کندمی  تعیینبه پارامترها را  دسترسیسطح   پارامتر 
R/W  قابلیت معنیبه  ( خواندن و نوشتنRead/Write ) 
R/O   قابلیت معنایبه ( خواندن تنهاRead only .هست ) 

 

) اصلی  پارامترهای ) 1 
) مانیتورینگ گروه گروه اول +   ) خطا تاریخچه و   ( ) 2 
)نامی مقادیرگروه دوم +  ) 3 
) هاخروجی  /ورودیبه   دسترسیگروه سوم +  ) 4 

 5 به گروه  دسترسیگروه خهارم +  
) پیشرفته پارامترهایگروه پنجم +  ) 6 

 7 به تمام پارامترها  دسترسی

0x0019
Preset Frequency 6 0.0- 50.0 R/W 

  6  ی شماره تنظیم پیش فرکانس

0x001A
Preset Frequency 7 0.0- 50.0 R/W 

  7 ی شماره تنظیم پیشفرکانس 
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 112 ( باشد. ) می  PLCمربوط به حالت  تا  پارامترهای  

0x001B 
Preset Time 1 0-1000 10 R/W 

  ( )1 مدت زمان پله فرکانسی 

0x001C
Preset Time 2 0-1000 10 R/W 

  ( )  2مدت زمان پله فرکانسی

0x001D
Preset Time 3 0-1000 10 R/W 

  ( )  3مدت زمان پله فرکانسی

0x001E
Preset Time 4 0-1000 10 R/W 

  ( )  4مدت زمان پله فرکانسی

0x001F
Preset Time 5 0-1000 10 R/W 

  ( )  5مدت زمان پله فرکانسی

0x0020
Preset Time 6 0-1000 10 R/W 

  ( )  6زمان پله فرکانسیمدت 

0x0021
Preset Time 7 0-1000 10 R/W 

  ( )  7مدت زمان پله فرکانسی

0x0022
Starting Frequency 0-20 Hz 0  

  کند.  این پارامتر فرکانس ابتدایی شروع درایو را مشخص می 

 نامی  پارامترهای 

 پارامتر 
 نوع  فرآ پیش  محدوده تنظیمات  نام  رجیستر 

0x0100

Motor Current 2.0-Drive Max Current  جریان نامی R/W 

نقش   شده است.این پارامتر برابر با جریان موتور در بار نامی است که بر روی پلاک موتور درج 
  های کنترل مهم است. بار و بعضی از الگوریتم اضافه این پارامتر برای تشخیص 

0x0101

Motor RPM 100 - 9999 RPM 1500 R/W 
شده  که روی پلاک مشخصات موتور درج است دور در دقیقه  سرعت نامی موتور بر حسب  

های کنترل و همچنین تعیین تعداد قطب موتور و نمایش  است. این پارامتر برای الگوریتم 
 هست(   1500باری  قطب با دور بی   4فرآ این عدد برای موتور  پیش (رود.دور موتور به کار می 

 

Motor Voltage 100 - 500V 380(220) R/W 

  پارامترهای اولیه -  9جدول  
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0x0102 شااااود و منحناااای ولتاااااژ باااار ولتاااااژ نااااامی موتااااور کااااه از روی پاااالاک مشخصااااات وارد می
کااه ولتاااژ موتااور و پااارامتر وقتیکنااد. نقااش ایاان نیاااز موتااور را تنظاایم می فرکااانس مااورد

توانااد باعاان کااارکرد بااد درایااو یکاای نیساات بساایار مهاام اساات و تنظاایم ناصااحیح آن می
 220فاااز های تکفاارآ دسااتگاهتوجه کنیااد کااه پیشموتااور و حتاای آساایب بااه آن شااود.

 ولت هست. 380های سه فاز ولت و دستگاه

 

0x0103

MOTOR PF 0.40 - 1.00 0.85 R/W 
موتور در بار نامی اساات که باید از روی پلاک مشااخصااات    (CosФ)این پارامتر ضااریب توان 

 وارد شود .
 

0x0104

Motor Freq. 20.0 - 800.0Hz 50.0 R/W 
توجااه کنیااد کااه دور نااامی موتااور در کنااد. ایاان پااارامتر فرکااانس نااامی موتااور را تعیااین می

  شود.میاین فرکانس در نظر گرفته 

0x0105

Stator Resistance 0.0 - 20.0 OHM      RATED R/W 
شود ولی در صورت تمایل  گیری می این پارامتر توسط الگوریتم شناسایی با دقت خوب اندازه 

گیری شده از حافظه  طور دستی مقدار آن را وارد کنید. در این صورت مقدار اندازه توانید به می
و توان خروجی و محاسبه فرکانس  پاک خواهد   در تعیین گشتاور  پارامتر  این  شد. مقدار 

 شود.لغزش استفاده می 

 

0x0106
Rotor resistance 0.0 - 20.0 OHM  RATED R/W 

  مقاومت روتور  

0x0107
Rated power 0.37 - 15 Rated R/W 

  توان نامی موتور 

0x0108
No load current 20 - 90 50 R/W 

  باری موتور جریان بی 

0x0109

Motor Default Direction 0 - 3              0   R/W 
های  کلید و حالتو کنترل از صفحه   PIDفرآ موتور را در حالت کنترل  این پارامتر، جهت پیش 

نگه  میدارای  تعیین  تغییر جهت،  برای  درصورتی دارنده  موتور  بستن  از  بعد  که جهت  کند. 
در  تنظیم نمایید.  3و یا    1خرخش اولیه موتور عکس جهت موردنظر بود این پارامتر را به روی  

چ شرایطی تغییر  ثابت است و تحت هی   های دوم و سوم جهت خرخش موتور همیشهحالت 
از ورودی  بعضی  اگر  برای خپ نخواهد کرد حتی  فرمان  راست های  برنامه گرد/  شده  ریزی گرد 

های  در حالتی که ترمینال نیز عمل تغییر جهت غیرفعال هست(    PIDباشند.) در حالت کارکرد  
U,V,W    موتور درست متصل شده باشند، جهتForward   های  به معنی خرخش خلاف عقربه
 که از روبرو به موتور نگاه کنید( هست. )وقتی  ساعت

 

Forward   0 ها مربوطه. قابلیت تغییر جهت توسط فرمان با  
Reverse  1 ها مربوطه. قابلیت تغییر جهت توسط فرمان با  
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  2 ( Forward onlyبدون قابلیت تغییر جهت. )  Forwardفقط 
  3 ( Reverse onlyبدون قابلیت تغییر جهت. )  Reverseفقط  

0x010A

Auto Tune 0 - 2 0 R/W 

 0 تنظیم خودکار غیرفعال 

 

خودکار از  )  تنظیم  فشردن    5پس  انجام  اندازه   Enterثانیه  استاتور  مقاومت  گیری 
که  شود و درصورتیدیده می   Autoدر طی عمل تنظیم خودکار روی صفحه کلمه   شود.(می

این عمل بدون مشکل انجام شود دستگاه به حالت کار عادی برخواهد گشت در غیر  
زن روی صفحه دیده خواهد شد که به معنای انجام  صورت خشمک به   Autoاین صورت  

توانید این خطا  می   STOP/RESETنشدن صحیح تنظیم خودکار هست و توسط کلید  
توسط      گیری مقاومت استاتور مقدار آن در پارامتر پس از اندازه  را ریست نمایید.

 شود.دستگاه آپدیت می 
 (Press and hold Enter for Rs measurement) 

1 

بر روی   پارامتر تنظیم برای حالت کنترل دور به روش ساااانسااااورلس. با تنظیم
و با فشاردن دکمه ی اساتارت یا ارساال فرمان حرکت،   1بر روی    پارامتر   و2, عدد  

در    doneبرای خناد ثاانیاه فرایناد تخمین باه طول می انجااماد و لحظاه ای کاه کلماه  
 صفحه نمایش ظاهر شود، سیستم تیون شده است.

2 

0x010B

Brake Resistance 30 - 300Ohm 100 R/W 
شده  مقدار مقاومت ترمز برحسب اهم هست. مقدار آن برای محاسبه توان تلف این پارامتر  

بار و آسیب  شود. برای حفاظت از مقاومت ترمز در برابر اضافه روی این مقاومت استفاده می 
 صورت درست وارد نمایید. احتمالی، مقدار مقاومت ترمز را به 

 

0x010C

Brake Power 50 - 5000W RATED R/W 
شده روی مقاومت  که توان تلفاین پارامتر تحمل توان حرارتی مقاومت ترمز هست. درصورتی 

ترمز از این مقدار بیشتر شود دستگاه خطای توان مقاومت ترمز خواهد داد و برای حفاظت  
صورت  بار و آسیب احتمالی، مقدار مقاومت ترمز و توان را به از مقاومت ترمز در برابر اضافه 

 نمایید.   درست وارد

 

0x010D
L sigma 0.01 - 0.3 0.1 R/W 

  ( Lmبه  Lsموتور در حالت وکتور کنترل )محاسبه شده ی اندوکتانس نسبت 

0x010E
Slip gain 0.5 - 2.5 0.7 R/W 

  در وکتور کنترل )سنسورلس(   عملکرد  اصلاح یبرا  پ یجبران اسل  ی بهره
 پارامترهای نامی  –  10جدول  
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    ها ها و خروجی ورودی 

 محدوده  نام  پارامتر 
 تنظیمات 

فرآ   پیش   نوع  

 
0x0200

Digital Input 
Configuration 

 R/W 18 23-0 های دیجیتال تنظیم ورودی

ترمینال  D1  ترمینال D2  ترمینال D3 D4 ترمینال   

 
ترمینال

D5 
RUN Page 

 Enable RUN Jog Fwd/Rev Pre5 D2 65 
 Enable RUN Jog Pre4 Pre5 D2 66 
 Enable Fwd RUN Rev RUN Jog Pre5 D2/D3 67 
 Enable RUN Pre3 Pre4 Pre5 D2 68 

Enable Start(latch) Stop(latch) Fwd/Rev Jog D2 69 
 RUN Jog Pre3 Pre4 Pre5 D1 70 
 RUN Jog Fwd/Rev Pre4 Pre5 D1 71 
 RUN Fwd/Rev Pre3 Pre4 Pre5 D1 72 
 RUN Fwd(latch) Rev(latch) Jog Pre5 D1 73 
 RUN Fwd(latch) Rev(latch) Pre4 Pre5 D1 74 

 RUN Pre2 Pre3 Pre4 Pre5 D1 75 

Enable 
(Key Mode) Pre2 Pre3 Pre4 Pre5 Start 76 

 Enable 
(Key Mode) Fwd/Rev Pre3 Pre4 Pre5 Start 77 

 Enable 
(Key Mode) Fwd/Rev Jog Pre4 Pre5 Start 78 

Enable 
(Key+DIR) 

JOG Pre3 Pre4 Pre5 Start 79 

 Enable 
(Key Mode) Fwd(latch) Rev(latch) Pre4 Pre5 Start 80 

Modbus 81 

Enable Start 
(N.C Button) 

Stop 
(N.C Button) Jog Pre5 D2  

 -- Fwd RUN Rev RUN Jog Pre5 D2/D3  
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Fwd RUN Rev RUN Binary input D2/D3  

Enable 
Start 

(N.O Latch 
Button) 

Stop 
(N.C Button) Fwd/Rev Jog D2  

Enable 
Start\Fwd 
(N.O Latch 

Button) 

Start\Rev 
(N.O Latch 

Button) 

Stop 
(N.C Button) 

Jog D2/D3  

Enable Fwd RUN Rev RUN 
Emergency 

Stop 
(N.C Button) 

Jog D2/D3  

PLC 
RUN 

PLC 
PAUSE 
(Latch) 

Reset 
(Latch) 

Command 
Signal 
(Latch) 

Jog D1  

  D2، ورودی  D2نساااابت به    D3، ورودی  D3نساااابت به    D4، ورودی  D4نساااابت به    D5ورودی دیجیتال  
  های آنالوگ در های دیجیتال نسابت به ورودیو تمامی ورودی HSIنسابت به    D1، ورودی  D1نسابت به  

باشااد، نیز امکان اعمال  اگر پارامتر   HSIدر تمامی مدها ورودی    اعمال به خروجی اولویت دارد.
اساااات و در    D5تا    D1های دیجیتال کنید اولویت با ورودیبه خروجی را دارد. توجه   Preset 1فرکانس  

باشاد، اساتارت از طریق    شاود. در حالتی که  اعمال می HSIصاورتی که هیچکدام فعال نباشاند، 
دقیقا همانند  صاورت میگیرد.  N.Cانجام می شاود و اساتپ از طریق یک کلید    N.Oیک کلید  

بااا این تفاااوت کااه نیاااز  در حااالتی کااه   ناادارد.  enableی بااه فعااال ساااااااازی ورودی  اسااااااات 
به عنوان ورودی های باینری عمل خواهند کرد و بسااااااته به   D5تا   D3باشااااااد، ورودی های  

( یک تا هفت، فعال  Presetحالت باینری انتخاب شاااده، یکی از سااارعت های از پیش تعیین شاااده ی )
و ورودی های از پیش   و    در پارامتر  7و   6ی   خواهد شاد. ورودی های از پیش تعیین شاده

باه عنوان مثاال در    .بااشاااااانادقاابال تنظیم می    تاا    در پاارامترهاای    5تاا    1تعیین شااااااده ی  
ولتاژ داشااااته باشااااند، ورودی مربوط به ساااارعت از پیش   D3و   D5اگر ورودی های  ،  حالت

شد.)درصورتی که هیچ یک از ورودی های باینری فعال نباشند ( فعال خواهد ) 5ی تنظیم شده
یاا هر ورودی    )  ، میتوان فرکاانس اولیاه را باا تنظیم ورودی اناالوگ بر روی صاااااافحاه کلیاد-000-

 دیگری مشخص کرد(

 

 
0x0201 

D4 Redefine Configuration 0-6 0 R/W 

 Page را طبق نیاز کاربر تغییر بدهد.  D4تواند نقش ورودی دیجیتال این پارامتر می 
برای آن در نظر گرفته  بدون باز تعریف. در این حالت همان نقشی که توسط پارامتر  

 82 کند. بازی می
 کند. را بازی می  JOGنقش 

D4  رودبه کار می 4برای انتخاب فرکانس پیش تنظیم . (Preset Frequency 4 ) 
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و    جای  به  و    رود. پارامترهای  ورودی برای انتخاب شتاب دوم به کار می
اندازی و موتور  توان شتاب مورد نیاز برای راهاستفاده خواهند شد. در این حالت می  

را متناسب   و انتخاب کرد و برای این منظور پارامترهای   D4را توسط ورودی 
 با نیاز تنظیم نمایید. 

(2nd Acceleration/Deceleration Time Select) 
جای کمیت انتخاب شده در، مرجع دستگاه به D4 ورودیدر این حالت با فعال شدن  

ورودی با  دستگاه،  بود.   خواهد  V2 برابر  مرجع  اگر  ولوم    یعنی  یا  دستگاه  صفحه کلید 
فعال   D4 و هر ورودی دیگری باشد تا زمانی که ورودی  HSI و یا V1 دیجیتال و یا ورودی 

توجه به     V2ورودی است مرجع دستگاه توسط   با  پارامترو  رنج تنظیم شده در 
تعیین شده  ، این ورودی نقش خود که توسط0های غیر  در حالت  گردد. تعیین می

 (Remote/Local Frequency Setup)کند. را بازی نمی

، عملکرد درایو از موتور اول به موتور دوم منتقل  D4در این حالت با فعال شدن ورودی  
معنی که رله درایو عمل خواهد کرد و مشخصات نامی عملکرد درایو از  شود. به این  می

 مقادیر نامی موتور دوم پیروی خواهد کرد. 
 

0x0202

D5 Redefine Configuration 0-8 0 R/W 
برای آن در نظر گرفته   بدون باز تعریف. در این حالت همان نقشی که توسط پارامتر 

 Page  (No redefinition) کند.بازی می

می بازی  را  خارجی  خروجی    کند. نقش خطای  ورودی،  این  فعال شدن  با  حالت  این  در 
خواهد شد. برای ریست  نمایش دیده  دستگاه قطع شده و پیغام خطای خارجی روی صفحه

که این ورودی فعال  ثانیه فشار دهید. درصورتی  2کردن این خطا کلید استپ را به مدت  
                 (External fault)باشد خطا دوباره دیده خواهد شد.

83 

 D5 رود. به کار می 5تنظیم برای انتخاب فرکانس پیش 
(Preset Frequency 5 ) 

و   جای  به و  رود. پارامترهای ورودی برای انتخاب شتاب سوم به کار می
اندازی و موتور  توان شتاب مورد نیاز برای راهاستفاده خواهند شد. در این حالت می  

را متناسب    و    انتخاب کرد و برای این منظور پارامترهای   D5 را توسط ورودی
 ایید. با نیاز تنظیم نم 

(3rd Acceleration/Deceleration Time Select) 

  PIDکه کنترل رود. درصورتیبه کار می PIDبرای فعال کردن کنترلر  D5در این حالت ورودی 
دستگاه نخواهد   کارکرد فعال شدن این ورودی تخثیری در  فعال شده باشد،   توسط  
کند و مرجع تغییر می PID به کنترل فرکانس متغیردر این حالت کارکرد دستگاه از  داشت.

ن  ینیز بازخورد دستگاه را تعیرا بازی خواهد کرد و پارامتر    PIDورودی نیز نقش مرجع  
ورودی نقش خود که توسط    0های غیر  در حالت .میکند بازی  این  را  تعیین شده 

 (PID Remote Activation) کند.نمی
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   ، جهت خرخش موتور برعکس خواهد شد.D5با فعال شدن ورودی  

  ، خطا ریست خواهد شد.D5رونده در ورودی  با مشاهده لبه بالا

  ، خطا ریست خواهد شد.D5رونده در ورودی  با مشاهده لبه پایین

   ، خطا ریست خواهد شد.D5با هرگونه تغییر در ورودی  

0x0203

HSI Configuration 0-2 0 R/W 

باشددرصورتی نشده  تعریف  سیستم کنترلی  بازخورد  یا  و  ورودی  مرجع  برای  ورودی  این  تواند  می  که 
  های زیر را بازی کند در غیر این صورت تنظیم این پارامتر تخثیری در کارکرد آن ندارد.نقش

Page 

ورودی برای انتخاب فرکانس پیش تنظیم  . در این حالت این  1فرکانس پیش تنظیم شماره  
 ( Preset Frequency 1شماره یک به کار خواهد رفت. )

0 

90 

خطا )فالت( خارجی. در این حالت با فعال شدن این ورودی خروجی دستگاه قطع شده و  
نمایش دیده خواهد شد. برای ریست کردن این خطا کلید  پیغام خطای خارجی روی صفحه

که این ورودی فعال باشد خطا دوباره دیده  ثانیه فشار دهید. درصورتی  2مدت  استپ را به  
 ( External fault)  خواهد شد.

1 

تعریف شده باشد این ورودی نیز باید  توسط    Enable. حتی اگر  Enableنقش ورودی  
مربوطه فعال شده باشد تا دستگاه شروع به کار کند در غیر این صورت    Enableعلاوه بر  

  Enableنمایش دیده خواهد شد تا وقتی که این ورودی و ورودی  روی صفحهکلمه  
 (2nd Enable)  اصلی هردو فعال شوند.

2 

 فعال میکند.  ورودیاین را توسط تکضرب دستگاه  برعکس ین پارامتر دورا
 

3 

0x0204

Analog Input Configuration 0-7 4 R/W 
Related Parameters Reference  Page 

 (V1 Voltage Range) V1 0 

91 
, 

93 

 (V1 Voltage Range) 
 (V2 Voltage Range) 

(V1+V2)/2 1 

 (I1 Input Range) 
 (I1 Current Rage) 

I1 2 

 (HSI Conf.) 
 HSI Max Frequency) 

HSI (Fmax 
= ) 3 

 (Setpoint Frequency) 
 (Up/Down Setting Time) 

Keypad (+/-) 4 

 Up=V1/ Down=V2 5 
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 MODBUS 6 

 
Keypad (Step 
Frequency) 7 

ورودی   کند که شامل دو این پارامتر، روش تعیین مرجع فرکانس یا کمیت کنترلی دستگاه را تعیین می
صفحه کلید هست.    -)فرکانس( و کلیدهای +/  HSI  آنالوگ ولتاژ و یک ورودی آنالوگ جریان و ورودی 

عنوان دو ورودی دیجیتال برای حالت ولوم دیجیتال  توانند بهمیتوجه کنید که دو ورودی ولتاژ آنالوگ  
ولت نشانه غیرفعال بودن   4ولت نشانه فعال بودن و ولتاژ زیر   8به کار بروند. در این حالت مقدار بالای  

ورودی دیجیتال   نمایید.در جدول زیر مقادیر مختلف این پارامتر را مشاهده می این ورودی خواهد بود.
D5    نسبت بهD4    ورودی ،D4    نسبت بهD3    ورودی ،D3    نسبت بهD2    ورودی ،D2    نسبت بهD1    ،

های آنالوگ در اعمال به خروجی  های دیجیتال نسبت به ورودی و تمامی ورودی  HSIنسبت به    D1ورودی  
 اولویت دارد. 

0x0205

I1 Input Range 0-1 1 R/W 
جریان   ورودی  جریان  برابر   .I1محدوده  مینیمم  خروجی  جریان،  خروجی  با  از سنسورها  بعضی    4در 

 آمپر است. این پارامتر را با توجه به نوع سنسور تنظیم نمایید. میلی 0آمپر و در بعضی برابر میلی
91 

0 0-20mA 
 

1 4-20mA 

0x0206

I1 Current Range 0.00-21.0mA 20.00 R/W 
آمپر باشد با تنظیم پارامتر فوق  میلی  20که ماکزیمم جریان وارد شده به ورودی جریان کمتر از  درصورتی

شود.  (، برابر با این پارامتر در نظر گرفته میFeedbackدرصد بازخورد )   100مقدار    PIDدر حالت کنترل  
درصد    100فیدبک تطبیق دهید در این حالت  % مرجع را با رنج  100تا    0توانید رنج  با این کار شما می

 مرجع متناظر با این پارامتر خواهد بود. 

91 

0x0207

V1 Voltage Range 0.00-11.00 
V 

10.00 R/W 

طور مثال اگر محدوده  شااااود. بهماکزیمم ورودی ولتاژ ورودی آنالوگ برابر با این پارامتر در نظر گرفته می
باااا    5تاااا    V1  ،0ولااتااااژ   بااراباار  را  پاااارامااتاار  ایاان  بااااشاااااااااد  کااناایاااد.   0/5ولااات  تاانااظاایاام   ولااات 

 توانید استفاده کنید.ضمناً از این پارامتر برای کالیبره کردن این ورودی نیز می
91 

0x0208

V2 Voltage Range 0.00-11.00 V 10.00 R/W 
طور مثال اگر مرجع  شود. بهماکزیمم ورودی ولتاژ ورودی آنالوگ دوم برابر با این پارامتر در نظر گرفته می

 ولت تنظیم کنید.  5.0ولت باشد این پارامتر را برابر با  5تا  0( مربوطه، Feedbackیا بازخورد )
91 

0x0209

Indicating Value 0-8 1 R/W 
شود در این پارامتر  در کارکرد معمولی دائما نمایش داده می کمیتی که روی صفحه نمایش

 شود. تعریف می
Page 

 0 مرجع فرکانس یا مرجع کنترلی دستگاه.) بسته به حالت کارکرد.( 
 1 شود( روشن می Hz/RPMفرکانس خروجی دستگاه برحسب هرتز. )ممیز روشن و خراغ 
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 2 شوند( % روشن می/A) ممیز دوم و خراغ  آمپر.  20.00تا  0.00آمپر خروجی دستگاه از 
 3 شوند( % روشن می/A)خراغ  0/100تا  0/0درصد کمیت کنترلی یا بازخورد 

 4 شود( روشن می  Hz/RPM)ضریب پارامتر دور خروجی دستگاه با توجه به 

108 

 5 شود( روشن می Hz/RPM)ممیز خاموش و خراغ  9999 تا  0دور موتور از 
 6 شود( نمایش دیده میسمت خپ صفحه  )حرف  توان خروجی برحسب کیلو وات. 

 7 شود( نمایش دیده میسمت خپ صفحه های قدرت دستگاه. )حرف  ولتاژ خازن
 8 شود( در سمت خپ صفحه نمایش دیده می  دمای هیت سینک. )حرف 

   ( نمایش شماره پله و فرکانس کاری در حالت ) 
 سگمنت دوم و سوم شماره پله می باشد. سگمنت اول از سمت خپ شماره پله و 

9  

0x020A

RPM Coefficient 0.001-9.999 1.000 R/W 
نمایش، نمایش داده خواهد   این پارامتر در مقدار دور موتور ضرب شده و بر روی صفحهاگر

هرتز بوده و این   25دور باشد و فرکانس خروجی    1500هرتز  50طور مثال اگر دور نامی موتور در به شد.
 نمایش دیده خواهد شد. روی صفحه یا  )25/50(×0.5×1500تنظیم شود عدد  0.5ضریب برابر با 

 

0x020B

Relay Mode 0-20 0 R/W 
 Page رله خروجی دستگاه هست. کننده شرط بسته شدن  این پارامتر تعیین

 رخ دادن خطا. 
 (Active on fault) 0 - 

 فرکانس صفر. 
 (Active on zero Frequency) 1 - 

 که ولتاژی در خروجی دستگاه وجود دارد رله روشن خواهد بود. تا هنگامی
 (Active while drive outputs are hot) 

2 - 

 پایان شتاب گیری. 
 (The end of Acceleration and Deceleration) 

3 - 

)سطح تریپ اضافه بار(    بار. در این حالت اگر جریان موتور به بیش از  شرایط اضافه
 شود. برسد این رله فعال می

 (Active on Overload condition) 
4 - 

 شدن موتور  Stallزمان 
 Motor Stall  6 - 

 اضافه ولتاژ 
 Over Voltage Trip 7 - 

 کاهش ولتاژ 
 Low Voltage Trip 8 - 

 افزایش بیش از حد دمای اینورتر 
 Inverter Overheat 

9 - 
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 از دست رفتن فرمان فرکانس 
 Command Loss 

10 - 

 حین کارکرد با سرعت ثابت 
 During Constant Run 

13 - 

 نیامده است.   Runفعال است و فرمان Enable زمانی که 
 Wait Time for run signal Input 14 - 

توان   پوینت  از مقدار ست  )فعال شدن در صورتی که توان خروجی درایو  بیشتر    (
 - 15 شود.  

 1تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-1 

16 - 

 2تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-2 

17 - 

 3تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-3 

18 - 

 4تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-4 

19 - 

 - 20 فعال می شود.  PIDبا رسیدن به سطح مشخص  شده برای فیدبک  
 شوند. باشد، فعال می   زمانی که   26تا  21مقدارهای 

 شود. باشد، رله فعال می Runزمانی که دستگاه در حالت 

 PLC Program Running 21 - 

 شود. ثانیه فعال می 0.5بعد از تمام شدن هرپله رله به مدت 
PLC Program Step Completed 

22 - 

 شود. ثانیه فعال می 0.5بعد از تمام شدن هرسیکل رله به مدت 
PLC Cycle Completed 

23 - 

 . شودقرار دارد رله فعال میزمانی که برنامه در حالت توقف 
PLC Operation Paused 24 - 

پله تکرارهای  اتمام  از  پارامتر  بعد  تعداد    های مشخص شده در  فعال    به  رله 
 شود. می

PLC Repetition Program Completed 
25 - 

می استفاده  دوم  موتور  خروج  و  ورود  قابلیت  از  استفاده  منظور  باید  به  )سپس  شود. 
 ( به عنوان فرمان ورود و خروج عمل کند.  D4شود تا ترمینال 

26 - 

0x020C

 Mode) -(OP+ and OP outD 0-20 0 R/W 
 OUTترمینال  کننده شرط فعال شدن خروجی دیجیتالتعیین
 Page آمپر است.میلی 50کنید که این خروجی کلکتور باز بوده و ظرفیت جریانی آن حداکثر توجه  
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 رخ دادن خطا.  
(Active on fault ) 

0 - 

 فرکانس صفر. 
(Active on zero Frequency ) 1 - 

 دستگاه وجود دارد رله روشن خواهد بود. ر خروجی د  که ولتاژیهنگامی تا 
 (Active while drive outputs are hot) 

2 - 

 پایان شتاب گیری. 
(The end of Acceleration and Deceleration) 3 - 

اضافه    سطح تریپ)  از    اگر جریان موتور به بیشحالت    ایندر    :بار اضافه   شرایط 
 شود.می برسد این رله فعال بار( 

(Active on Overload condition) 
4 - 

 شدن موتور  Stallزمان 
Motor Stall (Stall) 6 - 

 اضافه ولتاژ 
Over Voltage Trip 7 - 

 کاهش ولتاژ 
Low Voltage Trip 8 - 

 افزایش بیش از حد دمای اینورتر 
Inverter Over-Heat 9 - 

 از دست رفتن فرمان فرکانس 
Command Loss 10 - 

 حین کارکرد با سرعت ثابت 
During Constant Run 13 - 

از مقدار   )توان    مرجع فعال شدن در صورتی که توان خروجی درایو  بیشتر    (
 شود.

15 - 

 نیامده است.  Runفعال است و فرمان  Enable زمانی که 
Wait Time for run signal Input 14 - 

 1تابع تشخیص فرکانس 
FDT-1 

16 - 

 2تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-2 

17 - 

 3تابع تشخیص فرکانس 
FDT-3 

18 - 

 - 19 4تابع تشخیص فرکانس 
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FDT-4 
 - 20 فعال می شود  PIDبا رسیدن به سطح مشخص شده برای فیدبک  

0x020D

HSI Max Frequency 0.00-50.00KHz 10.0kHz R/W 
عنوان فرکانس ورودی دستگاه برای تعیین  به  HSIماکزیمم فرکانس ورودی پرسرعت در حالتی که ورودی  

سیستم کنترلی انتخاب شده   عنوان بازخوردو یا به  ()شده باشد  مرجع فرکانس دستگاه انتخاب
 ( ) باشد. 

Page 

90 

0x020E

Feedback Selection 1-5 1 R/W 

 Page 1 ست. ا)جریان(  I1ورودی  ی کنترلمد  فیدبک  
 2 ست. ا)ورودی دوم ولتاژ(  V2ورودی   یکنترلمد  فیدبک 

101 

ورودی نقشا  HSIورودی    یکنترل  مد  فیدبک این  این حالت  در  ست، در  تعریف شده  های 
 3 نخواهد کرد.  را بازی 

شود. برای اطلاعات  در این حالت کمیت بازخورد از طریق پورت سریال به دستگاه ارسال می
 4 مراجعه نمایید.  MODBUSبیشتر به ضمیمه  

شود و مقدار حداکثر عنوان بازخورد در نظر گرفته میشده به موتور بهدر این حالت توان تزریق  
 100قابل تنظیم است و مقدار    توان تزریقی به موتور نسبت به توان نامی در پارامتر  

ضرب جریان نامی و ولتاژ نامی و  درصد، معادل توان نامی موتور خواهد بود که از حاصل
به دست میضریب ت نامی  حالت آید.وان  این  عملگر خپدر  راستها  و  گرد  غیرفعال  گرد 

و جهت خرخش موتور توسط   از طرفی مرجع فرکانس تعیین می  خواهد شد  شود. 
استفاده خواهد شد و مقدار فیدبک نیز از محاسبه ی خود درایو    PIDآنالوگ به عنوان مرجع  

گشتاور  آید. برای تنظیم درایو روی حالت  ولتاژ( به دست میای جریان و  ی لحظه)محاسبه
 : ، نیاز استمتغیر

( فعال کنید و فیدبک را در حالت توان خروجی  را توسط پارامتر )  PIDابتدا حالت   
که    0 روی  (. با کم و زیاد کردن رفرنس آنالوگ انتخابی )برای مثالقرار دهید ) 

توان گشتاور خروجی )توان( را کنترل کرد. تغییر مقیاس توان خروجی نیز است( می  V1همان  
شود. درکل اگر مرجع ورودی و بازخورد یکی تعریف شوند دور موتور  انجام می   با پارامتر  

 در یک فرکانس ثابت خواهد ماند. 

5 

0x020F

Feedback Selection 1-2 1 R/W 
کند. فیلتر شدن بیشتر منجر به تغییرات  های آنالوگ را تعیین میدیجیتال ورودیاین پارامتر ضریب فیلتر  

 .کندها را کندتر میها شده و از طرفی پاسخ به تغییرات ورودیکمتر در خواندن این ورودی
 

شود و و در  های آنالوگ اعمال میهرتز(. در این حالت فیلتر کمی روی ورودی  100فیلتر کم )
 نویز با طول مسیر کم کابل ورودی مناسب است. شرایط کم 

0  
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های  هرتز(. در این حالت فیلتر بیشتری نسبت به حالت قبلی بر روی ورودی  10فیلتر متوسط )
می اعمال  )حالت  آنالوگ  است.  مناسب  متوسط،  مسیر  طول  و  نویز  با  شرایط  در  و  شود 

 ( فرآ دستگاهپیش 
1 

این    1فیلتر زیاد ) بر روی ورودیهرتز(. در  فیلتر بیشتری نسبت به حالت قبلی  های  حالت 
 شود و در شرایط با نویز و طول مسیر زیاد مناسب است. آنالوگ اعمال می

2 

0x0210

 Not Function 0-1 0 R/W 

 Page 0 بصورت مستقیم در خروجی اعمال میشود خروجی انتخاب شده در 

  1 (در خروجی اعمال میشود. notبصورت معکوس)خروجی انتخاب شده در 

0x0211

 Not Function 0-1 0 R/W 

 Page 0   کند.عمل می N.Oبصورت  دیجیتال خروجی 

  1 کند. عمل می N.Cبصورت  دیجیتال خروجی 

0x0212
Detected Frequency Level 0- 30 Hz R/W 

 Page تشخیص فرکانس سطح 

0x0213
Detected Frequency Bandwidth 0-30 Hz 10 Hz R/W 

 Page پهنای باند تشخیص فرکانس 

0x0214

Output Power Setpoint  نصف توان درایو  توان درایو R/W 

باشد رله درایو فرمان می گیرد برای  ین مقدار بیشتر شود اگر  ا زمانی که توان خروجی درایو از  
 Page شود. عکس کردن عملکرد باید پارامتر 

0x0215

Detected Feedback Level 0%- 100% 50.00 R/W 
باشد، خروجی دیجیتال  یا  به این مقدار می رسد اگر    PIDزمانی که سطح فیدبک  
  یا رله، فرمان می گیرد. 

0x0216
Detected Feedback Hysteresis 0– 100Hz 0.00 R/W 

  را تعیین می کند   PIDمیزان هیسترزیس برای تشخیص سطح فیدبک 

0x0217 Reserved - -  

0x0218 Reserved - -  

0x0219 Reserved - -  

0x021A Reserved - -  
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0x021B Reserved - -  

0x021C Reserved - -  

0x021D

D6 Redefine Configuration (just in G200 series) 0 - 9 0 R/W 

 Page  ( بر اساس نیاز کاربر 200های تعیین نقش ورودی دیجیتال ششم )فقط در سری
خطای )فالت( خارجی. در این حالت با فعال شدن این ورودی خروجی دستگاه قطع شده و  

نمایش دیده خواهد شد. برای ریست کردن این خطا کلید پیغام خطای خارجی روی صفحه
که این ورودی فعال باشد خطا دوباره دیده ثانیه فشار دهید. درصورتی  2استپ را به مدت  

 خواهد شد.  
(External fault ) 

1 

 

در این حالت این ورودی برای انتخاب فرکانس پیش تنظیم   6.فرکانس پیش تنظیم شماره  
 شماره یک به کار خواهد رفت. 

 (Preset Frequency 6 ) 
2 

و    جای  به  و    رود. پارامترهای  ورودی برای انتخاب شتاب سوم به کار می
اندازی و موتور توان شتاب مورد نیاز برای راهاستفاده خواهند شد. در این حالت می  

را متناسب با   و   انتخاب کرد و برای این منظور پارامترهای  D6را توسط ورودی 
 نیاز تنظیم نمایید. 

(3rd Acceleration/Deceleration Time Select) 

3 

که  رود. درصاااورتیباااه کاااار مااای PIDبااارای فعاااال کاااردن کنترلااار  D5در ایااان حالااات ورودی 
فعااااال شاااادن ایاااان ورودی تااااخثیری در   فعااااال شااااده باشااااد، توسااااط  PIDکنتاااارل 

 PID باااه کنتااارل کاااارکرد دساااتگاه از فرکاااانس متغیااار  کاااارکرد دساااتگاه نخواهاااد داشااات.
را باااازی خواهاااد کااارد و پاااارامتر  PIDکناااد و مرجاااع ورودی نیاااز نقاااش مرجاااع تغییااار می

 .نیز بازخورد دستگاه را تعین میکند
(PID Remote Activation) 

4 

 5 .با فعال شدن این ورودی جهت خرخش عوآ می شود
 6 .به خروجی منتقل  می شود JOGدر این حالت، فرکانس 

در این حالت این ورودی برای انتخاب فرکانس پیش تنظیم   7.  تنظیم شمارهفرکانس پیش  
 شماره یک به کار خواهد رفت. 

 (Preset Frequency 7 ) 
7 

و   جای  به  و    رود. پارامترهای  ورودی برای انتخاب شتاب دوم به کار می
اندازی و موتور توان شتاب مورد نیاز برای راهاستفاده خواهند شد. در این حالت می  

را متناسب با   و   انتخاب کرد و برای این منظور پارامترهای  D6را توسط ورودی 
 نیاز تنظیم نمایید. 

(2nd Acceleration/Deceleration Time Select) 

8 
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   جای کمیت انتخاب شده در، مرجع دستگاه بهD6ورودیدر این حالت با فعال شدن  
صفحه کلید دستگاه یا ولوم دیجیتال   یعنی اگر مرجع دستگاه، بود. خواهد  V2 برابر با ورودی

فعال است مرجع D6  و هر ورودی دیگری باشد تا زمانی که ورودی HSI و یا V1 و یا ورودی
   گردد.تعیین میرنج تنظیم شده در پارامترو با توجه به   V2 ورودیدستگاه توسط 

(Remote/Local Frequency Setup) 

9 

Relay Mode 2 (just in G200 series) 0-20 0 R/W 

فاقد   G100کننده شاارط بسااته شاادن رله  دوم خروجی دسااتگاه هساات. )سااری های  این پارامتر تعیین
 ی دوم می باشند(رله

Page 

 رخ دادن خطا. 
 (Active on fault) 

0 - 

 فرکانس صفر.  
 (Active on zero Frequency) 

1 - 

 خواهد بود. که ولتاژی در خروجی دستگاه وجود دارد رله روشن تا هنگامی
 (Active while drive outputs are hot) 

2 - 

 پایان شتاب گیری. 
 (The end of Acceleration and Deceleration) 

3 - 

)سطح تریپ اضافه بار(    بار. در این حالت اگر جریان موتور به بیش از  شرایط اضافه
 شود. برسد این رله فعال می

 (Active on Overload condition) 
4 - 

 شدن موتور  Stallزمان 
 Motor Stall  

6 - 

 اضافه ولتاژ 
 Over Voltage Trip 

7 - 

 کاهش ولتاژ 
 Low Voltage Trip 

8 - 

 افزایش بیش از حد دمای اینورتر 
 Inverter Overheat 

9 - 

 از دست رفتن فرمان فرکانس 
 Command Loss 

10 - 

 سرعت ثابت حین کارکرد با 
 During Constant Run 

13 - 

 نیامده است.   Runفعال است و فرمان Enable زمانی که 
 Wait Time for run signal Input 

14 - 
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توان   پوینت  از مقدار ست  )فعال شدن در صورتی که توان خروجی درایو  بیشتر    (
  15 شود.  

 1تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-1 

16 - 

 2تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-2 

17 - 

 3تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-3 

18 - 

 4تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-4 

19 - 

  20 فعال می شود.  PIDبا رسیدن به سطح مشخص  شده برای فیدبک  
 .شوندباشد، فعال می=زمانی که  25تا   21مقدارهای 

 شود. باشد، رله فعال می RUNزمانی که دستگاه در حالت 
PLC Program Running 

21 113 

 113 22 شود. ثانیه فعال می 0.5بعد از تمام شدن هر پله رله به مدت 
 113 23 شود. ثانیه فعال می  0.5سیکل رله به مدت بعد از تمام شدن هر 

 113 24 شود. ثانیه فعال می 0.5بعد از اتمام کل فرآیند رله به مدت 
 113 25 شود. زمانی که برنامه در حالت توقف قرار دارد رله فعال می

0x021F 

 not function   0 -1 0 R/W 
  0 .عمل می کند N.Oبصورت   دوم  خروجی رله

  1 عمل می کند.   N.Cبصورت  دوم خروجی رله  

0x0220 I1 Current Range Minimum Value 0.0 - 21.0mA 4.00 R/W 

 

  فوق   پارامتر  میتنظ  با   باشد  آمپر  یلیم  0  از   شتری ب  انیجر  یورود   به   شده   وارد   انیجر  حداقل  که یدرصورت
  شروع   دیتوانیم  شما  کار  نیا  با.  شودیم  گرفته  نظر   در  پارامتر  ن یا  با  برابر  آنالوگ  مقدار  درصد  0  شروع  مقدار

  نیا  با   متناظر  مرجع   درصد  0  شروع   حالت  نیا  در  د یده  قیتطب   دبکیف  بازه  با  را  مرجع %  100  تا%  0  بازه 
 . است گذار  ریتاث باشد  01 که   یزمان  پارامتر  ن ی ا .بود خواهد  پارامتر

 

0x0221 V1 Voltage Range Minimum Value 0.0 - 11.0 V 0.00 R/W 

 

  مقدار   فوق   پارامتر  م یتنظ  با  باشد  ولت 0 از  شتر یبیک    ولتاژ  یورود  موجود بر روی  ولتاژ حداقل   کهیدرصورت
  بازه  شروع  دیتوانیم شما  کار  نیا با . شودیم گرفته   نظر  در  پارامتر ن ی ا  با برابر آنالوگ  مقدار درصد  0 شروع 

  پارامتر   نی ا   با  متناظر  مرجع  درصد 0  شروع   حالت  ن ی ا   در  دیده  قیتطب  دبک یف  بازه  با  را مرجع%  100  تا%  0
 . بود خواهد
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 پارامترهای سیستمی 

 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 نوع  پیش فرآ  تنظیمات 

0x0300 

Password 0-9999 0 R/W 
که این پارامتر به روی عددی غیر از صفر تنظیم شود، هنگام ورود به صفحه تنظیم پارامترها  درصورتی 

بهتر است تا    امکان تنظیم پارامترها میسر شود.شود تا    عنوان رمز عبور وارد  باید ابتدا این عدد به 
تر باشد و  به صفحه پارامترها آسان  بماند تا ورود مکرر  0قبل از نهایی شدن تنظیمات، این پارامتر  

 تنظیم کنید تا از تغییرات احتمالی   پس از نهایی شدن تنظیمات، این پارامتر را به روی عدد دلخواه
  را   Enterبه منظور ذخیره رمز مدنظر باید کلید  .  آیدبه عمل    جلوگیریپارامترها توسط افراد متفرقه،  

   ثانیه نگه دارید. 5به مدت 
  درجایی مقدار آن را   المقدورحتی فراموش نشود و   راحتی به که    کنید را انتخاب    مقداریکه   کنیدتوجه  

 . نماییدپارامتر با شرکت تماس حاصل   این. در صورت فراموش کردن مقدار نماییدمطمئن ثبت  

 

0x0222 V2 Voltage Range Minimum Value 0.0 - 11.0 V 0.00 R/W 

 

  مقدار  فوق  پارامتر م یتنظ با باشد ولت  0 از  شتر یبدو   ولتاژ یورود   موجود بر روی  ولتاژ  حداقل  که یدرصورت
  بازه  شروع  دیتوانیم شما  کار  نیا با . شودیم گرفته   نظر  در  پارامتر ن ی ا  با برابر آنالوگ  مقدار درصد  0 شروع 

  پارامتر   نی ا   با  متناظر  مرجع  درصد 0  شروع   حالت  ن ی ا   در  دیده  قیتطب  دبک یف  بازه  با  را مرجع%  100  تا%  0
 . بود خواهد

 

0x0223 HSI Min Frequency 0 - io14 0kHz R/W 

 

ورودبه  HSI  یکه ورود   یپرسرعت در حالت  یفرکانس ورود  ممینیم برا   یعنوان فرکانس    ن ییتع  یدستگاه 
انتخاب فرکانس دستگاه  ) مرجع  باشد  و  io05=3شده  بازخورد سبه  ا ی(  انتخاب شده    یکنترل   ستمیعنوان 

 ( io15=3باشد. ) 

 

0x0224 Min Frequency outD 0-io38KHz 0kHz R/W 

  است.  میقابل تنظ io13پرسرعت که نقش آن در   یفرکانس خروج ممینیم 

0x0225 Max Frequency outD 0.0 - 50.0KHz 4.00 R/W 

  .است میقابل تنظ  io13 پرسرعت که نقش آن در یفرکانس خروج ممیماکز 

پارامترهای پیشرفته  – 11جدول  
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x0301 

Backup / Restore 0-3 0 R/W 
 فعال است.  غیرحالت، عمل باز گرداندن پارامترها  ایندر 

 (Deactivate) 0 

 

فشرده شود    ثانیه   5  برای  Enter  کلید،  1عدد    روی پارامتر به    این   تنظیماگر پس از  
 . گردندبرمی   فرآپیش پارامترها به مقدار  تمامی

(Press and hold Enter for 5 Sec ,Load Defaults Value)  

1 

انتخاب    کهدرصورتی  از  برگرداندن    تمایل،  فرآپیش   مقادیربعد    قبلی   مقادیربه 
  ثانیه   5را    Enter  کلید  2عدد    یپارامتر به رو   این  تنظیم، پس از  داشتیدپارامترها  

 .دهیدفشار  
 (Restore edited Parameters) 

2 

نگه  مقدار    Enter  کلید  ثانیه  5داشتن  با  نسخه    جاری از  گرفته    پشتیبانپارامترها 
است    زمانی   برای حالت    این. کاربرد  باشندمی  بازیابیو مانند مرحله دوم قابل    شودمی

  تغییرات به برگرداندن آن    نیاز را دارد که ممکن است   تغییراتیکه اپراتور قصد انجام  
 باشد.

 (Backup Edited Parameter) 

3 

0x0302

Boot Loader Update 0-1 0 

R/W باید   هستیدبوت لودر    طریقاز    درایونرم افزار    آپدیتبه    نیاز که    زمانی. بوت لودر  طریقاز    آپدیت  
از    نگهدارید  ثانیه 3را به مدت    اینتر قرار داده و    1  ی را رو  پارامتر   کابل و پروگرامر    طریقتا 
 .کنید  رسانیرا بروز  درایونرم افزار   بتوانید

0x0303 

Stop Mode 0-2 0 R/W 
 کند.توقف می شده  تنظیم در پارامتر    صورتیکهبه و   شدهتعیین  موتور با شیب

(With defined Ramp Times)  0 

 
به  تا  رها شده  را موتور  توقف  زمان  بار،  اینرسی  این حالت  در  بایستد.  طور طبیعی 

کند. توجه کنید که تا ایستادن کامل موتور دوباره دستگاه را استارت نکنید.  تعیین می 
 شده باشد.تنظیم    2 یا 1 به روی عدد    مگر اینکه پارامتر

 (Coast to stop ) 

1 

  در پارامتر    DCفرکانس شروع ترمز    باید حالت    این در    DCبا ترمز    ایستادن 
  برابر با  جریان، مقدار شده در پارامتر   تنظیم  تاخیر شود، پس از  تنظیم

 شود.  می تزریق نگه داشتن موتور   یبرا   ثانیه به مدت 
2  
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

تا   D1)دیجیتال  کار با ورودی های تعیین کرد، در صورتموتور را   ایستادن ی  نحوه دقت شود برای اینکه بتوان
D6  ،)  باید یا مرجع سرعت و یا ورودیRun   را برداریم، در صورت حذف ورودیEnable  موتور صرف نظر از هر ،

 . در این پارامتر تعیین می شود، رها می شود تا به طور طبیعی بایستد حالتی که

0x0304 

DC Brake Current 1.00-13.00A Rated R/W 

 Page . کندمی  تعیین هست را 2 برابر با  که پارامتراین پارامتر قدرت ترمز جریان مستقیم را وقتی
 

0x0305 

DC Brake Time 0.1-999.9 s 5.0 R/W 

 Page . کندمی  تعیینهست را  2برابر با   که پارامتراین پارامتر زمان ترمز جریان مستقیم را وقتی 
 

0x0306 

DC Brake Start Frequency 0.0-20.0 Hz 0.0 R/W 
می باشد را    2برابر با      که پارامتر  وقتیرا    مستقیم   جریان  این پارامتر فرکانس شروع خودکار ترمز

 تعیین می کند.
Page 

 

0x0307 

DC Brake Wait Time 0.0-10.0 s 0.0s R/W 
ترمز جریان مستقیم را    اندازی  قبل از راه    به فرکانس  رسیدن  این پارامتر زمان تاخیر پس از

 تنظیم می کند. 
Page 

 

0x0308

AVR Function 0-1 1 R/W 
ولتااااژ خروجااای  کنناااده ولتااااژ خروجااای اسااات. کنناااده تثبیاااتایااان پاااارامتر فعال

مثااال  طورشااود و بااهبااه تغییاارات ولتاااژ ورودی تثبیاات میدسااتگاه باادون توجااه 
ولااات اعماااال  190هرتاااز ولتااااژ  25هرتاااز در فرکاااانس  50ولااات  380بااارای موتاااور 

ایاان . شااود و تغییاارات ولتاااژ ورودی تغییااری در ایاان ولتاااژ ایجاااد نخواهااد کااردمی
)حالااات  تر از حالااات قبااال هسااات.کااااری بااارای اغلاااب کاربردهاااا مناساااب حالااات
 (فرآپیش

AVR Function is active 

0 

Page 

 

ها هم  فرکانس  بقیه شده و در   تزریق به موتور  ورودی، ولتاژ حداکثر نامیدر فرکانس  
موتور    برای طور مثال  . به گیردنمی ولتاژ صورت    تثبیت و    میابدکاهش    منحنی طبق  
فرکانس    50ولت    380 در  ولتاژ    25هرتز  نصف  ولتاژ  اعمال    ورودی هرتز  دستگاه 
  بیشتر   نیزولتاژ    اینشود    بیشترولت    380از    ورودیولتاژ    کهدرصورتی و    شودمی
 و بالعکس.  شودمی

 AVR Function is deactivate 

1  
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x0309

Start at Power on 0-1 0 R/W 
که    معنی  بدینباشد    مهیااستارت شدن موتور    شرایطاگر در هنگام روشن شدن،  

( فعال شده باشند، دستگاه استارت نخواهد  Runاستارت )   ی( و ورود Enableفعالساز )
 قطع و وصل شود.  یکباراستارت   ورودی  یافعالساز  باید استارت شدن   برایشد و  

0 

 
در هنگام روشن شدن   که    معنی  بدین باشد    مهیا استارت شدن موتور    شرایط اگر 

( فعال شده باشند دستگاه استارت خواهد  Runاستارت )   ورودی( و  Enableفعالساز ) 
 شد.

1-600 

0x030A 

Fan Turn On 0-2 0  R/W 
 ( عادینصب  شرایطدر  معمولیروشن شدن فن همزمان با استارت شدن موتور.) بار 

 Start with Motor Start 0 

 

  رسایده  ساانتیگراد درجه   55خنک کننده دساتگاه به    فن هنگامیکه دمایروشان شادن  
و محال    معمولیدرجاه برگردد.)باار    50 زیردماا باه   هنگاامیکاهو خااموش شاااااادن فن  

 پر گردوغبار( یانصب مرطوب 
Start Conditionally 

1 

 گرم(   محیطو  سنگینروشن.)بار  همیشهفن 
Always on 2 

0x030B 

Sensor less control mode 0-1 0 R/W 
 0 غیرفعال کنترل دور به روش سنسورلس 

 1 فعال  سنسورلسکنترل دور به روش  

0x030C 

Power Scale (%) 0.0-100.0% 100%  R/W 

حالت    D5  ورودی   طریقاز    یا فعال( و    PIDشده باشد )  تنظیم  1در حالت    پارامتر    کهدرصورتی 
انتخاب شده  انتخاب شده باشد و بازخورد کنترل هم توسط    PIDکنترلر   توان دستگاه 
پارامتر    اینطور مثال اگر  . به کندمی   تعیینشده به موتور را    تزریقپارامتر حداکثر توان    اینباشد،  

  رود می بالا    ییدرصد باشد دور موتور تا جا  100برابر با    نیزدستگاه    یدرصد بوده و مرجع ورود  100
  رولینگ استفاده در    ی به خصوص برا  کاری حالت    اینشود.    تزریق موتور به موتور    نامیکه توان  

 هست.  مفید

Page 

101 

Start on the Fly (Speed search) 0-3 2 R/W 
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x030D  رود. این پارامتر برای پیدا کردن دور موتور درحال خرخش قبل از استارت شدن دستگاه به کار می
اگر هنگام اعمال فرکانس صفر به خروجی، موتور با سرعت قابل ملاحظه در حال خرخش باشد،  

از نوع رها  اضافه جریان خواهد داد. درصورتی دستگاه به سرعت خطای   که حالت استپ موتور 
شونده باشد و یا خروجی دستگاه در اثر یک خطا قطع شده باشد و یا موتور توسط پروسه خط  
تولید قبل از استارت شدن به گردش درآمده باشد این حالت پیش خواهد آمد. توجه کنید که  

استارت را تا پیدا کردن سرعت موتور به تخخیر خواهد    عمل پیدا کردن جهت و دور موتور عمل
 انداخت. 

 

 سرعت موتور در حال خرخش.  تعیینکردن   غیرفعال
(Disabled)  0 

 

 دور موتور در حال خرخش در هر استارت.  تعیینفعال کردن 
(Every Start)  1 

 دور موتور در حال خرخش فقط در حالت استپ رها شونده.   تعیینفعال کردن 
( Only when the stop Mode  (Coast to stop) 2 

روشن  از  پس  اول  استارت  در  خرخش  درحال  موتور  دور  تعیین  کردن    فعال 
اندازی موتور  که دور موتور در خرخش، عکس دور موردنظر برای راه درصورتی . شدن

دستگاه ابتدا دور موتور در جهت مخالف را پیدا کرده و آن را با شیب تنظیم  باشد،  
کند و سپس آن و با محدود کردن جریان و ولتاژ متوقف می     شده در پارامتر

 کند. اندازی میراه  را در جهت دلخواه و با شیب تنظیم شده در 
( Once before the first Start after POWER ON 

3 

0x030E

Controller Select 0-2 0 R/W 
 غیرفعال کنترلر 

Deactivate 0 

 

و    کنترلیدستگاه بسته به مرجع    خروجیحالت فرکانس    اینفعال. در   PID کنترلر 
مراجعه   PID مربوط به کنترلر  ضمیمهبه   بیشتر اطلاعات   برای.  کندمی   تغییربازخورد  
 . شود می تنظیم  تا   کنترلر از   این  پارامترهای. نمایید

PID Is Active 

1 

دستگاه بسته به مرجع بصورت   خروجین حالت فرکانس  یفعال. در ا  On/Offکنترلر  
On-Off   شود.  می تعیین کنترلر در   این هیسترزیس  میزان. شودمیکنترل 

On-Off Control Active 

2 

   P of PID 0.01-99.99 1.00 R/W 
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x030F   در حالت کنترلPID    این ضریب نشانگر ضریب کنترلر متناسب هست. زیاد بودن آن باعن سریع
نیز باعن کندی سیستم    شود و کم بودن آنحال ناپایداری سیستم کنترلی می شدن سیستم و درعین 

 مراجعه نمایید. PIDضمیمه کنترلر شود. برای تنظیم درست این پارامتر به می

Page 

101 

0x0310

I of PID 0.01-99.99 1.00 R/W 
این ضریب نشانگر ضریب انتگرال گیر هست. زیاد بودن آن باعن سریع شدن    PIDدر حالت کنترل  

نیز باعن زیادشدن زمان    شود و کم بودن آنحال ناپایداری سیستم کنترلی میسیستم و درعین 
مراجعه    PIDبخش کنترلر    شود. برای تنظیم درست این پارامتر به حذف خطای متغیر کنترل می 

 نمایید. 

Page 

 

0x0311

D of PID 0.01-99.99 1.00 R/W 
 به پارامتر    ایندرست    تنظیم  برایهست.    گیرمشتق   ضریبنشانگر    ضریب  این  PIDدر حالت کنترل  

 .نماییدمراجعه   PIDکنترلر   ضمیمه
Page 

 

0x0312

PID Process Reverse 0-1 0 R/W 
 Page وسه معکوس غیر فعال پر

در پروسه معکوس، با زیاد      و  در این حالت جریان و ولتاژ حداکثر یعنی پارامتر های  
کاهش می    Feedback  ، مقدار بازخورد یا(به طور مثال دما، فشار و ...شدن کمیت کنترل شونده )

  ود. ( در نظر گرفته می ش100%معادل حداکثر بازخورد )  ،. جریان و ولتاژ حداقلیابد

، خطای کنترل کننده  معکوس می شود. به عبارت دیگر کامل  در این حالت پروسه کنترلی به طور 
 عبارت است از تفاضل مقدار بازخورد از مقدار مرجع. 

0x0313

2nd Acceleration Time 0.4-999.9 s 5.0 R/W 
  جایگزین عدد    اینشده باشد،  مربوطه فعال   ورودیباشند و    3برابر    یاپارامتر    کهدرصورتی 
 خواهد شد. افزایشیشتاب   یبرا  پارامتر 

Page 
 

0x0314

2nd Deceleration Time 0.4-999.9 s 5.0 R/W 
قبااال   پاااارامتر  شااااااااد.  کااااهشاااااایشااااااتااااب    برای  پاااارامتر    جاااایگزینماااانناااد   خواهاااد 

و کاهش دور موتور را با توجه به    افزایششااااتاب    مقادیر  توانیدمیدو پارامتر    اینبا اسااااتفاده از  
 .دهید تغییر D5 یاو  D4 ترمینالو کاربرد و با فعال کردن  شرایط

Page 

 

0x0315

Setpoint Mode for PID 0-2 0 R/W 
مرجع   این اولیهپارامتر مقدار  اینانتخاب شده باشد،  توسط پارامتر  PIDکنترل   کهدرصورتی 

 Page . کندمی  تعیینرا 

 مقدار مرجع صفر 
 PID Setpoint = 0   0  



   

61 
 

 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

 از خاموش شدن  پیش تنظیمی مقدار  آخرین مقدار مرجع برابر 
 PID Setpoint = The last value before Power off 

1 

 مقدار مرجع برابر با پارامتر
 PID Setpoint =  2 

0x0316
Setpoint value for PID 0.00-99.99% 10.00% R/W 

SETPOINTمقدار   قبلی در صورت فعال شدن پارامتر      

0x0317

PWM Freq. 
-

10.0kHz 4.0kHz R/W 

بالاتر    هایفرکانس .  کندمی  تعیینطبقه قدرت دستگاه را    سوئیچینگ پارامتر مقدار فرکانس    این
از    ولی  شودمیو گشتاور    جریانسوت موتور و کم شدن دامنه نوسانات    یباعن کم شدن صدا

و توان    جزئی باعن کاهش    طرفی و  گرم   همچنینو    ماکزیمم گشتاور    کیفیت تر کارکردن دستگاه 
  این   کیلووات  5.5در دستگاه    کهدرصورتی .شودمیموتور    پایین  خیلی  یگشتاور در دورها   ترپایین 

کاهش توان برای دستگاه در  درصد    3،  کیلوهرتزهر    ازایشود به    تنظیم  کیلوهرتز  4  بالایفرکانس  
مشکلی  که با صدای موتور کیلوهرتز هست و درصورتی   6تا    4مقدار بهینه این پارامتر بین  نظر بگیرید.

 ندارید از تغییر این پارامتر خودداری نمایید.

 

0x0318

PWM Min freq. 
2.0−  

kHz 2.0kHz R/W 

  تعیین ( دستگاه را  سینکهیت )در هنگام داغ شدن    سوئیچینگ فرکانس    پایینپارامتر، حد    این
کم کردن تلفات طبقه    برای  کندمیدرجه تجاوز    70دستگاه از    سینکهیت   دمای  کههنگامی.  کندمی

  خطای تا از بروز    کندمی   پیداکاهش    پیوسته دستگاه به صورت    سوئیچینگ قدرت دستگاه، فرکانس  
 .دهدمی خطا رخ    این درجه    80به    سینک هیت   دمای  رسیدنکند و با    جلوگیری دستگاه    دمایاضافه  

تا شاهد    کنید  تعییندستگاه را    سوییچینگ حداقل مجاز فرکانس    توانیدمیپارامتر    این  تنظیمبا  
 . اشیدبموتور   سنگین یبارها یا گرم و روزهای  اضافه دما در  خطایتعداد  کمترین

 

0x0319

3rd Acceleration Time 0.4-999.9 s 5.0 R/W 
راه    این را    اندازی پارامتر، شتاب  باز    کند می  تعیین سوم  پارامتر    D5  ورودی  تعریفکه توسط  در 

بود.   خواهد  انتخاب  انتخاب    MODBUSارتباط    طریق   از   همچنین شتاب    اینقابل  قابل 
 . میشودشتاب اعمال  این نیز  PIDهست. در حالت کنترلر 

Page 

 

0x031A
 

3rd Deceleration Time 0.4-999.9 s 5.0 R/W 

Page 
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

  در پارامتر    D5  ورودی  تعریفکه توسط باز   کندمی  تعیینپارامتر شتاب توقف سوم را    این
قابل انتخاب هست. در   MODBUSارتباط  طریقاز  همچنینشتاب  اینقابل انتخاب خواهد بود. 

 .میشودشتاب اعمال  این  نیز  PIDحالت کنترلر  
 

0x031B

Baud rate 0-5 3 R/W 
خطوط    برای  ترپایین   هایسرعت .  کندمی   تعیینرا    سریالارتباط    -ثانیه بر    بیت  -پارامتر سرعت  این

 تر هستند.مناسب  نویزپر   های محیط و   طولانی
 

4800 bps  0  
9600 bps  1  

19200 bps  2  

38400 bps  3  

57600 bps  4  

115200 bps 5  

0x031C

Serial Address 1-240 1 R/W 
اطلاعات    برای هست.   سریالآدرس دستگاه در هنگام ارتباط    کننده تعیین پارامتر    این

   . نماییدمراجعه   RS485  سریالمربوط به ارتباط  ضمیمهبه    بیشتر

0x031D

Parity 0-2 0  R/W 
No parity 0 

 Odd parity 1 
Even parity 2 

0x031E 

Communication Time out 0.1-99.9s 1.0 R/W 
ارسال نکند    خیزیبه آدرس دستگاه   Masterآن  طیکه اگر در    زمانیستکننده   تعیینپارامتر    این

 ، عمل مربوط به قطع ارتباط انجام خواهد شد. یارتباط فعال شده و بسته به پارامتر بعد  خطای
 

0x031F

Time out Function 0-2 0 R/W 
 0 نمیشود انجام    عملی

93 
 1 مربوط به توقف(  پارامترهای. )طبق میشوددستگاه استپ 

 . باایسااااااتاد شااااااود تاا   می( و موتور رهاا  Enable=0. )میشااااااودفعاال    غیردسااااااتگااه  
مشاااهده خواهد    نمایشصاافحه    یارتباط بر رو  --  قطع  خطای 2و   1  حالتهایدر  

 شد.
2 

0x0320 
Software version 1.00-9.99 - R/O 

  دستگاه هست.   میکروپروسسورافزار پارامتر نشانگر نسخه نرم  این
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x0321

Drive Model R/O 

 است.   تشخیصقابل    زیربراساس جدول    درایوشود. مدل    میپارامتر نشان داده    این در    درایومدل  
 0041 کیلووات   375/0تکفاز  0153 کیلووات   5/1سه فاز 

 0081 کیلووات   75/0تکفاز  0223 کیلووات   2/2سه فاز 
 0111 کیلووات   1/1تکفاز  0303 کیلووات   3سه فاز 
 0151 کیلووات   5/1تکفاز  0403 کیلووات   4سه فاز 
 0221 کیلووات   2/2تکفاز  0553 کیلووات   5/5سه فاز 
 0301 کیلووات   3تکفاز  0753 کیلووات   5/7سه فاز 
  0083 کیلووات   75/0سه فاز  1103 کیلووات   11سه فاز 

 

0x0322

V/F pattern Select 0-3 0 R/W 
طبق مشخصات موتور و پارامتر   1درجه  خطی منحنی

 (Linear + Boost)  0 

Page 

 مشابه.   یپمپ و فن و کمپرسور و بارها  یبرا  1.5از درجه  نمایی منحنی
(Pump and fan ) 1 

از    ترپایین   های فرکانس حالت در    این مثل فن.    بارهایی  برای   2از درجه    نمایی   منحنی
و گشتاور موتور در    کندمی نسبت به حالت قبل به موتور اعمال    کمتریولتاژ   نامی

 . یابدمیکاهش   بیشتریبا سرعت  نامیاز دور  ترپایین  دورهای
(2nd order curve) 

2 

و  شده   تعریفبا بوست ولتاژ    Startدر فرکانس ف شده توسط کاربر  یتعر  V/F  یالگو
 3 است. تعریفخهار فرکانس و ولتاژ قابل  تا    هایبا پارامتر 

  و    و پارامتر    میابدکاهش    نامیفرکانس    زیر  های فرکانس ولتاژ موتور در    2و    1در حالت  
از  شوندمی گرفته    نادیده   نیز   انرژی در    جوییصرفه پمپ و فن، باعن    برای حالت    این. استفاده 
 .شودنمی توصیه دارند   پاییندر دور   کافیبه گشتاور    نیازکاربردها که   سایر  برای  ولی گرددمی

 

0x0323 

V/f Start Frequency 0.1-500.0 Hz 10.0 R/W 
 Page ( )شده توسط کاربر    تعریف  V/F  الگویدر    V/F  منحنیو شروع    اولیهفرکانس بوست ولتاژ  

 

0x0324
On/Off Mode Hysteresis 0.00-100.00 % 0.00 R/W 

  On/Offکنترلر   برای هیسترزیس میزان تعیین

PID Sleep Hysteresis 0.0-600.0Hz 0.0 R/W 
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x0325 که فرکانس    زمانیفعال است،    PID  کنترلیکه مد    حالتیدر    درایو  خروجیحول    فرکانسی  هیسترزیس
  بیشتر  PID  نیازکه فرکانس مورد   زمانیشود و تا میخاموش    درایو شود   کمتر از  درایو  کاری

 شود.   نمیاستارت   درایونشود    +از 

 

0x0326

PID Start Hysteresis 0.0-600.0Hz 0.0 R/W 

  PID  نیاز فرکانس مورد    وقتی.  PID  کنترلیدر زمان کارکرد در مد    درایو استارت    هیسترزیس  تعیین
  شود. نمیاستارت   درایوباشد   +کمتر از    خروجیدر 

0x0327

Start at Enable on 0-1 0 R/W 
 صورت  نیا به باشد، ای مه ویدرا شدن استارت طی شرا  Enable یورود آمدن از پس اگر
  0 .شد خواهد استارت  و یدرا باشد، فعال Run فرمان که

 صورت  نیا به باشد، ای مه ویدرا شدن استارت طی شرا  Enable یورود آمدن از پس اگر
شدن  استارت یبرا  و شد نخواهد استارت ویدرا باشد، فعال Run فرمان که

 .شود وصل مجددا و قطع کباری Run فرمان است لازم
1  

0x0328

PID Wake up error 0-0.999 0.000  R/W 

 مرجع مقدار  از پسخورد اختلاف که یصورت در  .کنندهکنترل  شدن روشن یبرا  لازم  ی خطا مقدار 
 است ذکر به لازم .شودی م آغاز کنترل پروسه باشد  پارامتر در شده می تنظ مقدار از ترش ی ب

 و مرجع مقدار ن یب  ی درصد 99.9 اختلاف معادل  که است 0.999 پارامتر نی ا مقدار  حداکثر
 .است پسخورد 

 

 ( باشد. ) می  PLCمربوط به حالت  تا  پارامترهای   

0x0329

PLC mode 1-5 1 R\W 
  PLCنحوه عملکرد 

  1 شود. های فرکانسی تعریف شده اجرا مییکبار )به تعداد( کل پله 
  2 شود.سیکل تکرار می به طور پیوسته کل 

شود )پس از اتمام  های فرکانسی تعریف شده اجرا می ( کل پله یکبار )به تعداد  
  3 .شود(شود سپس پله بعدی اجرا می هر پله ابتدا فرکانس صفر می 

شود  شود )پس از اتمام هر پله ابتدا فرکانس صفر میبه طور پیوسته کل سیکل تکرار می
  4 شود(. بعدی اجرا میسپس پله 

  5 شود. بعد از یکبار اجرای کامل سیکل، با سرعت آخرین پله ادامه داده می
    PLC mode 0-1 0  R\W 
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 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x032A    :  ویدرا برق قطع  هنگام در
  برقدار   دوباره  از  بعد   و   شود  رهیذخ  یحرکت  پله  از  مانده  یباق  زمان  و   فرکانس

   0 . کند  حرکت پله همان  با شدن

   1 . کند  شروع  اول  پله  از و  شده ستیر

0x032B

Time Unit 0-1 0 R\W 
   0 ه ی ثان  برحسب  یفرکانس یها پله زمان
   1 قه ی دق  برحسب  یفرکانس یها پله زمان

0x032C

Command Signal 0-1 0 R\W 
  ( خه اتفاقی بیفتد:تعداد مشخص ) ( به های مشخص شده ) تعیین اینکه بعد از انجام پله

  0 ی سیکل را انجام دهد. ادامه 
  1 منتظر سیگنال فرمان بماند و در فرکانس و جهت آخرین پله کار کند. 

0x032D
 0-7 0 R\W 

  های فرکانسی تعریف شده تعداد کل پله 

0x032E
 0-7 0 R\W 

  تکرار شونده های فرکانسی تعداد کل پله 

0x032F
 0-7 0 R\W 

  های مشخص شده در پارامتر تعداد فرکانس 

0x0330
 0-7 0 R\W 

  باشد.  3یا  1برابر  تعداد تکرار کل سیکل هنگامی که 

0x0331
Constant Voltage of Speed Search 1-30 10 R\W 

  کند.شود را مشخص میبا آن فرآیند اسپیدسرچ انجام می این پارامتر درصد ولتاژ نامی که  

0x0332

Frequency Step of Speed Search 1-10 1 R\W 
شوند  کند. )اعداد به صورت هزار برابر نمایش داده می رزولوشن پله فرکانسی اسپیدسرچ را تعیین می

  (هست. 0.001Hzیعنی حالت پیش فرآ برابر  

0x0333 

Minimum Speed Search Frequency 0-7.5 0 R\W 
  کند.حد پایین فرکانسی اسپیدسرچ را تعیین می

پارامترهای پیشرفته  –  12جدول
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  پیشرفته  پارامترهای 

 پارامتر 
ی  محدوده  نام  رجیستر 

 تنظیمات 
پیش  
 نوع  فرآ 

0x0400 

Difference between FWD and REV boost −20.00%~
+ 20.00% 0 R/W 

برای تعریف میزان بوست در حالت معکوس حرکت موتور متفاوت از مقدار آن در جهت  
مستقیم این پارامتر باید تغییر کند. در صورت تنظیم این پارامتر منفی مقدار بوست در  

یا مستقیم؛ بوست در حالت معکوس غیر فعال می شود. بصورت پیشفرآ    FWDحالت  
 مقدار آن در حالت مستقیم است. مقدار بوست در حالت معکوس برابر با 
% باشااد، بصااورت پیش فرآ مقدار بوساات  10مثال: اگر میزان بوساات حالت مسااتقیم  

تنظیم کنیم مقدار بوساااات    %5+را روی    % اساااات اما اگر  10حالت معکوس هم  
تنظیم شاود بوسات حالت   %5-خواهد شاد اگر روی    %15=5+10حالت معکوس برابر با  

 خواهد شد. %5=5-10معکوس برابر با 

Page 

0x0401

No. of Auto Restart try 0-6 0 R/W 
پس از وقوع یک خطا که موجب قطع  خودکار  تعداد دفعات تلاش برای استارت مجدد  

 Page خروجی و توقف موتور شده است.

0x0402 
Auto Restart try Time 0-30s 0 R/W 

 Page تعریف شده است.  زمان تاخیر بین دفعات استارت مجدد که در پارامتر 

0x0403

Energy Saving 
(percentage of Voltage reduction) 

0.00-30.00% 0.00 R/W 

 Page 0 عملگر صرفه جوئی انرژی غیر فعال است. 

دیگری  درصورتی  مقدار  صفر  از  غیر  پارامتر  این  درصد  که  شود،  تنظیم 
حداکثر کاهش ولتاژ مجاز در فرکانس ثابت و بار نامی را تعیین می کند  
تا در صورت عدم کاهش دور موتور ولتاژ به این حد از ولتاژ نامی کمتر  

 شود.

تا   0.01
30 

 

0x0404

DWELL Frequency 0.0-800.0 Hz 0.0 R/W 
 Page 0 غیر فعال است.  DWELLعملگر 

 106 800.0-0.1 را مشخص می کند. DWELLفرکانس عملگر 

0x0405

DWELL Time 0.0-10.0 s 0.0 R/W 

 Page را مشخص می کند. DWELLمدت زمان عملگر 
105 
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0x0406

Skip Frequency 0-1 0 R/W 

 Page 0 عملگر حذف فرکانس غیر فعال است.

 100 1 عملگر حذف فرکانس فعال است. 
در صورت فعال شدن این عملگر حداکثر سه فرکانس تشدید سیستم را می توان در 

برای این منظور باید حدود بالا و پایین مناسب  حین شتابگیری و توقف حذف نمود.
وارد نمود. هر جفت پارامتر که صفر   تا   این فرکانس ها را در پارامترهای  

 عملگر بی تاثیر خواهد بود. قرار داده شود، در عملکرد این  

 

0x0407
Skip Frequency 1 

high 
 Hz 0.0 R/W 800.0-0.0 1حد بالای فرکانس تشدید 

0x0408
Skip Frequency 1 

low 800.0-0.0 1ین فرکانس تشدید ی حد پا Hz 0.0 R/W 

0x0409
Skip Frequency 2 

high  800.0-0.0 2حد بالای فرکانس تشدید Hz 0.0 R/W 

0x040A
Skip Frequency 2 

low 
 Hz 0.0 R/W 800.0-0.0 2ین فرکانس تشدید ی حد پا

0x040B
Skip Frequency 3 

high 
 Hz 0.0 R/W 800.0-0.0 3حد بالای فرکانس تشدید 

0x040C
Skip Frequency 3 

low 800.0-0.0 3ین فرکانس تشدید ی حد پا Hz 0.0 R/W 

0x040D

User V/F Pattern Voltage 1 0.0-100.0% 0.0 R/W 

این ولتاژ بصورت  (تعریف شده توسط کاربر )   V/Fدر الگوی    1ولتاژ نقطه  
ولت   38بعنوان مثال اگر بخواهیم این ولتاژ   درصدی از ولتاژ خروجی تعریف می شود.

باشد، باید این پارامتر را روی   V/Fبالاتر از ولتاژ پیش فرآ آن بر روی نمودار خطی  
 % تنظیم می کنیم. 10

Page 

0x040E
User V/F Pattern 

Frequency 1 

فرکانس نقطه ا در الگوی  
V/F   تعریف شده توسط کاربر

( ) 
0.0-800.0 Hz 0.0 R/W 

User V/F Pattern Voltage 2 0.0-100.0% 0.0 R/W 
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0x040F این ولتاژ بصورت  (تعریف شده توسط کاربر )   V/Fدر الگوی    2ولتاژ نقطه  
درصد تعریف می شود. بعنوان مثال اگر بخواهیم این    100درصدی از ولتاژ خروجی  

خطی باشد باید این پارامتر روی    V/Fولت بالاتر از ولتاژ آن بر روی منحنی    38ولتاژ  
 % تنظیم شود.10

Page 

 

0x0410
User V/F Pattern 

Frequency 2 

در الگوی   2فرکانس نقطه 
V/F   تعریف شده توسط

 ( کاربر ) 
0.0-800.0 Hz 0.0 R/W 

0x0411

User V/F Pattern Voltage 3 0.0-100.0% 0.0 R/W 

نقطه   الگوی    3ولتاژ  )  V/Fدر  بصورت   (تعریف شده توسط کاربر  ولتاژ  این 
درصد تعریف می شود. بعنوان مثال اگر بخواهیم این ولتاژ    100درصدی از ولتاژ خروجی  

% 10خطی باشد باید این پارامتر روی    V/Fولت بالاتر از ولتاژ آن بر روی منحنی    38
 تنظیم شود. 

Page 

0x0412
User V/F Pattern 

Frequency 3 

را الگوی   3فرکانس نقطه 
V/F   تعریف شده توسط

 ( SE35=03کاربر ) 
0.0-800.0 Hz 0.0 R/W 

0x0413

User V/F Pattern Voltage 4 0.0-100.0% 0.0 R/W 

نقطه   الگوی    4ولتاژ  )  V/Fدر  بصورت   (تعریف شده توسط کاربر  ولتاژ  این 
درصد تعریف می شود. بعنوان مثال اگر بخواهیم این ولتاژ    100درصدی از ولتاژ خروجی  

% 10خطی باشد باید این پارامتر روی    V/Fولت بالاتر از ولتاژ آن بر روی منحنی    38
 تنظیم شود. 

Page 

 

0x0414
User V/F Pattern 

Frequency 4 

در الگوی   4فرکانس نقطه 
V/F   تعریف شده توسط

 ( کاربر ) 
0.0-800.0 Hz 0.0 R/W 

0x0415

S-Curve Acceleration Start Jerk 2/s310.0 m-0.0 2/s30.5 m R/W 

 S Curveتعیین مقدار شتاب تکانه ابتدای شتابگیری در منحنی  
Page 

 

0x0416

S-Curve Acceleration end Jerk 2/s310.0 m-0.0 2/s30.5 m R/W 

 S Curveتعیین مقدار شتاب تکانه انتهای شتابگیری در منحنی  
Page 

 
S-Curve Deceleration Start Jerk 2/s310.0 m-0.0 2/s30.5 m R/W 
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0x0417
 S Curveتعیین مقدار شتاب تکانه ابتدای توقف در منحنی 

Page 
 

0x0418
S-Curve Deceleration end Jerk 2/s310.0 m-0.0 2/s30.5 m R/W 

 S Curveتعیین مقدار شتاب تکانه انتهای توقف در منحنی 
Page 

 

0x0419 

DWELL Functionality 0-1 0 R/W 
  فرکانس    تنظیم شود پس از استارت درایو به مدت زمان    1اگر این پارامتر مقدار  

 این عملکرد غیرفعال است.  JOGدر حالت    توجه:را اعمال کرده سپس به فرکانس مرجع میرود.  
 

0x041A 

Run after fault reset 0-1 0 R/W 
اگر   از ریست شدن خطا،  اگر    0پس  اما   نخواهد شد  و فرمان   1باشد درایو استارت  باشد 

 استارت موجود باشد درایو استارت خواهد شد.
 

0x041B 

Second motor selection 0-2 0 R/W 
می مشخص  پارامتر  دوم( این  یا  اول  )موتور  هستیم.  موتور  کدام  با  کار  حال  در  که   کند 

 : با توجه به وضعیت  0
 : موتور اول 1
 : موتور دوم  2

 

پارامترهای حفاظتی

 پارامتر 
 رجیستر 

پیش   محدوده تنظیمات  نام 
 نوع  فرآ 

0x0500

ETH Protection 0-1 0 R/W 
 0 الکتریکی یی گرما  حفاظت کردن  غیرفعال

110 
 1 الکتریکی  ییگرما  حفاظت  کردن   فعال

0x0501
ETH Level for 1 min. 30-200% 150% R/W 

 110 دقیقه را تعیین می کند)برحسب جریان نامی موتور(.   1سطح تحمل حرارتی برای 

0x0503

Motor Type 0-1 0 R/W 
 موتور دارای سیستم خنک کننده داخلی است.  -0
 110 موتور دارای سیستم خنک کننده خارجی است.  -1

0x0504
Overload Warning Enable 0-1 0 R/W 

 112 این پارامتر فعال یا غیر فعال کردن هشدار اضافه بار را بر عهده دارد. 
Overload Warning Level 30-150% 110% R/W 

پارامترهای پیشرفته  – 13جدول  
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0x0505  112 تعیین سطح برای هشدار اضافه بار برحسب جریان نامی موتور 

0x0506 

Overload Warning Time 0-30 s      1s R/W 
 112 تعیین بازه زمانی حداقل برای اعلام هشدار اضافه بار 

0x0507 

Overload Trip Enable 0-1 1 R/W 
 112 این پارامتر فعال یا غیر فعال کردن تریپ )قطع خروجی( بعلت اضافه بار را بر عهده دارد.

0x0508 

Overload Trip Level 30-200 % 110% R/W 

 112 تعیین سطح برای تریپ )قطع خروجی( بعلت اضافه بار برحسب جریان نامی موتور 

0x0509 

Overload Trip Time 0-60 1s R/W 
 112 تعیین مدت زمان حداقل برای تریپ )قطع خروجی( بعلت وقوع اضافه بار 

0x050A 

Stall Prevention Select 0-7 3 R/W 

که ولتاژ در حین شتابگیری، سرعت ثابت ویا حین توقف، طبق جدول ارائه شده، درصورتی 
 112 شود، این پارامتر حفاظتی فعال می شود. بیشتر از سطح تعیین شده در پارامتر  

 شتابگیری حین  توقف حین  سرعت ثابتحین  

0 - - - 
1 - - √ 
2 - √ - 
3 - √ √ 
4 √ - - 
5 √ - √ 
6 √ √ - 
7 √ √ √ 

 

 

0x050B 

Stall Prevention Level 60-150% 130% R/W 
 Stall Prevention 112تعیین سطح ولتاژ برای فعال شدن عملگر  

0x050C 

Input -  Output Phase Loss Protection 0-3 0 R/W 
 0 غیرفعال  

 1 فقط زمان قطع فاز خروجی  113
 2 ورودی فقط زمان قطع فاز 

 3 در زمان قطع فاز ورودی و خروجی 
External Trip Signal 0-1 0 R/W 
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0x050D   زمانی که یک خطای خارجی رخ دهد می توان ورودیD4   را تعیین نمود تا خروجی دستگاه
 113 تنظیم خواهد شد. زمانی که این پارامتر فعال شود بصورت خودکار  قطع شود.

 0 فعال غیر 
 

 1 برای اتصال سیگنال خطای خارجی قرار داده شده است(   D5ورودی )  فعال

0x050E 

Inverter Overload 0-1 1 R/W 
 0 غیرفعال 

114 
 تنظیم می شود(  4برابر با فعال )مقدار  

در صورت فعال شدن این عملگرد خروجی دیجیتال برای اعلام سیگنال مربوط  
در صورت فعال شدن  تنظیم    بار اینورتر تنظیم می شود.به اضافه  
 شود. اعمال می

1 

 
0x0510 

Input Power Loss  0-2 0 R/W 

شود. اقدام بعدی درایو  متوقف می  در هنگام نوسان برق، موتور به حالت استپ رهاشونده
 به صورت زیر خواهد بود:  سیدی   بعد از وصل مجدد برق و احیای ولتاژ لینک

 
 0 های شارژ وارد مدار نخواهند شد.رله مقاومت 

بعد از بروز خطا و برگشت برق درایو مجددا استارت نخواهد شد و به ریستارت  
 1 دستی نیاز دارد. 

 2 سی حرکت ادامه خواهد داشت. شدن برق و احیای لینک دی بعد از وصل 

خطا  تاریخچه نمایش 

 نوع  توضیحات  ریجستر  پارامتر 
0x0600  ( Last faultآخرین خطای دستگاه )

R/O 

0x0601  خطای دستگاه قبل از پارامتر  
0x0602  خطای دستگاه قبل از پارامتر  
0x0603  خطای دستگاه قبل از پارامتر  
0x0604  خطای دستگاه قبل از پارامتر  
0x0605  خطای دستگاه قبل از پارامتر  
0x0606  خطای دستگاه قبل از پارامتر  
0x0607  ( SC occurrence) کوتاه تعداد خطای اتصال  
0x0608  ( OC-OCA-OCd occurrence)  تعداد خطای جریان
0x0609  ( OH occurrence)  تعداد خطای اضافه دما
0x060A  (OV occurrence)تعداد خطای اضافه ولتاژ 

 پارامترهای حفاظتی14 - جدول 
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0x060B  ( OP occurrenceتعداد خطای اضافه توان ) 
0x060C  ( Total on Time) ساعات روشن بودن دستگاه 
0x060D  ( Total run Timeساعات استارت بودن دستگاه ) 
0x060E  ( Hours elapsed from the last fault)  ساعات سپری شده از آخرین خطا
0x060F  R/W تا   ریست کردن تاریخچه خطاها از 

 
پارامترهای مانیتورینگ 

 نوع  واحد پارامتر  توضیحات  نام  ریجستر  پارامتر 

0x0700 Input Terminal status   نمایش وضعیت فعال یا غیر فعال بودن
 On-Off R/O ورودی های دستگاه 

0x0701 Output Terminal status  فعال بودن  نمایش وضعیت فعال یا غیر
 On-Off R/O خروجی های دستگاه 

0x0702 Output Current  نمایش جریان خروجی A R/O 

0x0703 RPM  نمایش دور موتور 
 RPM R/O )براساس فرکانس تزریق شده به موتور( 

0x0704 Heat Sink Temperature  نمایش دمای هیت سینک داخل درایو C° R/O 

0x0705 DC link Voltage  نمایش ولتاژ باسDC V R/O 

0x0706 Output Voltage   نمایش دامنه ولتاژ خروجی تزریقی به
 موتور

V R/O 

0x0707 Output Power  نمایش توان تزریقی به موتور kW R/O 
0x0708 Output Torque   موتور  گشتاور تقریبینمایش N.m R/O 

  

ی خطاتاریخچهنمایش 15 - جدول 

پارامترهای مانیتورینگ 16 – جدول 
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 اصلی   پارامترهایتوابع و  
)های دیجیتال  ورودی  ) 

 
 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 

 Enable RUN Jog Fwd/Rev Pre5 
 

رود. بدون فعال شدن این  کردن دستگاه به کار می   Enableبرای  D1فرآ دستگاه. در این حالت ورودی  حالت پیش 
برای    D2کند. ورودی  ورودی، دستگاه در هیچ شرایطی استارت نخواهد شد و عملًا نقش ورودی حفاظتی را بازی می 

با فعال شدن این ورودی، دستگاه استارت    Enableرود. در صورت فعال بودن فرمان  استارت کردن دستگاه به کار می 
طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین    و    غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد. پارامتر  شده و با  

دستگاه است و با فعال شدن آن بدون نیاز به فعال شدن استارت، فرکانس    JOGضرب یا  تک   D3ورودی   کنید.می
های آنالوگ  ین اولویت در بین تمامی ورودیخواهد بود.این ورودی دارای بالاتر   خروجی دستگاه برابر با پارامتر  

کند و در صورت فعال شدن،  نقش ورودی جهت را بازی می   D4ورودی  و دیجیتال برای تنظیم فرکانس خروجی است.
گردد. توجه کنید که نقش  جهت موتور معکوس خواهد شد و با غیرفعال شدن جهت موتور به جهت استاندارد برمی 

  که در پارامتر    5فرکانس پیش تنظیم شماره    D5ورودی   هست.  یف در پارامتر  این ورودی قابل باز تعر
این فرکانس به موتور  (  D2توسط ورودی  )  قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت استارت شدن موتور

 هست.  اعمال خواهد شد.توجه کنید که نقش این ورودی قابل باز تعریف در پارامتر 

 

   های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی –  17شکل  
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 

 Enable RUN Jog Pre4 Pre5 
 
ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و  رود. بدون فعال شدن این کردن دستگاه به کار می   Enableبرای    D1ورودی  -1

 کنید. طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می   و    پارامتر   کند.عملًا نقش ورودی حفاظتی را بازی می 
با  برای استارت کردن دستگاه به کار می  D2ورودی   رود. در صورت فعال شدن این ورودی دستگاه استارت شده و 

 کنید. طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می  و   غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد. پارامتر  
ال شدن استارت، فرکانس خروجی  دستگاه است و با فعال شدن آن بدون نیاز به فع  JOGضرب یا  تک   D3ورودی  

قابل تنظیم     که در پارامتر  4فرکانس پیش تنظیم شماره    D4ورودی   خواهد بود. دستگاه برابر با پارامتر 
( این فرکانس به موتور اعمال خواهد  D2است را انتخاب خواهد کرد و در صورت استارت شدن موتور )توسط ورودی  

فرکانس پیش تنظیم شماره    D5ورودی   .هست  ورودی قابل باز تعریف در پارامتر  توجه کنید که نقش این    شد.
(  D2قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت استارت شدن موتور )توسط ورودی    که در پارامتر    5

 هست.  رامتر  کنید که نقش این ورودی قابل باز تعریف در پاتوجه   این فرکانس به موتور اعمال خواهد شد.

 
 
 
 

های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییزات ورودی –  18شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 

 Enable Fwd RUN Rev RUN Jog Pre5 
 
رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و  می کردن دستگاه به کار   Enableبرای    D1ورودی  -2

رود. در صورت  گرد دستگاه به کار می برای استارت کردن راست   D2ورودی    کند.عملًا نقش ورودی حفاظتی را بازی می 
 گرد استارت شده و با غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد. فعال شدن این ورودی دستگاه در جهت راست 

استارت کردن خپ   D3ورودی   این ورودی دستگاه در جهت  گرد دستگاه به کار می برای  رود. در صورت فعال شدن 
ضرب یا جاگ دستگاه است و با فعال  تک  D4ورودی   گرد استارت شده و با غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.خپ 

توجه کنید که  .  خواهد بود  امتر شدن آن بدون نیاز به فعال شدن استارت، فرکانس خروجی دستگاه برابر با پار 
 که در پارامتر  5فرکانس پیش تنظیم شماره   D5 ورودی    .هست  نقش این ورودی قابل باز تعریف در پارامتر  

این فرکانس به    D2قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت استارت شدن موتور توسط ورودی   
 هست.  نید که نقش این ورودی قابل باز تعریف در پارامتر  توجه ک موتور اعمال خواهد شد.

 
 
 
 
 

های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی 19 - شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
 Enable RUN Pre3 Pre4 Pre5 

 
رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و  کردن دستگاه به کار می   Enableبرای    D1ورودی  -3

رود. در صورت فعال بودن  برای استارت کردن دستگاه به کار می   D2ورودی   کند.عملًا نقش ورودی حفاظتی را بازی می 
شده و با غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد. پارامتر  با فعال شدن این ورودی، دستگاه استارت    Enableفرمان  
های  برای انتخاب فرکانس   D3,D4,D5های  ورودی  کنید.طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می   و    

شوند. در حالتی که خند  قابل تنظیم است استفاده می   تا    که در پارامتر    5تا    3پیش تنظیم شماره  
 تر غالب خواهد شد. فرکانس پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی بزرگ 

 
 
 
 
 
 
 
 

   های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی –  20شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
Enable Start(latch) Stop(latch) Fwd/Rev Jog 

 
رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و  کردن دستگاه به کار می   Enableبرای    D1ورودی  -4

 کند.عملًا نقش ورودی حفاظتی را بازی می 
لحظه ای( این ورودی دستگاه استارت  )  رود. در صورت فعال شدنبرای استارت کردن دستگاه به کار می   D2ورودی  

 کند. طریقه راه افتادن موتور را تعیین می  ماند. پارامتر  شده و استارت می 
این ورودی دستگاه استپ شده    ای(  لحظه) رود. در صورت فعال شدن برای استپ کردن دستگاه به کار می D3ورودی 

 کنید.ر را تعیین مینوع توقف موتو و   ماند. پارامتر  و استپ می 
( موتور  Start/Stop)   توانید از دو شاسی برای راه اندازی و توقفدارنده می در این حالت عملًا بدون نیاز به مدار نگه 

کند و در صورت فعال شدن جهت موتور معکوس خواهد شد  نقش ورودی جهت را بازی می   D4ورودی    استفاده کنید.
گردد. توجه کنید که نقش این ورودی قابل باز تعریف در  جهت استاندارد برمی و با غیرفعال شدن جهت موتور به  

 هست.  پارامتر 
ضرب یا جاگ دستگاه است و با فعال شدن آن بدون نیاز به فعال شدن استارت، فرکانس خروجی  تک   D5ورودی  

 خواهد بود.  دستگاه برابر با پارامتر 
 هست.  توجه کنید که نقش این ورودی قابل باز تعریف در پارامتر 

 
 
 

های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی – 21 شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 

 RUN Jog Pre3 Pre4 Pre5 
 
رود. در صورت فعال شدن این ورودی دستگاه استارت شده و با  برای استارت کردن دستگاه به کار می  D1ورودی    -5

 غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.
ضرب یا جاگ دستگاه  تک   D2ورودی   کنید.طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می   و    پارامتر  

 خواهد بود.   است و با فعال شدن آن بدون نیاز به فعال شدن استارت، فرکانس خروجی دستگاه برابر با پارامتر  
قابل تنظیم    تا    که در پارامتر    5تا    3های پیش تنظیم شماره  برای انتخاب فرکانس   D3,D4,D5های  ورودی 

 تر غالب خواهد شد. ی که خند فرکانس پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی بزرگ شوند. در حالتاست استفاده می 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

های دیجیتال در مد نحوه عملکرد با تغییرات ورودی – 22 شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
 RUN Jog Fwd/Rev Pre4 Pre5 

 
رود. در صورت فعال شدن این ورودی دستگاه استارت شده و با  برای استارت کردن دستگاه به کار می  D1ورودی    -6

 غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.
 کنید. طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می  و  پارامتر 
ضرب یا جاگ دستگاه است و با فعال شدن آن بدون نیاز به فعال شدن استارت، فرکانس خروجی  تک   D2ورودی  

 خواهد بود.  دستگاه برابر با پارامتر 
کند و در صورت فعال شدن جهت موتور معکوس خواهد شد و با غیرفعال  نقش ورودی جهت را بازی می D3ورودی 

 گردد. شدن جهت موتور به جهت استاندارد برمی
قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت       که در پارامتر  4فرکانس پیش تنظیم شماره    D4ورودی  

توجه کنید که نقش این ورودی قابل   این فرکانس به موتور اعمال خواهد شد.  D2استارت شدن موتور توسط ورودی 
 هست  باز تعریف در پارامتر  

قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت   که در پارامتر    5فرکانس پیش تنظیم شماره    D5ورودی   
 این فرکانس به موتور اعمال خواهد شد.  D2استارت شدن موتور توسط ورودی 

 هست.  توجه کنید که نقش این ورودی قابل باز تعریف در پارامتر 

 
 
 

 های دیجیتال در مد ه عملکرد با تغییرات ورودینحو -   23شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
 RUN Fwd/Rev Pre3 Pre4 Pre5 

 
رود. در صورت فعال شدن این ورودی دستگاه استارت شده و با  برای استارت کردن دستگاه به کار می  D1ورودی    -7

 غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.
 کنید. طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می  و  پارامتر 
کند و در صورت فعال شدن جهت موتور معکوس خواهد شد و با غیرفعال  نقش ورودی جهت را بازی می D2ورودی 

 گردد. شدن جهت موتور به جهت استاندارد برمی
قابل تنظیم    تا    که در پارامتر    5تا    3های پیش تنظیم شماره  برای انتخاب فرکانس   D3,D4,D5های  ورودی 

 تر غالب خواهد شد. شوند. در حالتی که خند فرکانس پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی بزرگ است استفاده می 

 
 
 
 
 
 
 

 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی -   24شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
 RUN Fwd(latch) Rev(latch) Jog Pre5 

 
دستگاه استارت شده و با  رود. در صورت فعال شدن این ورودی  برای استارت کردن دستگاه به کار می  D1ورودی    -8

 غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.
 کنید. طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می  و  پارامتر 
کند. در صورت فعال شدن )لحظه ای(  دارنده بازی می گرد دستگاه را همراه با نگه نقش تعیین جهت راست   D2 ورودی

از غیرفعال شدن ورودی راستراست این ورودی جهت موتور   نقش    D3  ورودی ماند.گرد می گرد شده و حتی پس 
این ورودی جهت    لحظه ای( )  کند. در صورت فعال شدندارنده بازی می گرد دستگاه را همراه با نگه تعیین جهت خپ 

ن از دو میکرو سوییچ  توا در این حالت می ماند.گرد می گرد شده و حتی پس از غیرفعال شدن ورودی خپموتور خپ 
گرد و با فعال شدن  دارنده برای تغییر جهت موتور استفاده کرد که با فعال شدن یکی موتور راستبدون مدار نگه 

ضرب یا جاگ دستگاه است و با فعال شدن آن بدون نیاز به فعال شدن  تک   D4ورودی   شود.گرد می دیگری موتور خپ 
توجه کنید که نقش این ورودی قابل باز تعریف  .  خواهد بود  با پارامتر  استارت، فرکانس خروجی دستگاه برابر  

 . هست در پارامتر 
قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت   که در پارامتر    5فرکانس پیش تنظیم شماره    D5ورودی   

 شد.این فرکانس به موتور اعمال خواهد   D2استارت شدن موتور توسط ورودی 

 
 
 

 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی 25 - شکل 
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 D5  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 

 RUN Fwd(latch) Rev(latch) Pre4 Pre5 
رود. در صورت فعال شدن این ورودی دستگاه استارت شده و با  میبرای استارت کردن دستگاه به کار    D1ورودی    -9

 غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.
 کنید. طریقه راه افتادن و ایستادن موتور را تعیین می  و  پارامتر 
  لحظه ای( ) کند. در صورت فعال شدن دارنده بازی می گرد دستگاه را همراه با نگه نقش تعیین جهت راست   D2 ورودی

از غیرفعال شدن ورودی راستاین ورودی جهت موتور راست  نقش    D3  ورودی ماند.گرد می گرد شده و حتی پس 
این ورودی جهت    لحظه ای( )  کند. در صورت فعال شدندارنده بازی می گرد دستگاه را همراه با نگه تعیین جهت خپ 

توان از دو میکرو سوییچ  ماند. در این حالت میگرد می گرد شده و حتی پس از غیرفعال شدن ورودی راست موتور خپ 
گرد و با فعال شدن دیگری  بدون مدار نگهدارنده برای تغییر جهت موتور استفاده کرد که با فعال شدن یکی موتور خپ 

انتخاب  قابل تنظیم است را     که در پارامتر 4فرکانس پیش تنظیم شماره    D4ورودی   شود.گرد می موتور خپ 
توجه کنید که نقش این ورودی    خواهد کرد و در صورت استارت شدن موتور، این فرکانس به موتور اعمال خواهد شد. 

(D4 قابل باز تعریف در پارامتر )هست. 
قابل تنظیم است را انتخاب خواهد کرد و در صورت   که در پارامتر    5فرکانس پیش تنظیم شماره  D5 ورودی   

این فرکانس به موتور اعمال خواهد شد. توجه کنید که نقش این ورودی قابل    D2ن موتور توسط ورودی استارت شد
 هست. باز تعریف در پارامتر  

 
 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی –  28 شکل 
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 D5 HSI  ترمینال  D4  ترمینال  D3ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال  
 RUN Pre2 Pre3 Pre4 Pre5 Pre1 

 
رود. در صورت فعال شدن این ورودی دستگاه در جهت  گرد دستگاه به کار میبرای استارت کردن راست   D1ورودی    -10

ایستادن  طریقه راه افتادن و  و  پارامتر   گرد استارت شده و با غیرفعال شدن آن استپ خواهد شد.راست 
که در پارامتر    5تا  2های پیش تنظیم شماره برای انتخاب فرکانس  D2,D3,D4,D5های ورودی  کنید. موتور را تعیین می 

شوند. در حالتی که خند فرکانس پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی  قابل تنظیم است استفاده می  تا    
تواند  ( بعنوان مرجع فرکانس تنظیم شود، می)   ظیمات مربوطهاگر در تن  HSIورودی   تر غالب خواهد شد.بزرگ 

 فرکانس خروجی را برحسب اولویت تغییر دهد. 

 
 
 
 
 
 
 
 

 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی -  29شکل 
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 D5 RUN  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال  

Enable Pre2 Pre3 Pre4 Pre5 Keypad (Start/Stop) 

 
  Enableبرای    D1شود و ورودی  کلید انجام میدر این حالت استارت و استپ از طریق کلیدهای مربوطه روی صفحه   -11

دستگاه  بدون فعال شدن این ورودی  شود.استفاده می RUNبرای   Start/Stopرود. کلیدهای  کردن دستگاه به کار می 
های  برای انتخاب فرکانس   D2,D3,D4,D5های  ورودی  کند.استارت نخواهد شد و عملًا نقش ورودی حفاظتی را بازی می 

شوند. در حالتی که خند  قابل تنظیم است استفاده می   تا    که در پارامتر    5تا    2پیش تنظیم شماره  
 .الب خواهد شدتر غفرکانس پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی بزرگ 

 

 
 

 

 

 

 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی -  30شکل 
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 D5 RUN  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
 Enable Fwd/Rev Pre3 Pre4 Pre5 Keypad (Start/Stop) 

 
  Enableبرای    D1شود و ورودی  کلید انجام میدر این حالت استارت و استپ از طریق کلیدهای مربوطه روی صفحه   -12

رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و عملًا نقش ورودی حفاظتی را  کردن دستگاه به کار می 
و در صورت فعال شدن جهت موتور معکوس خواهد شد و   کندنقش ورودی جهت را بازی می   D2ورودی  کند.بازی می 

استاندارد برمی  به جهت  انتخاب فرکانس   D3,D4,D5های  ورودی  گردد.با غیرفعال شدن جهت موتور  های پیش  برای 
شوند. در حالتی که خند فرکانس پیش  قابل تنظیم است استفاده می  تا    که در پارامتر    5تا    3تنظیم شماره  

 تر غالب خواهد شد.فعال شوند شماره ورودی بزرگ  تنظیم

 
 

 

 

 

 

 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی -  31شکل 
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 D5 RUN  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال 
 Enable Fwd/Rev Jog Pre4 Pre5 Keypad (Start/Stop) 

 
  Enableبرای    D1شود و ورودی  کلید انجام میدر این حالت استارت و استپ از طریق کلیدهای مربوطه روی صفحه   -13

رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و عملًا نقش ورودی حفاظتی را  کردن دستگاه به کار می 
و در صورت فعال شدن جهت موتور معکوس خواهد شد و   کندنقش ورودی جهت را بازی می   D2ورودی  کند.بازی می 

ضرب یا جاگ دستگاه است و با فعال شدن  تک D3 ورودی   گردد.با غیرفعال شدن جهت موتور به جهت استاندارد برمی 
برای    D4,D5  های ورودی  خواهد بود.  آن بدون نیاز به فعال شدن استارت، فرکانس خروجی دستگاه برابر با پارامتر  

شوند. در  قابل تنظیم است استفاده می   و      که در پارامتر 5و    4های پیش تنظیم شماره  نتخاب فرکانس ا
 تر غالب خواهد شد.شماره ورودی بزرگ  حالتی که خند فرکانس پیش تنظیم فعال شوند

 
 
 
 
 
 
 
 

های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی –  32شکل 
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 D5 RUN  ترمینال  D4  ترمینال  D3  ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال  
Enable JOG Pre3 Pre4 Pre5 Keypad (Start/Stop+DIR) 

 
  Enableبرای    D1شود و ورودی  کلید انجام میدر این حالت استارت و استپ از طریق کلیدهای مربوطه روی صفحه   -14

رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و عملًا نقش ورودی حفاظتی  کردن دستگاه به کار می 
 کند.را بازی می 

ثانیه فشار داده شود جهت موتور    2)در هنگام استارت بودن دستگاه( به مدت    DIR/STARTدر این حالت اگر کلید  
عوآ خواهد شد ولی جهت موتور ذخیره نشده و هنگام خاموش و روشن شدن دستگاه جهت اولیه دستگاه با توجه  

ه فعال  ضرب یا جاگ دستگاه است و با فعال شدن آن بدون نیاز بتک   D2ورودی   شود.تعیین می   به پارامتر  
دس خروجی  فرکانس  استارت،  پارامتر  شدن  با  برابر  بود.ورودی   تگاه  انتخاب    D3,D4,D5های  خواهد  برای 

شوند. در حالتی  قابل تنظیم است استفاده می   تا    که در پارامتر   5تا   3های پیش تنظیم شماره  فرکانس 
 ر غالب خواهد شد. تکه خند فرکانس پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی بزرگ 

 

 
 
 
 
 

 های دیجیتال در مد نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی –  33شکل 
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 D5 RUN  ترمینال  D4  ترمینال   D3ترمینال   D2ترمینال  D1  ترمینال  
Enable Fwd(latch) Rev(latch) Pre4 Pre5 Keypad (Start/Stop) 

 
  Enableبرای    D1شود و ورودی  کلید انجام میدر این حالت استارت و استپ از طریق کلیدهای مربوطه روی صفحه -15

رود. بدون فعال شدن این ورودی دستگاه استارت نخواهد شد و عملًا نقش ورودی حفاظتی  کردن دستگاه به کار می 
کند. در صورت فعال  دارنده بازی می گرد دستگاه را همراه با نگه راست نقش تعیین جهت    D2  ورودی کند.را بازی می 

 ماند. گرد می گرد شده و حتی پس از غیرفعال شدن ورودی راست این ورودی جهت موتور راست  ای( لحظه) شدن
  ودی کند. در صورت فعال شدن این ور دارنده بازی می گرد دستگاه را همراه با نگه نقش تعیین جهت خپ   D3  ورودی

 ماند. گرد میگرد شده و حتی پس از غیرفعال شدن ورودی خپ جهت موتور خپ  لحظه ای( )
دارنده برای تغییر جهت موتور استفاده کرد که با فعال شدن  توان از دو میکرو سوییچ بدون مدار نگه در این حالت می 
های پیش  برای انتخاب فرکانس   D4,D5  ی هاورودی  شود.گرد می گرد و با فعال شدن دیگری موتور خپ یکی موتور راست 

شوند. در حالتی که خند فرکانس  قابل تنظیم است استفاده می   و      که در پارامتر  5و    4  تنظیم شماره
 تر غالب خواهد شد. پیش تنظیم فعال شوند شماره ورودی بزرگ 

 
 

 D5 RUN  ترمینال  D4  ترمینال   D3ترمینال  D2  ترمینال  D1  ترمینال  
MODBUS 

 در مد   های دیجیتالورودیدستگاه با تغییرات  نحوه عملکرد  –  34شکل 
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توسط بازتعریف قابل    HSIو    D5  و  D4های  شود و فقط ترمینال کنترل می  MODBUSدر این حالت دستگاه توسط    -16

ورودی  این  این حالت  در  باز تعریف  استفاده هستند.  بدون  پارامترهای  .(  عملکردی نخواهند داشتها  تا  به 
 توانید در ضمیمه مربوطه مشاهده نمایید. را می  MODBUSاطلاعت بیشتر در مورد   مراجعه نمایید.

    توجه: 

هستند برای استارت دستگاه، هم نیاز به فعال شدن این ورودی و هم نیاز    Enableساز یا  هایی که دارای فعال حالت 
تواند مانند یک ورودی حفاظتی عمل کند. ضمناً  می Enableدارند. در این حالت ورودی  RUNبه فعال شدن ورودی 

 ته باشد. تعریف شده باشد همگی باید فعال باشند تا دستگاه قابلیت استارت شدن داش  Enableاگر خندین ورودی 
که خند فرکانس  درصورتی کنند.  کنید و دستگاه را استارت نمیهای پیش تنظیم فقط مرجع فرکانس را تعیین می فرکانس 

 تر غالب خواهد بود. پیش تنظیم با هم فعال شوند شماره بزرگ 
نین صفحه  های آنالوگ و همچکه ورودی فرکانس پیش تنظیمی فعال شود، این فرکانس به تمامی مرجع درصورتی 

 ، غالب خواهد بود. PIDو حالت کارکرد  کلید و ولوم دیجیتال
که پس از روشن شدن  ( درصورتیLatch)  دارنده هستندگرد دارای نگه گرد و راست های خپ هایی که در آن ورودی حالت 

 .شودتعیین می جهت اولیه توسط پارامتر   دستگاه هنوز فرمان جهتی فعال نشده باشد،
  ( Enableساز ) ها ورودی فعال در این حالت  مربوط به تنظیم از صفحه کلید دستگاه هستند که   15تا    11ت  پنج حال 

 .شده باشدحتماً باید فعال 
فقط برای تعیین  شود و پارامتر  تعیین میتعیین مرجع فرکانس یا مرجع کنترلی دستگاه توسط پارامتر  

 های فرمان هست.ورودی 

) D4بازتعریف ورودی دیجیتال  ) 

 را طبق نیاز کاربر تغییر بدهد.  D4تواند نقش ورودی دیجیتال این پارامتر می 
 کند.برای آن در نظر گرفته بازی می بدون باز تعریف. در این حالت همان نقشی که توسط پارامتر . 0
 شود(.می  orباشد با این ورودی  در مد   JOGکند. )اگر ورودی  را بازی می   JOGنقش   .1
2. D4 رودبه کار می  4  برای انتخاب فرکانس پیش تنظیم.  (Preset Frequency 4 ) 
استفاده خواهند   و  جای  به   و  پارامترهای رود.شتاب دوم به کار می ورودی برای انتخاب .3

برای این منظور    انتخاب کرد و D4اندازی و موتور را توسط ورودی توان شتاب مورد نیاز برای راه در این حالت می شد.
 (  Select Acceleration nd2) را متناسب با نیاز تنظیم نمایید. و  پارامترهای  

  V2برابر با ورودی  جای کمیت انتخاب شده در  مرجع دستگاه به   ،D4با فعال شدن ورودی    در این حالت  .4
 ( Remote/Local)  .خواهد بود

و هر ورودی دیگری باشد تا    HSIو یا  V1صفحه کلید دستگاه یا ولوم دیجیتال و یا ورودی    یعنی اگر مرجع دستگاه،
تعیین  نج تنظیم شده در پارامتر  و با توجه به ر   V2فعال است مرجع دستگاه توسط ورودی    D4زمانی که ورودی  

 گردد.می
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 کند.تعیین شده را بازی نمی ، این ورودی نقش خود که توسط 0های غیر در حالت 

  D4قرار داده شده است. بر این اساس نقش ورودی  است و    V1مثال: فرآ کنید مرجع فرکانس ورودی  
 است.  Fwd/Revبرای آن تعریف نشود  0مقداری بجز  که در درصورتی 

 

 
 

) D5بازتعریف ورودی دیجیتال  ) 

  کند.برای آن در نظر گرفته بازی می   بدون باز تعریف. در این حالت همان نقشی که توسط پارامتر . 0
(No redefinition ) 
 ( External fault. )کندخطای خارجی را بازی مینقش . 1

نمایش دیده  در این حالت با فعال شدن این ورودی، خروجی دستگاه قطع شده و پیغام خطای خارجی روی صفحه 
که این ورودی فعال باشد  ثانیه فشار دهید. درصورتی   2خواهد شد. برای ریست کردن این خطا کلید استپ را به مدت  

 ه خواهد شد.خطا دوباره دید 
2 .D5  رودبه کار می  5تنظیم برای انتخاب فرکانس پیش (Preset Frequency 5) . 
استفاده خواهند   و    جای  به   و    پارامترهای رود. شتاب سوم به کار می ورودی برای انتخاب . 3

 (  Select Acceleration rd3)شد. 
برای این منظور    انتخاب کرد و  D5اندازی و موتور را توسط ورودی  توان شتاب مورد نیاز برای راه در این حالت می .  4

 را متناسب با نیاز تنظیم نمایید. و   پارامترهای  
شده    فعال  توسط    PIDکه کنترل  رود. درصورتی به کار می   PIDبرای فعال کردن کنترلر    D5در این حالت ورودی  

 فعال شدن این ورودی تخثیری در کارکرد دستگاه نخواهد داشت.  باشد،

 D4نحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی   – 35شکل 
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را بازی    PID  نقش مرجع  کند و مرجع ورودی نیزتغییر می   PID  به کنترل  در این حالت کارکرد دستگاه از فرکانس متغیر
 کند.ن می ینیز بازخورد دستگاه را تعی خواهد کرد و پارامتر  

 .کندتعیین شده را بازی نمی که توسط    این ورودی نقش خود  0های غیر در حالت 

 قرار داده شود. تعریف شده باشد و   V1مثال: فرآ کنید مرجع فرکانس متناسب با ورودی 
 کند.می  خواهد بود.از طریق بازتعریف نقش این ورودی تغییر  JOGعملگر   D5پس نقش ورودی 

 

 
 و   ی با توابع پارامترهای ی آشنا 

 ردیف  کاربرد  م یتنظ فرض پیش  نوع 
R/W 0 0 - 20 Relay Mode  (خروجی  رله ) 
R/W 0 0 - 20 Mode  outD(دیجیتال خروجی ) 
R/W 0 0 - 1  not function 
R/W 0 0 - 1  not function 

 
توان فرکانس خروجی  شوند، همچنین میاین دو خروجی در هنگام رخداد برخی از خطا و شرایط تعریف شده فعال می

 دیجیتال را با دامنه جریان، فرکانس خروجی و یا ولتاژها داخلی و خارجی درایو متناسب نمود. 
باشد، در خروجی  را دارند. هرگاه  و  های  وظیفه عکس نمودن خروجیو  دو پارامتر  

  و همینطور هرگاه    (N.C)فعال است و بعد از آن غیرفعال می شود    رله تا رله به شرایط تعریف شده در  
 غیرفعال می شود. خروجی دیجیتال با رسیدن به شرایط تعریف شده در  

 D5نحوه عملکرد دستگاه با تغیرات ورودی  –  36شکل 
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 پارامتر مرتبط  نام پارامتر مرتبط  خروجی حالت فعال شدن     یا 

 سرعت ثابت  حین  13
Not  کردنoutD  
Not  کردنrelay  

 
 
 

تنظیم شده باشند در حین حرکت    0روی  و  که انتخاب شوند، درصورتی   13برابر با   یا   وقتی 
تنظیم شده باشند مقدار خروجی    1روی  و  با سرعت ثابت مقدار این دو خروجی برابر فعال است و اگر  

 در حین حرکت با سرعت ثابت صفر است. 
 پارامتر مرتبط  نام پارامتر مرتبط  خروجی حالت فعال شدن     یا 

 RUNفرمان   برای انتظار   14
Not  کردنoutD  
Not  کردنrelay  

 

نحوه عملکرد تابع فعالسازی خروجی حین سرعت ثابت  –  37شکل   

Run Command 

RUN Freq. 30Hz 

Max. Freq. 60Hz 

Dout or relay 

and  

Run Command 

RUN Freq. 30Hz 

Max. Freq. 60Hz 

Dout or relay 

and  
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تنظیم شده باشند در حین فعال بودن    0روی  و  که  انتخاب شوند، درصورتی 14برابر با  یا  وقتی  
enable   و فعال نبودن فرمانRUN    تنظیم شده باشند مقدار    1روی  و  این دو خروجی فعال است و اگر
 زمانی خروجی فعال است که شرط زیر بر قرار باشد:  معکوس حالت پیشین خواهد بود.خروجی 

 قرار گیرد خروجی دیجیتال )یا رله( در عکس شرایط بالا فعال است.اگر پارامتر 
(Frequency ( ) – BW ( )/2) =< Fout =< (Frequency Setting ( ) ) 
 

 
 
 

 

Run Command 

RUN Freq. 30Hz 

Max. Freq. 60Hz 

Dout or relay 

and  

 

Enable 

Run Command 

RUN Freq. 30Hz 

Max. Freq. 60Hz 

Dout or relay 

and  

 

Enable 

 RUNنحوه عملکرد تابع فعالسازی خروجی در حین انتظار برای فرمان  –  38شکل 
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 پارامتر مرتبط  نام پارامتر مرتبط  خروجی حالت فعال شدن     یا  

 1فرکانس  تشخیصتابع  16
  فرکانس  تشخیصباند  پهنای 

Not  کردن outD   

 ۱نحوه عملکرد تابع فعالسازی خروجی با تابع تشخیص فرکانس   –  39شکل 

Run Command 

Dout or relay 

Freq. Setting 

20 Hz 
40 Hz 

15 Hz 

35 Hz 

Run Command 

Dout or relay 

Freq. Setting 

20 Hz 
40 Hz 

15 Hz 

35 Hz 
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 پارامتر مرتبط  نام پارامتر مرتبط  خروجی حالت فعال شدن     یا  

 2فرکانس  تشخیصتابع  17
  فرکانس  تشخیصباند  پهنای 
  فرکانس  تشخیصسطح 

Not   کردنoutD  
 :  زمانی خروجی فعال است که شرط زیر برقرار باشد

(  –BW/2) < Fout < 
 .گیرد خروجی دیجیتال )یا رله( در عکس شرایط بالا فعال استقرار  اگر پارامتر 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Run Command 

Dout or relay 

Freq. Setting 

30 Hz 
50 Hz 

20 Hz    

Run Command 

Dout or relay 

Freq. Setting 

30 Hz 
50 Hz 

25 Hz      
 

30 Hz 

30 Hz 

 ۲نحوه عملکرد تابع فعالسازی خروجی با تابع تشخیص فرکانس  –  40شکل 
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 پارامتر مرتبط  نام پارامتر مرتبط  خروجی حالت فعال شدن     یا  

 3فرکانس  تشخیصتابع  18
  (BW)پهنای باند تشخیص فرکانس 

  فرکانس  تشخیصسطح 
Not   کردنoutD  

 
، یعنی فرکانس خروجی در بازه متقارن اطراف سطح تشخیص  زمانی خروجی فعال است که شرط زیر بر قرار باشد

 :  فرکانس قرار گیرد
|Fout – |=<BW/2 

 است.قرار گیرد خروجی دیجیتال )یا رله( در عکس شرایط بالا فعال اگر پارامتر 

 

  

Run Command 

Dout or relay 

30 Hz 

   
 

     
 

35 Hz 

25 Hz 

Run Command 

Dout or relay 

30 Hz 
35 Hz 

25 Hz 

 ۳نحوه عملکرد تابع فعالسازی خروجی با تابع تشخیص فرکانس   –  41شکل 
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 نام پارامتر مرتبط  پارامتر مرتبط  خروجی حالت فعال شدن     یا  

 4فرکانس  تشخیصتابع  19
 (BW)فرکانس  تشخیصباند  پهنای  
 فرکانس  تشخیصسطح  
 Not   کردنoutD 

تشخیص  ، یعنی فرکانس خروجی در بازه متقارن اطراف سطح  زمانی خروجی فعال است که شرط زیر بر قرار باشد
 : فرکانس قرار گیرد

 در حین شتابگیری -1
Fout > 

 درحین توقف -2
Fout >  - BW/2 

 قرار گیرد خروجی دیجیتال )یا رله( در عکس شرایط بالا فعال است.اگر پارامتر 
 
 

 
۴نحوه عملکرد تابع فعالساز خروجی با تابع تشخیص فرکانس   –  42شکل   

Run Command 

Dout or relay 

30 Hz 

   
 

     
 

Run Command 

Dout or relay 

30 Hz 

25 Hz 

25 Hz 
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  HSI باز تعریف ورودی دیجیتال پرسرعت
 ردیف  کاربرد  تنظیم  نوع 

R/W 3 Analog Input Configuration 
R/W 3 PID Feedback Selection 

 
انتخاب شود هر نقشی    PIDبعنوان مرجع فرکانس یا فیدبک  یا  از طریق یکی از دو پارامتر    HSIاگر ورودی  

 شود.برای آن تعریف شود، غیرفعال میکه در  
در  توان از این ورودی با تنظیم  نقشی بعنوان مرجع فرکانس یا فیدبک تعریف نشود می  HSIبرای   کهدرصورتی 

 موارد زیر استفاده کرد. 
 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  نوع 
R/W 0-2 HSI Configuration 
R/W 0.50-20 kHz HSI Max Frequency 

 
 ( Preset Frequency 1. ) 1فرکانس پیش تنظیم شماره  -0

 تنظیم شماره یک به کار خواهد رفت.در این حالت این ورودی برای انتخاب فرکانس پیش 
 ( External fault) خطای خارجی  -1

نمایش دیده  در این حالت با فعال شدن این ورودی خروجی دستگاه قطع شده و پیغام خطای خارجی روی صفحه 
باشد  که این ورودی فعال  ثانیه فشار دهید. درصورتی   2خواهد شد. برای ریست کردن این خطا کلید استپ را به مدت  

 خطا دوباره دیده خواهد شد.
اگر  Enableنقش ورودی    -2 این ورودی نیز باید علاوه بر  توسط    Enable. حتی    Enableتعریف شده باشد 

نمایش دیده خواهد  روی صفحه مربوطه فعال شده باشد تا دستگاه شروع به کار کند در غیر این صورت کلمه  
 .اصلی هردو فعال شوند Enableشد تا وقتی که این ورودی و ورودی  
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 تعیین فرکانس مرجع

 ولت   10تا   0تنظیم از طریق ورودی بین 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0 Analog Input Configuration  

R/W 10.0 V 2.0-11.0 V V1 Max Voltage  

R/W 100 Hz 0-800 Hz Max. Frequency  

 
برای ورودی ولتاژ استفاده می شود و از طریق پتانسیومتر میتوان میزان ولتاژ این ورودی    V1ورودی  با تنظیم  

 موجب ایجاد حداکثر فرکانس در خروجی می شود.را تنظیم نمود. تنظیم ورودی برابر با 

 HISنحوه عملکرد دستگاه با تغییرات ورودی   –  43شکل 
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 V1,V2تنظیم از طریق میانگین دو ورودی  

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 1 Analog Input Configuration  

R/W 10.0 V 2.0-11.0 V V1 Max Voltage  

R/W 10.0 V 2.0-11.0 V V2 Max Voltage  

 میلی آمپر   20تا   0تنظیم با ورودی بین 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 2 Analog Input Configuration  

R/W 1 0-1 I1 Current Range  

R/W 20.0mA 8.0-21.0mA I1 Max Current  

R/W 100 Hz 0-800 Hz Max. Frequency  

موجب ایجاد    مقداربرای ورودی جریان استفاده می شود. تنظیم ورودی برابر با    I1  ورودی با تنظیم 
 است.  20mAکه حالت پیش فرآ آن    حداکثر فرکانس در خروجی می شود 

 
 

 بعنوان مرجع فرکانسی  V1سیم بندی ورودی ترمینال آنالوگ  –  44 شکل
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 HISتنظیم از طریق ورودی پرسرعت 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 3 Analog Input Configuration  

R/W 10.0 khz 0.5-20/0 Khz HSI Max Frequency  

R/W 0 0-2 HSI Configuration  

باید پارامتر  عنوان مرجع دستگاه در نظر گرفته می به   HSIورودی  ،   با تنظیم  را  شود. در این حالت 
  معادل فرکانس ماکزیمم در این ورودی تنظیم کنید، ماکزیمم فرکانس این پین معادل با ماکزیمم فرکانس خروجی 

 خواهد بود.  PIDدرصد کمیت کنترلی در حالت کارکرد   100و یا  (  )
 را بازی نخواهد کرد. ، نقش تعریف شده در پارامتر HSIتوجه کنید که در این حالت ترمینال 

 تنظیم از طریق کلیدهای درایو 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 4 Analog Input Configuration  

R/W 1 0-2 Setpoint Frequency  

R/W 10.0 0.1-999.9s Up/Down setting Time  

R/W 0 0-2 Setpoint Mode for PID  

R/W 10% 0.1-100.0% Setpoint Value For PID  

منظور  بدین  .صفحه کلید تنظیم خواهد شد  - ,+مرجع فرکانس یا کمیت کنترلی توسط کلیدهای   باشد،  اگر 
 باید پارامترهای جدول زیر بدرستی انتخاب شوند. 

 .مقدار اولیه فرکانس پس از روشن شدن :
 .سرعت بالا و پایین شدن فرکانس   :
 تعیین حدود فرکانس حداکثر و حداقل    و  

 شود.می  تعیین   و   است، مقدار اولیه مرجع توسط   که یعنی زمانی PID در حالت کنترلر 
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 تنظیم از طریق کلیدهای خارجی 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 5 Analog Input Configuration  

R/W 1 0-2 Setpoint Frequency  

R/W 10.0 0.1-999.9s Up/Down setting Time  

R/W 0 0-2 Setpoint Mode for PID  

R/W 10% 0.1-100.0% Setpoint Value For PID  

R/W 10.0 V 2.0-11.0 V V1 Max Voltage 
R/W 10.0 V 2.0-11.0 V V2 Max Voltage 

 
  تنظیم شود تا بتوان از طریق دو کلید خارجی فرکانس مرجع را تنظیم نمود.بدین منظور باید  

V1    بعنوانUp    وV2    بعنوانDown    های  کلیدهای خارجی متصل می شوند و دو ورودی آنالوگ تبدیل به ورودی به
 شوند. دیجیتال برای افزایش و کاهش فرکانس و یا مرجع ورودی می 

ولت بیشتر شود کاهش میابد   8از  V2که ولت بیشتر شود مرجع افزایش یافته و درصورتی  8از  V1که ولتاژ درصورتی 
 انجام نخواهد شد.و در صورت فعال شدن هر دو عملی 

 ولت به ورودی مربوطه اعمال شود و یا ورودی کاملًا باز شود. 4ها باید ولتاژ کمتر از برای غیرفعال شدن این ورودی 
کند و در حالت  ماکزیمم فرکانس را تعیین می   روند  در حالتی که این دو ورودی برای تغییر فرکانس به کار می  

PIDهست.  درصد  100متر،  ، مقدار حداکثر این پارا 

 MODBUSتنظیم از طریق  

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 6 Analog Input Configuration 
R/W 3 0-5 Baud rate  

R/W 1 1-240 Serial Address  

R/W 0 0-2 Parity  

R/W 1.0 0.1-99.9 s Communication Time out  

R/W 0 0-2 Time out Function  

قابل تنظیم است. برای اطلاعات بیشتر    MODBUSفرکانس ورودی دستگاه از طریق پورت سریال   ،با تنظیم 
 مراجعه نمایید. MODBUSبه ضمیمه مربوط به  
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 تنظیم از طریق فرکانس های پیش تنظیم 

 ردیف  کاربرد  ورودی مربوطه  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 10 0-800 Hz D3 – D5 / HSI Preset Frequency 1 
R/W 20 0-800 Hz D3 – D5 Preset Frequency 2  

R/W 30 0-800 Hz D3 – D5 Preset Frequency 3  

R/W 40 0-800 Hz D3 – D5 Preset Frequency 4  

R/W 50 0-800 Hz D3 – D5 Preset Frequency 5  

R/W 50 0-800 Hz D3 – D5 Preset Frequency 6  

R/W 50 0-800 Hz D3 – D5 Preset Frequency 7  

توان با فعال کردن ورودی مربوطه  انتخاب شده باشد میبراساس آنکه کدام یک از مدهای تعریف شده در
 فرکانس پیش تنظیم مربوط به آن ورودی را به موتور اعمال نمود. 

قرار گیرد و در    1تواند برابر با فرکانس پیش تنظیم  ( میHSI)بازتعریف ورودی پرسرعت    از طریق    HSIورودی  
  D5به خروجی اعمال می شود.ورودی دیجیتال   1فرکانس پیش تنظیم    HSIبا فعال شدن هر کدام از مدهای 

نسبت به    D1، ورودی  D1نسبت به    D2، ورودی  D2نسبت به    D3، ورودی  D3نسبت به    D4، ورودی  D4نسبت به  
HSI های آنالوگ در اعمال به خروجی اولویت دارد. های دیجیتال نسبت به ورودیو تمامی ورودی 

 و توقف   تنظیمات شتابگیری
 الگوی شتابگیری و توقف 

تنظیم است. توقف قابل  و  برای شتابگیری  زمان  زمان سه دسته  اول  بصورت پیش فرآ  توقف  و  های شتابگیری 
می  اگر    ، شونداستفاده  زمان اما  شود  اگر  انتخاب  و  توقف  و  شتابگیری  دوم  سوم  زمان های  های 

 . شوندیمهای اول  شتابگیری و توقف جایگزین زمان 
 ردیف  کاربرد  ورودی مربوطه  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) 
- 

1st accel. Time 

R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) 1st Decel. Time  

R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) 
D4 ( ) 

2nd accel. Time  

R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) 2nd Decel. Time  

R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) 
D5 ( ) 

3rd accel. Time  

R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) 3rd Decel. Time  
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قرار داده شود الگوی خطی   برای نحوه شتابگیری و توقف موتور وجود دارد. اگر  Sدو الگوی خطی و منحنی  
شود. در اینصورت بجز زمان شتابگیری و توقف  استفاده می  S-Curveباشد الگوی   انتخاب می شود اما اگر  

 انه در ابتدا و انتها توقف نیز تنظیم شوند. زمان تکانه در ابتدا و انتهای شتابگیری و زمان تک  4باید  
ها به شتاب اصلی،  که زمان شتابگیری و توقف براساس شتاب دوم و سوم انتخاب شود به نسبت این زمان  درصورتی

 های تکانه ها نیز تنظیم خواهد شد. زمان 
 کاربرد  ورودی مربوطه  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 0 1 Accel/decel pattern 
R/W 2/s30.5 m 2/s360 m-0 S-Curve Acceleration Start Jerk 
R/W 2/s30.5 m 2/s360 m-0 S-Curve Acceleration end Jerk 
R/W 2/s30.5 m 2/s360 m-0 S-Curve Deceleration Start Jerk 
R/W 2/s30.5 m 2/s360 m-0 S-Curve Deceleration end Jerk 

Decel Accel 

Run Command 

TimeDecel  nd2 Timecel Ac nd2 

D4 (When=03) 

Max. Freq. 60Hz 
 

RUN Freq. 30Hz 
 

نحوه عملکرد دستگاه با شتاب اول و دوم  –  45شکل   
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 V/Fکنترل دور به روش  
فرکانس بصورت خطی  صورت مختلف تعریف شود. در حالت اول ولتاژ و  4تواند به  منحنی ولتاژ برحسب فرکانس می

گشتاور( اعمال نمود و  ولتاژ )توان در لحظه استارت )فرکانس صفر( بوست یابند در این وضعیت میباهم افزایش می
 یابد.در لحظه اتمام بوست دوباره بر اساس منحنی خطی ولتاژ افزایش می

زیر منحنی    منحنی طبق شکل  اعمال بوست ولتاز غیر ممکن است زیرا  2و درجه    5/1در دو وضعیت منحنی درجه  
شود نیز بوست  کند مشخص میدر حالتی که که منحنی توسط نقاطی که کاربر تعریف می  فرکانس قرار دارد.-خطی ولتاژ

  ولتاژ در فرکانس استارت اعمال خواهد شد.
 دارد. وجود   فرکانس مرجعحالت برای رسیدن به  4در این روش 

  

 و محل پارامترهای مربوطه    S-Curveنحوه عملکرد منحنی  –  46شکل 

Jerk 

Time 4 

Run Command 

Freq. Operation 

Jerk 

Time 3 
Jerk 

Time 2 
Jerk 

Time 1 
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 ← خطی
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 ←  1/5درجه 
 ←  2درجه 

 
 

  
 2و   1/5فرکانس برای الگوی درجه - منحنی ولتاژ –  46شکل 

 

 

Voltage 
100% 

Base freq. Freq. 

 2درجه 

 1/5درجه 

Run Command 

Inverter Rated 
Voltage 

Freq. 

Voltage 

Start Freq. 

Base Freq. 

زمان برای الگوی خطی- منحنی فرکانس –  47شکل   
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   ← تعریف شده توسط کاربر

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 -100 - 100% User V/F Pattern Voltage 1 
R/W 0 0 - 800 Hz User V/F Pattern Frequency 1 
R/W 0 -100 - 100% User V/F Pattern Voltage 2 
R/W 0 0 - 800 Hz User V/F Pattern Frequency 2 
R/W 0 -100 - 100% User V/F Pattern Voltage 3 
R/W 0 0 - 800 Hz User V/F Pattern Frequency 3 
R/W 0 -100 - 100% User V/F Pattern Voltage 4 
R/W 0 0 - 800 Hz User V/F Pattern Frequency 4 

 
ها ولتاژ نسبت به منحنی خطی به نسبت درصدی  فرکانس تعریف نماید که در این فرکانس  4تواند حداکثر  کاربر می

 از ولتاژ نامی کمتر یا بیشتر هستند.
 

ولت بیشتر از مقدار آن روی    38هرتز ولتاژ خروجی،    18باشد، در فرکانس    18Hz=و    %10=اگر    مثلاا * 
 380V=38V × %10منحنی خطی خواهد بود. 

 در این حالت باید پارامترهای جدول بالا تکمیل شود. 

 

Voltage 
100% 

Base 
Freq. 

Freq. AP21 AP19 AP17 AP15 

AP1
4 

AP1
6 

AP1
8 

AP2
0 

Start 
Freq. 

Linear V/F 

Voltage Boost 

فرکانس برای الگوی تعریف شده توسط کاربر - منحنی ولتاژ –  47شکل   
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 ( وکتورکنترل دور به روش سنسورلس )
 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0-1 Sensorless control mode 
R/W 0 0-2 Auto tune 

 
ی استارت یا ارسال فرمان حرکت،  و با فشردن دکمه   1بر روی     پارامتر   و ,  2به روی عدد   پارامتر با تنظیم 

در صفحه نمایش ظاهر شود سیستم    redyای که کلمه  انجامد و لحظه  برای خند ثانیه فرایند تخمین به طول می
 تیون شده است.

 بوست ولتاژ )گشتاور( 
 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0% 0 - 20% Forward Voltage Boost 

R/W 0% -20 - +20% Rev Voltage Boost Difference with 
Fwd Voltage Boost 

R/W 10 Hz 0.0 -  FWD/REV End Frequency 
 

بالاتر انتخاب شود. بدین    V/Fبرای افزایش گشتاور در حین شتابگیری و توقف باید ولتاژ نسبت به منحنی خطی  
)ی  ی منظور زیما قابلیت این را دارد تا یک فرکانس نها برای جلوگیری از اشباع موتور و افزایش تلفات فرکانس    (

  اگر   بالاتری تحویل موتور دهد تا موتور با قدرت بیشتری راه اندازی شود یا متوقف گردد.مورد نیاز را با ولتاژ  
  0بیشتر از   اما اگر مقدار    باشد بوست ولتاژ )گشتاور( بصورت خودکار براساس پارامترهای نامی اعمال می شود؛

 شود.ر اعمال می % انتخاب شود، بوست ولتاژ )گشتاور( بصورت منحنی زی20و حداکثر تا 

 
 
 

فرکانس در حالت وخود بوست ولتاژ در فرکانس صفر - منحنی ولتاژ –  48شکل   

V 

F 

 ولتاژ نامی موتور

 فرکانس
 نامی موتور

FWD 

Boost Voltage 
Pr06 

REV Boost = Pr05+AP01 
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بوساات ولتاااژ درواقااع ولتاااژ اولیااه در فرکااانس الگااوی تعریااف شااده توسااط کاااربر باشااد، مقاادار  V/Fاگاار در مااد 
 صفر خواهد بود.

 شود. با تنظیم این پارامتر بوست ولتاژ )گشتاور( در توقف نیز اعمال می
دهد. در حالت  میزان بوست گشتاور در حالت منفی یا توقف را نسبت به بوست مثبت یا شتابگیری تغییر می 

شود و فرکانس نهائی در حالت منفی نیز برابر با فرکانس مثبت  یکسان تعریف میپیش فرآ بوست در هر دو جهت  
 خواهد بود. 

 تعیین نحوه توقف 
 روش توقف زیر در درایو زیما قابل تعریف است:  3

 
 شتاب منفی تا ایستادن کامل

 
 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0 Stop Mode 
R/W 10 0.4 - 999.9(S/100Hz) Decel Time st1 

 

 
 

  
نحوه حذف فرکانس تشدید در زمان تغییر مرجع با ورودی آنالوگ  –  49شکل   

Decel Time 

Run Command 

Frequency 
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 اعمال ترمز جریان مستقیم تا ایستادن کامل

 
رسید    DCبعد از آمدن فرمان استپ دور موتور با شتاب توقف اول شروع به کاهش می کند، وقتی به فرکانس ترمز  

بعد از یک تاخیر زمانی مشخص ترمز با دامنه جریان مشخص به مدت مشخصی اعمال می شود تا موتور کاملا  
 متوقف شود. 

 

 
 
 
 
 
 
 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 0 2 Stop Mode 
R/W 10 0.4 - 999.9(S/50Hz) Decel Time st1 
R/W Rated 1.00-13.00A DC Brake Current 
R/W 5.00 s 0.1-999.9 s DC Brake Time 
R/W 0 0.1-20Hz DC Brake Start Frequency 
R/W 0 s 0-100s DC Brake Wait Time 

Freq 

Voltage 

Current 

RUN 
Comman

d 

مربوطه  نحوه اعمال ترمز جریان مستقیم و زمان تاخیر –  50شکل   
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 رها شدن تا ایستادن کامل
کند. توجه کنید که تا  طور طبیعی بایستد. در این حالت اینرسی بار، زمان توقف را تعیین می شده تا به  موتور رها

 شده باشد.  تنظیم 2یا   1به روی عدد    مگر اینکه پارامتر  استارت نکنید.ایستادن کامل موتور دوباره دستگاه را 
 

 
  

 

   PLC   داخلی 
 .داخلی فعال میشود PLC حالتبا تنظیم 

 : ورودی های دیجیتال

 

 
 

 Enableزمان در صورت رها شدن و قطع  _ منحنی فرکانس –  51شکل 

 

RUN  ترمینالD1  ترمینالD1  ترمینالD1  ترمینالD1  ترمینالD1 

D1 JOG Command 
Signal (latch) 

Reset   
(latch) 

PLC Pause 
(latch) PLC RUN 

Operating 
Command 

Frequency 
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 پارامتر  نام  محدوده تنظیمات  فرآ پیش  نوع 
R/W 10 

… +  

Preset Frequency 1 
R/W 20 Preset Frequency 2 
R/W 30 Preset Frequency 3 
R/W 40 Preset Frequency 4 
R/W 50 Preset Frequency 5 
R/W 50 Preset Frequency 6 
R/W 50 Preset Frequency 7 

 پارامتر  نام  توضیحات  محدوده تنظیمات  فرآ پیش  نوع 
R/W 10 0-1000  1زمانی پله فرکانسی مدت  Preset Time 1 
R/W 10 0-1000  2مدت زمانی پله فرکانسی  Preset Time 2 
R/W 10 0-1000  3مدت زمانی پله فرکانسی  Preset Time 3 
R/W 10 0-1000  4مدت زمانی پله فرکانسی  Preset Time 4 
R/W 10 0-1000  5مدت زمانی پله فرکانسی  Preset Time 5 
R/W 10 0-1000  6مدت زمانی پله فرکانسی  Preset Time 6 
R/W 10 0-1000  7مدت زمانی پله فرکانسی  Preset Time 7 
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 نحوه عملکرد رله 
 ، 

 نام 
 محدوده 

 تنظیمات 
 نوع  فرآ  پیش

Relay Mode 0-20 0 R/W 

 Page کننده شرط بسته شدن رله خروجی دستگاه هست. این پارامتر تعیین
 رخ دادن خطا. 

 (Active on fault) 
0 - 

 فرکانس صفر. 
 (Active on zero Frequency) 1 - 

 که ولتاژی در خروجی دستگاه وجود دارد رله روشن خواهد بود. تا هنگامی
 (Active while drive outputs are hot) 2 - 

 پایان شتاب گیری. 
 (The end of Acceleration and Deceleration) 3 - 

)سطح تریپ اضافه بار(    بار. در این حالت اگر جریان موتور به بیش از  شرایط اضافه
 شود. برسد این رله فعال می

 (Active on Overload condition) 
4 - 

 شدن موتور  Stallزمان 
 Motor Stall  

6 - 

 اضافه ولتاژ 
 Over Voltage Trip 

7 - 

 کاهش ولتاژ 
 Low Voltage Trip 8 - 

 افزایش بیش از حد دمای اینورتر 
 Inverter Overheat 9 - 

 از دست رفتن فرمان فرکانس 
 Command Loss 10 - 

 حین کارکرد با سرعت ثابت 
 During Constant Run 

13 - 

 نیامده است.   Runفعال است و فرمان Enable زمانی که 
 Wait Time for run signal Input 

14 - 

توان   پوینت  از مقدار ست  )فعال شدن در صورتی که توان خروجی درایو  بیشتر    (
 شود.  

15 - 
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 1تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-1 

16 - 

 2تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-2 

17 - 

 3تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-3 

18 - 

 4تابع تشخیص فرکانس 
 FDT-4 

19 - 

 - 20 فعال می شود.  PIDبا رسیدن به سطح مشخص  شده برای فیدبک  
 شوند. باشد، فعال می   زمانی که   25تا  21مقدارهای 

 شود. باشد، رله فعال می Runزمانی که دستگاه در حالت 

 PLC Program Running 21  

 شود. ثانیه فعال می 0.5بعد از تمام شدن هرپله رله به مدت 
PLC Program Step Completed 

22  

 شود. ثانیه فعال می 0.5بعد از تمام شدن هرسیکل رله به مدت 
PLC Cycle Completed 

23  

 شود. زمانی که برنامه در حالت توقف قرار دارد رله فعال می
PLC Operation Paused 24  

پله تکرارهای  اتمام  از  پارامتر  بعد  تعداد    های مشخص شده در  فعال    به  رله 
 شود. می

PLC Repetition Program Completed 
25  

می استفاده  دوم  موتور  خروج  و  ورود  قابلیت  از  استفاده  منظور  باید  به  )سپس  شود. 
 ( به عنوان فرمان ورود و خروج عمل کند.  D4شود تا ترمینال 

26 - 



   

115 
 

 PLCحالت عملکردی  
 پارامتر 
محدوده   نام  ریجستر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرآ 

0x0329

PLC mode 1-5 1 R\W 
  PLCنحوه عملکرد 

  1 شود. های فرکانسی تعریف شده اجرا مییکبار )به تعداد( کل پله 
  2 شود.به طور پیوسته کل سیکل تکرار می 

شود )پس از اتمام  های فرکانسی تعریف شده اجرا می ( کل پله یکبار )به تعداد  
  3 .شود(می شود سپس پله بعدی اجرا هر پله ابتدا فرکانس صفر می 

شود  شود )پس از اتمام هر پله ابتدا فرکانس صفر میبه طور پیوسته کل سیکل تکرار می
  4 شود(. سپس پله بعدی اجرا می

  5 شود. بعد از یکبار اجرای کامل سیکل، با سرعت آخرین پله ادامه داده می

    

0x032A

PLC mode 0-1 0  R\W 
   :  ویدرا برق قطع  هنگام در

  برقدار   دوباره  از  بعد   و   شود  رهیذخ  یحرکت  پله  از  مانده  یباق  زمان  و   فرکانس
   0 . کند  حرکت پله همان  با شدن

   1 . کند  شروع  اول  پله  از و  شده ستیر

0x032B

Time Unit 0-1 0 R\W 
   0 ه ی ثان  برحسب  یفرکانس یها پله زمان
   1 قه ی دق  برحسب  یفرکانس یها پله زمان

0x032C

Command Signal 0-1 0 R\W 
  ( خه اتفاقی بیفتد:( به تعداد مشخص ) های مشخص شده ) تعیین اینکه بعد از انجام پله

  0 ی سیکل را انجام دهد. ادامه 
  1 منتظر سیگنال فرمان بماند و در فرکانس و جهت آخرین پله کار کند. 

0x032D
 0-7 0 R\W 

  های فرکانسی تعریف شده تعداد کل پله 

0x032E
 0-7 0 R\W 

  های فرکانسی تکرار شونده تعداد کل پله 

0x032F
 0-7 0 R\W 

  های مشخص شده در پارامتر تعداد فرکانس 

0x0330
 0-7 0 R\W 

  باشد.  3یا  1برابر  تعداد تکرار کل سیکل هنگامی که 



   

116 
 

 

 داخلی  PLC نمودار نحوه عملکرد حالت
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 داخلی )توقف پس از هر پله( PLCنمودار نحوه عملکرد حالت  

 حذف فرکانس تشدید

 
یک، دو یا سه فرکانس    حالت حین شتابگیری یا توقف بر روی منحنی ولتاژ خروجی بر حسب ورودی آنالوگدر این  

 تشدید سیستم کلی قابل حذف است.

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 1 0-1 Skip Frequency 
R/W 0 0.1-800 Hz Skip Frequency 1 high 
R/W 0 0.1-800 Hz Skip Frequency 1 low 
R/W 0 0.1-800 Hz Skip Frequency 2 high 
R/W 0 0.1-800 Hz Skip Frequency 2 low 
R/W 0 0.1-800 Hz Skip Frequency 3 high 
R/W 0 0.1-800 Hz Skip Frequency 3 low 
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های آنالوگ در بازه  های دیجیتال )کلیدهای روی درایو یا خارجی( و ولوم که حذف فرکانس فعال باشد، ولومدرصورتی 
 دهد.هستند و در انتهای بازه با یک جهش فرکانس را تغییر میهای حذف فرکانس بی تاثیر 

 

 
 توابع پیشرفته 

 PIDمد کنترل  

 نحوه حذف فرکانس تشدید در زمان تغییر مرجع با ورودی آنالوگ  –  52شکل 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W - 1 Controller Mode  

R/W - 4 D5 redefine Configuration  

R/W 1.0 0.01-99.99 P of PID  

R/W 1.0 0.01-99.99 I of PID  

R/W 1.0 0.01-99.99 D of PID  

R/W 0 0-1 process reverse  

R/W 0 0-2 Setpoint Mode for PID  

R/W 10% 0.1-100% Setpoint Value For PID  

R/W 0 0-6 Analog Input Configuration  

Operating 
Command 

Frequency 

10V-V1 (Voltage Input) 
20mA- I (Current Input) 

AP08 
AP09 
AP10 
AP11 
AP12 
AP13 

SA 

-Freq.Up   
Setting 
-Freq.Down 
Setting 
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 شود استفاده نمود.کنترل می   PIDتوان از درایو بعنوان یک پردازنده برای کنترل یک سیستم که با می

اساس آن سیستم را کنترل  و یک فیدبک برای درایو معرفی شود تا بر   PIDبرای این نوع بهره برداری باید یک مرجع  
 شوند. نماید. این دو پارامتر از طریق دو ورودی آنالوگ به درایو داده می 

) D5قرار داده شود یا ورودی  زمانی که   شود.فعال می PIDتعریف شود، (

خارج    PIDفعال شود، درایو از مد    Presetهای  ها اگر یکی از ورودی   Presetتوجه کنید بعلت اولویت بالاتر  
 فعال شده غیر فعال شود.   Presetمی شود تا زمانی که  

می   آنالوگ گرفته  های  ورودی  از  خروجی  مرجع  دستگاه  سپس  )صفحه کلید  دیجیتال  ولوم  اگر  اینصورت  در  شود 
  و    یا ولوم آنالوگ انتخاب شود، مقدار اولیه از پارامترهای    (یا صفحه کلید خارجی  

 شود.مشخص می فیدبک دستگاه نیز توسط  شود.مشخص می 
 تعریف می شوند.  تا  نیز با پارامترهای  PIDب مورد نیاز ی ا همچنین ضر 

، )توان تزریقی به موتور( انتخاب شود، مقدار حداکثر توان تزریقی به موتور نسبت به توان نامی )که در  اگر  
قابل تنظیم است( که از حاصلضرب جریان نامی و ولتاژ نامی و ضریب توان نامی به دست می آید به    پارامتر 

گرد غیرفعال خواهد شد و جهت خرخش  راست گرد و  ها عملگر خپ خواهد گرفت. در این حالت  عنوان فیدبک قرار
شود. همچنین اگر مرجع ورودی و فیدبک، یکی تعریف شوند دور موتور در یک فرکانس  تعیین می   موتور توسط  

 ثابت خواهد ماند. 

 On-Offمد کنترل  

 

I1 1 

PID Feedback Selection 

V2 2 
HIS 
 3 ( در   HSI)حذف نقش 

 MODBUS 4از طریق  
 5 توان تزریقی به موتور 

R/W 100% 0-100% Power Scale (%)  

R/W 0 0-3 Motor Default Direction  

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 2 Controller Mode 
R/W 0 0.00-100.00% On-Off Control Hysteresis 
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از مرجع    خروجیخواهد شد. هرگاه  سرعت    تنظیم  On-Offموتور با کنترلر    خروجی  کنترلیمد    این  تنظیمدر صورت  
سرعت کاهش    بیشتر در    یابد میشود،  دوباره    صورتیو  شود  مرجع کمتر  از  سرعت  یابد.که  می  مقدار   افزایش 

 شود. تنظیم می توسط پارامتر  هیسترزیس

 
 
 

 (JOG)عملگر تک ضرب  

 

 

 On/Offعملکرد کنترلر  –  53شکل 

 پارامتر  نام  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 5.0 Hz 0.0-Pr02 JOG Freq. 
R/W 10.0 s 0.1-999.9 s JOG accel. 
R/W 10.0 s 0.1-999.9 s JOG decel. 

 پارامتر  کاربرد  تنظیم  ورودی فعال کننده 
D2 5, 6, 14 

Digital Input Configuration 
D3 0, 1,13 
D4 2, 8 
D5 4 

 هیسترزیس
مرجع 

 فرکانس

خروجی 

 موتور
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به   نیاز است که بدون    فرمانیضرب  فرمان تک  با فرکانس  به استارت شدن موتور،  طور موقت باعن خرخش موتور 
  دیجیتال مراجع فرکانس آنالوگ و    تمامی  بیندر    اولیت  بالاترین  یعملگر دارا  این.  گرددمی پارامتر    ایندر    شدهتنظیم 
 است.

.  رودمی به کار  لید توضرب و تست خط حرکت دادن تک  برایندارد و اغلب  RUNبه فعال شدن فرمان   نیاز عملگر    این
 . نماییدمراجعه به پارامتر    بیشتراطلاعات  برای

باشد    JOGفعال شدن عملگر   برایبه ارسال فرمان   نیاز کهدرصورتی شود،   می مشاهده    جدول زیر نیزهمانطور که در  
به    نیازاستفاده نمود که بر اساس    14-13-8-6-5-4-2-1-0  مدهایاز    در یکی  D2-D3-D4-D5  هایمی توان از ورودی

 شود. میانتخاب  مدهای عملکردی یکی ازر توابع دیگ

 

 
 Up/Down Frequencyعملگر  

 پارامتر  تابع  نحوه فعال شدن 

0-1 Up/Down Frequency 
V1>8 V UP-Command V1 analog Input 
V2>8 V DOWN-Command V2 analog Input 

 
 خارجی وجود دارد. در درایو زیما قابلیتی برای افزایش یا کاهش فرکانس خروجی با استفاده از یک صفحه کلید 

درایو به مقدار اولیه با    RUNدر اینصورت پس از فرمان  شود،    تعریف  برای این منظور باید باید یک مقدار اولیه  
بصورت    V2و    V1زمان شتاب اول میل می کند. در صورت نیاز به افزایش یا کاهش فرکانس از دو ورودی آنالوگ  

 دیجیتال استفاده می شود. 
 . شوندمیداده شود، فعال  V2  یا  V1 ورودی های ولت به   8از  بیشاگر 

 بر روی فرکانس خروجی   JOGنحوه تاثیر عملگر  –  54شکل 
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 (WIRE Function-3) عملگر سه سیمه 

 
 در  8-9-15بدین منظور می توان از یکی از مدهای استوار است،  Latch های ورودی  سیمه بر پایه اصل عملکرد سه 

برای استارت و استپ را در اختیار می    Latchهای  ورودی  4  در جهت مثبت و منفی و مد  Latchورودی های  
 گذارد.

 مد انتخاب می شود.  4یکی از این  به کاربرد    مد براحتی پوشش داده می شود و بستگی  4درواقع عملگر سه سیمه در  

 بر روی فرکانس خروجی  UP/DOWN Frequencyنحوه تاثیر عملکرد  –  55شکل 

 D1 D2 D3 D4 D5 سیمه   3پارامتر مناسب  

Enable Start(latch) Stop(latch) Fwd/Rev Jog 
RUN Fwd(latch) Rev(latch) Jog Pre5 
RUN Fwd(latch) Rev(latch) Pre4 Pre5 

Enable (Key Mode) Fwd(latch) Rev(latch) Pre4 Pre5 

Run Command 

V2>8V (Down) 

V1>8V (UP) 

Max 
Frequency 
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 DWELLعملگر  

 
به فرکانس   زمانی که فرکانس موتور  در هنگام شتابگیری  این عملگر  رسید برای مدت زمان مشخصی    DWELLدر 

فرکانس ثابت می ماند و بعد از اتمام این بازه شتابگیری ادامه می یابد. در صورت عدم نیاز به این عملگر باید فرکانس  
 روی صفر تنظیم شود.  DWELLفرکانس 

شدن ترمز های مکانیکی نیاز است که مقداری گشتاور، برای مدتی کوتاه در خروجی ایجاد  بعضی مواقع برای جدا  
 شود.

 نحوه تاثیر بر روی فرکانس خروجی –  56شکل 

 محدوده تنظیمات  نام پارامتر  پارامترهای مربوطه 

DWELL Frequency 0-800 Hz 
DWELL Time 0-10 s 

D2-FWD  

D3-REV  
D1-RUN 
Command 

Frequency 
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 (Start on the Fly) پیدا کردن دور موتور درحال چرخش   عملگر 

 
و یا خروجی  حال خرخش باشد )حالت استپ موتور از نوع رها شونده باشد    دلیلی دراگر موتور قبل از استارت به هر  

خط تولید قبل از استارت شدن به گردش درآمده    دستگاه در اثر یک خطا قطع شده باشد و یا موتور توسط پروسه 
 تا از بروز خطای اضافه جریان جلوگیری شود. باید سرعت موتور مشخص شود .( باشد این حالت پیش خواهد آمد

این عملگر طبق جدول زیر موجب پیدا شدن سرعت قبل از استارت و جلوگیری از بروز خطا می شود ولی  فعال بودن 
 اندازد. پروسه استارت را تا پیدا کردن سرعت به تاخیر می 

 بر روی فرکانس خروجی  DWELLنحوه تاثیر عملگر  –  57شکل 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  پیش فرآ  نوع 

R/W2 

Disable 0 

2  
Every Start 1 

Only When  2 

Once Before first Start after Power On 3 

R/W 10.0 0.4-999.9 s 
Acceleration 

Time 

R/W 10.0 0.4-999.9 s 
Deceleration 

Time 

R/W 0 0-3 Stop Mode 
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  سرعت موتور را با شتاب توقف پیش فرآ مخالف باشد، موتور پس از پیدا کردن  اگر جهت خرخش با جهت  
 استارت می کند. متوقف کرده و سپس با ملاحظات 

 ( Auto Restart Tryعملگر ریستارت خودکار بعد از خطا )

 
 

 (Energy Saving Operation) انرژی  یی جو عملگر صرفه 
 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 0.0 0.0-30.0% Percentage of Voltage reduction  

 
تعیین شود از ولتاژ خروجی    می شود و حداکثر به میزانی که در پارامتر  پارامتر صفر نباشد فعال    این  کهدرصورتی 

این عملگر زمانی که موتور بدون بار است یا بار کمی روی   کند.درایو در سرعت ثابت بدون تغییر در دور موتور کم می
 کند.جوئی انرژی کمک می آن است به صرفه

 Auto Restart Tryعملگر   رینحوه تاث -  58شکل 
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 توابع مانیتورینگ 

) عادیکار کرد    نمایشگر تنظیم  ) 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش   

R/O 0 0-8 Indicating Value 
 

 نمود. تنظیمرا  عادیشده در حالت کارکرد   پارامتر نشان داده توانمیپارامتر  تنظیمبا 

 

 عملکرد  ها LEDتغییرات صفحه نمایش و  

 

و    شاااااودمی  دیدهحالت مرجع فرکانس دساااااتگاه    ایندر  
حالت    کهدرصااااورتی.  گرددمیروشاااان    نیز  Hz/RPMخراغ  
خواهد شااد و    دیدهانتخاب شااود مرجع کنترل    PIDکنترلر  
 .گرددمیروشن  %/Aخراغ 

0 

 

  ی دستگاه فارغ از حالت کار  خروجیحالت فرکانس    ایندر  
و خراغ    نمایشدستگاه   روشن    نیز  Hz/RPMداده شده 

 .گرددمی

1 

 

داده    نمایشدساتگاه    خروجی  ایلحظهحالت آمپر   ایندر  
 .گرددمیروشن  نیز% /Aشده و خراغ 

2 

نحوه عملکرد عملگر صرفه جویی انرژی –  59شکل   

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

 

Output Voltage 

Current 
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کمیت کنترلی )بازخورد( دیده خواهد  حالت درصااد    ایندر  
شاده باشاد، درصاد    شاد و اگر حالت کاری فرکانس انتخاب

ماکزیمم دیده خواهد  فرکانس دساتگاه نسابت به فرکانس  
 شد.

3 

 

  توجاه باه دور ناامیبااری موتور باا  در این حاالات دور بی
تعیین شاااااااده نماایش داده    موتور کاه در پاارامتر  

 شود.می

4 

 

در    باریبی حالت دور    ایندر   ضرب      ضریبموتور 
دور    تواند می  اینمثال    برای.  شودمی داده   نمایششده و 

 خروجی یک گیربکس با ضریب مربوطه باشد.

5 

 

 وات.  کیلوبرحسب   خروجیتوان 
 (شودمی دیده نمایشصفحهسمت خپ  )حرف 

6 

 

 قدرت دستگاه.  هایخازنولتاژ 
 (شودمی دیده نمایشصفحهسمت خپ  )حرف 

7 

 

 داخلی سینک هیت دمای
 8 (شودمی دیده نمایشسمت خپ صفحه  )حرف 

 

کند برای خند ثانیه مرجع مورد  های نمایش، وقتی مرجع فرکانس )مرجع کنترلی ( تغییر میدر همه حالت   توجه کنید: 
شود. فشردن  نمایش دیده مینمایش دیده شده و سپس دوباره کمیت انتخاب شده به روی صفحه نظر روی صفحه 

Back شود. نیز باعن نمایش موقت مرجع تنظیمی می 
 

فشرده شود،    Back  کلیداست و    خروجی  جریان  نمایشو در حال    متغیرطور مثال اگر دستگاه در حالت فرکانس  به 
 . گرددمی شده مشاهده  تنظیممقدار فرکانس 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 
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) Monitoring منوی   پارامترهای  ) 

 ردیف  کاربرد  پارامتر نمایش داده شده  نوع 

R/O ها فعال بودن ورودی Input Terminal status 
R/O ها فعال بودن خروجی Output Terminal status 
R/O  جریان خروجی Output Current 
R/O ای دور موتور لحظه RPM 
R/O  دمای لحظه ای هیت سینک درایو Heat Sink Temperature 
R/O  ولتاژ لینکDC DC link Voltage 
R/O  ای لحظهولتاژ خروجی Output Voltage 
R/O  ای توان خروجی لحظه Output Power out 

 
 

باشد،    این  برای  دسترسی هرگاه   فعال  بودن    تنظیمات ،  خروجی  پارامترهایاز    برخی   توانمیفهرست  فعال  و 
 مشاهده نمود.  نمایشصفحه   روی را بر درایو هایخروجی/ورودی
 است.  زیربصورت    نمایشصفحه   بروی   در پارامتر    هایورودیفعال بودن  نمایشنحوه  

 

 

بروی    و     رها و ورودی در پارامتنحوه نمایش فعال بودن خروجی –  60شکل  
 صفحه نمایش 

HSI          D5         D4          D3          D2        
D1      

Relay      Dout   

 ورودی ها
 

 خروجی ها
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 (Hi)پارامترهای منوی خطاها  
خاص رخ داده شده از ابتدا    خطاهایاز تعداد    آماری  همچنین  میشودداده    نمایشخطاها    یتاریخچه منو    ایندر  
 کاربر و واحد خدمات در دسترس است.  یبرا

 حفاظتی توابع  
 Electronic Thermal گرمائی  سطح تحمل

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0-1 ETH  

R/W 0 30-200% ETH Level for 1 min.  

R/W 0 0-internal cooling system 
1-External cooling system Motor type  

 

سطح تحمل    براینمود. معمولا    تعیین و به صورت دائم را    دقیقه  1  برای  گرمائی سطح تحمل    بایدپارامترها    ایندر  
معمولا    کنند میاستفاده    خارجیخنک کننده    سیستمکه از   موتورهایی.  شودمیموتور استفاده    نامی  جریاندائم از  

 دارند. تری  پایین گرمائیسطح تحمل  

 

Current [%] 

Freq. [HZ] 

100% 

95% 

65% 

 

20 60 

 

 

 فرکانس موتورها با خنک کننده خارجی و داخلی -منحنی جریان –  61شکل 
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 هشدار اضافه بار 

 
سطح فعال شدن      تعریفو با    شودمیقرار داده شود، هشدار اضافه بار فعال    پارامتر    کهدرصورتی 

 .شودمی مشخص  شرط توسط   این برقراریو مدت زمان    شودمی تعیینهشدار  این
 

 

 26زمان مربوط به حفاظت اضافه دما-منحنی جریان –  ۶۲ شکل

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0-1 Overload Warning Trip  

R/W 0 30-150% Overload Warning Level  

R/W 0 0-30 s Overload Warning Time  

 نمایش پارامترهای مرتبط با هشدار اضافه بار  –  63شکل 

Current [%] 

ETH Warning Time 
[sec] 

60s 

Relay ( ) 

Current 
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 بار  اضافه   تریپ

که    حداقلیو زمان    میشود  تعیین  توسط پارامتر    نامی  جریاناضافه بار بر حسب    تریپاعلام    برای  جریانسطح  
 .شودمی تعیین اعلام شود توسط   تریپاز وقوع اضافه بار بگذرد تا   باید

 Stall Prevention عملگر 

، سرعت ثابت و هنگام توقف  اندازیو در هنگام راه    شود می  تعریف  جریاناضافه    خطایاز    جلوگیری  برای عملگر    این
ترکیب ممکن  حالت    8از    برای انتخاب زمان عملکرد باید پارامتر موتور دارد.   خروجی  روی  متفاوتی   عملکردهای 

 شود. مشخص می سطح جریان برحسب جریان نامی موتور برای فعال کردن این عملگر در . انتخاب شود
که جریان در حین شتابگیری، سرعت ثابت یا توقف بیشتر از سطح تعیین  طبق جدول ارائه شده درصورتی 

 شود، این عملگر فعال می شود. شده در پارامتر  
 توقفحین  حین سرعت ثابت  حین شتابگیری  

0 - - - 

1 - - √ 

2 - √ - 

3 - √ √ 

4 √ - - 

5 √ - √ 

6 √ √ - 

7 √ √ √ 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0-deactive  / 1-active Overload Trip Select  

R/W 0 30-200 % Overload Trip Level  

R/W 0 0-60 Overload Trip Time  

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 
R/W 0 0-7 Stall prevention Select 
R/W 0 60-150% Stall prevention Level 
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 Output Phase Loss عملگر 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 0 

0-deactive 
1-only output 
2-only Input  

3-Input and Output 

Input/output phase loss 
protection  

 .شودمیانجام   توسط پارامتر  خروجیو   ورودیدر اثر قطع فاز در   خروجیقطع  تعیین

 External Trip Signal عملگر 

 Stall Preventionنحوه تغییر خروجی در زمان عملکرد عملگر   – ۶۴شکل 

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 0-deactive 
1 - 0-1 External Trip Signal  

Current 

Freq. 

 

During Acceleration 
During Constant RUN 

DC Voltage 

Freq. 

 

During Deceleration 
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 استفاده کند.  درایوبرای قطع خروجی را    خارجی خطای سیگنال  تواندمی D5 ورودی  تعریفبا 
 

 

 
 Overload Inverter عملگر 

توسط پارامتر    دیجیتال  خروجیشود،    اینورتراز حد تحمل    بیش  جریانکه    زمانی   اینورتربه    آسیباز    جلوگیری  برای
 ف خواهد شد. یتعر اینورتراعلام اضافه بار   یبرا 

 Step Frequencyعملکرد 

  این تنها با    شود میدستگاه بعنوان مرجع فرکانس انتخاب    کلید صفحه    ورودیقرار داده شود،    ورودیهرگاه  
 . شودمیمشخص   طریقاز   اندازیراه  ابتدایتفاوت که فرکانس در 

 Enable)  کنیم که دستگاه را استارت    صورتی در    نتیجهدر   , , , ,  مثال: 
  یا   زیاد  خروجیهرتز فرکانس    10  –  یاو هربار با زدن +    هرتز شروع به گردش خواهد کرد  10فعال( با فرکانس    RUNو  

 شود.  میکم 

 
  

نحوه تغییر خروجی در زمان وقوع خطای خارجی  –  ۶۵شکل   

 ردیف  کاربرد  تنظیم  فرآ پیش  نوع 

R/W 
0 - deactive 
1- 0-1 inverter Overload 

 Step Frequencyنحوه عملکرد تابع  -  66شکل 

Frequency 

RUN Command 

REL ( ) 

REL ( ) 



   

134 
 

 احتمالی اشکالات  
 اشکال  علت  طریقه رفع 

هاا باااحتیااط  برق ورودی را از روی ترميناال
 کنید.متر خک  توسط ولت

در صااورت وجود ولتاژ کافی، برق دسااتگاه  
را ساااااریعاً قطع کرده و دساااااتگاه را برای  

 تعمیر ارسال کنید.

 نبودن برق در ورودی دستگاه  -
 دستگاه  روشن نشدن خرابی دستگاه  -

 فرمان استارت را خک کنید
 را خک کنیدمقدار پارامتر 

 قطع بودن فرمان استارت  -
 درست نبودن مقدار پارامتر  -

 استارت نشدن موتور 

های دیجیتال  ریزی اشتباه ورودی برنامه  - موارد را بررسی کنید 
 ( ,و آنالوگ )پارامترهای  

تغییر نکردن فرکانس  
 دستگاه 

 موارد را بررسی کنید 

 اشتباه در تنظیم جریان حد یا  -
ماکزیمم و  تنظیم اشتباه فرکانس  -

 مینیمم 
 کم بودن مرجع ولتاژ یا جریان ورودی -

بالا نرفتن دور موتور از  
 یک حد مشخص 

 قطع بودن فرمان مربوطه و یا  - موارد را بررسی کنید 
 درست نبودن پارامتر   -

تغییر نکردن جهت  
 خرخش موتور 

 موارد را بررسی کنید 

 ( Boost) کم بودن   -
ولتاژ نامی و فرکانس  تنظیم اشتباه   -

 نامی موتور 
 ,تنظیم نادرست  -

 قدرت کم موتور 

موارد را بررسااای کنید و در صاااورت نیاز از 
فن اکسااااااترنااال برای خنااک کردن موتور 

 استفاده کنید

 کارکردن با بار زیاد در دور پایین   -
 ( زیاد بودن پارامتر بوست ) -
فرکانس  تنظیم اشتباه ولتاژ نامی و  -

 نامی موتور 
 ازحد روی موتور وجود بار بیش 

 داغ شدن موتور 

 تنظیم اشتباه پارامتر   - موارد را بررسی کنید 
 کشی فرمان اشتباه در سیم  -

هاي  مشکل در فرمان 
 دستگاه 

 موارد را بررسی کنید 

 کم بودن مقدار پتانسیومتر ورودی -
 کیلو اهم(   2)کمتر از 

فرکانس حداکثر دستگاه  تنظیم اشتباه  -
( ) 

کم بودن ماکزیمم  
 فرکانس خروجی 
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 اشتباه در تعریف پارامتر  -

 موارد را بررسی کنید 
 ,تنظیم نادرست  -
 تنظیم نادرست  -

 مشکل در ورودی آنالوگ مربوطه 

نادرست    محدوده
تغییرات فرکانس  

 خروجی 

 پیچی موتور سیم خرابی  - موارد را بررسی کنید 
 خرابی دستگاه  -

نامتقارن بودن جریان  
 موتور

 
 خطاها 
  خطای مربوط به    پیغامدستگاه به سرعت قطع شده و    خروجیدستگاه رخ دهد برق    برای(  Fault)  خطایی  کهدرصورتی 
 . شودمی دیده مربوطه  

 :  راه وجود دارد 3خطا  وضعیتکردن   ریست برای
 . کندمی  ریسترا   خطا  ثانیه 5 که پس از  Reset کلید فشردن -1

 . Enable  غیرفعال کردن فرمان -2

 کار خطا داده باشد(   حینکه دستگاه در    حالتی. ) در درایواستپ کردن  -3
دستگاه و اتصال کوتاه ممکن است تا رفع مشکل مربوطه قابل    یا دمای رادیاتورکمبود ولتاژ و    خطای که    کنیدتوجه  
 گردد.  ریستبه حالت نرمال برگردد تا خطا   شرایطابتدا  بایدصورت   اینکردن نباشند و در   ریست

شرکت تماس    مشاورینرفع مشکل با    براینموده و    خودداریآن    ریست کردناز    دهدکرات رخ می خطایی به   کهدرصورتی 
 .بگیرید

 

 شماره  خطا  (Fault) کد خطا  علت احتمالی 

 هااتصال کوتاه در خروجی  -
 اتصال کوتاه   خرابی بخش قدرت  -

Short circuit 1 
دهد دستگاه معیوب  های خروجی این خطا باز هم رخ می اگر با وجود قطع سیم 

 است.
 زیاد بودن بار  -
 هازیاد بودن شتاب  -
 خرابی موتور  -
 اشتباه پارامترهای موتور تنظیم  -
 زیاد بودن پارامتر   -

 اضافه جریان  
Over Current 2 

 موارد را خک کنید. 
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 شماره  خطا  (Fault) کد خطا  علت احتمالی 

 اگر پس از قطع موتور باز هم خطا رخ داد دستگاه معیوب است.
هنگام   اضافه جریان  ( اندازی ) کم بودن زمان راه   -

 شتابگيری موتور 
Over Current 

during 
Acceleration 

 اندازی زیاد کردن زمان راه  3
 تغییر حالت شتابگیری  

 ( کم بودن زمان توقف )  -
اضافه جریان هنگام    مقدار یا اتصال کوتاه مقاومت ترمز  کم بودن  -

 توقف موتور
Over Current 

during 
Deceleration 

 زیاد کردن زمان توقف  4
 تغییر طریق شتابگیری  

 مقاومت ترمز را خک کنید 

 ( زیاد بودن شتاب کاهش سرعت ) -
در هنگام   اضافه ولتاژ  قطع بودن یا خرابی مقاومت ترمز - 

 توقف
Over Voltage 

during 
Deceleration 

 زیاد کردن زمان توقف  5
 تغییر طریق شتابگیری  

 استفاده از مقاومت ترمز 

 بودن ولتاژ ورودی بالا 
اضافه ولتاژ در حالت    توسط بار مکانیکی  -رفتن موتور به منطقه ژنراتوری  

 نرمال 
Over Voltage 

6 
 خک کردن ولتاژ ورودی 

 استفاده از مقاومت ترمز 
ولت به    12ازحد از ترمینال  اتصال کوتاه شدن یا جریان کشی بیش 

 . COMترمینال  
 خرابی فن دستگاه -

 خطای ترمینال 
12V 

12V Overload 
7 

 ها را خک کنید کشی ترمینال سیم 
 سلامت فن را خک کنید 

شده  ریزی برنامه   20- 4که ورودی آنالوگ جریان برای حالت  درصورتی 
 قطع ورودی جریان   آمپر باشد.میلی  3جریان ورودی زیر باشد و  

Input Current 
Reduction 

8 
 را بررسی نمایید.  i1جریان ورودی جریان  

 9 قطع فاز ورودی   ولت  380های قطع بودن یکی از فازهای ورودی در دستگاه 
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 شماره  خطا  (Fault) کد خطا  علت احتمالی 

 Phase loss ازحد سه فاز ورودی نامتعادل بودن بیش -

 ورودی دستگاه را خک کنید برق  
 های دستگاه احتمال خرابی خازن 

 نامتقارن بودن جریان موتور 
 قطع فاز خروجی   احتمال خرابی طبقه قدرت دستگاه 

Output phase 
loss 

10 
متر، مقاومت فاز به فاز موتور را خک  که دستگاه خاموش است با اهمدر هنگامی 

 کنید 

 کم بودن ولتاژ برق ورودی   -
 کمبود ولتاژ   های قدرت دستگاه خرابی خازن  -

Under Voltage 11 
 برق ورودی را خک کنید 

 بار اضافه   ازحد روی موتور بار بیش  -
Overload 12  بار مکانیکی را کنترل کنید 

 بار مراجعه کنید به بخش اضافه 
 دمای بالای محیط نصب  -
 سوئیچینگ بالا فرکانس  -
 خرابی فن  -
 بار زیاد روی موتور  -
 مجاورت با منبع گرما  -
 سینک دستگاه کثیف شدن فن و هیت   -

 داغ کردن دستگاه  
Over 

Temperature 
13 

 باشد(   45دمای محیط را خک کنید )باید زیر 
 فرکانس سوئیچینگ را تا حد ممکن کاهش دهید 

 سینک دستگاه را تمیز کنید هیت با استفاده از هوای فشرده 
 ازحد محیط سرد بودن بیش  -
  قطع شدن سنسور حرارت  -

ازحد و  سرمای بیش 
یا قطع سنسور  

 حرارت 
Under 

Temperature 

14 
گراد است دستگاه را برای تعمیر  که دمای هوا بالای منفی ده درجه سانتی درصورتی 

 ارسال کنید.

کم بودن توان    دستگاه نسبت به توان موردنیاز کم بودن توان   -
 15 دستگاه 

 تر با شرکت تماس حاصل نمایید برای تهیه دستگاه با توان بزرگ 
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 شماره  خطا  (Fault) کد خطا  علت احتمالی 

Out Put Power 
Error 

ازحد روی  توان بیش   کم بودن توان مقاومت ترمز برای کاربرد موردنظر   -
 مقاومت ترمز 

Brake Over load 
16 

 مقاومت ترمز با توان بیشتر اقدام نمایید برای تهیه 

 توان نامتناسب موتور.  -
  قطع بودن کابل موتور  -

خطای تنظیم  
 اتوماتیک 

Automatic Setting 
Error 

17 
 موارد را بررسی نمایید 

 خرابی حافظه داخلی   ایراد در حافظه پارامترهای دستگاه  -
Emergency Error 18 

 تماس بگیرید با شرکت 
 خطای خارجی  در حالتی که خطای خارجی تعریف و فعال شده باشد  -

External fault 19 
 به تعریف پارامترهای گروه ورودی خروجی مراجعه نمایید. 

   masterارتباط با    در حالتی که بیش از زمان تعیین شده در   
 خطای ارتباط   قطع شود. 

Connection 
loss 

20 
 ( ) ارتباط را خک کنید و یا خطای ارتباط را غیر فعال کنید.

 و خدمات پس از فروش  گارانتی
ترین ترین و سریع ارزان ارائه    روی خدمات پس از فروش داشته و هدف خود را بر    روی بر    خاصیتمرکز    زیماشرکت  
 پس از فروش متمرکز کرده است.  خدمات

روز،  بردها توسط شرکت، در کنار استفاده از قطعات معتبر و به طراحی بسیار هوشمندانه و بهینه و ساخت تمامی  
ها  بردن کیفیت کارکرد دستگاه، باعن کاهش هزینه تعمیرات شده و برخلاف برندهای وارداتی، هزینه خرابی علاوه بر بالا  

 باشد.سرعت تعمیرات و خدمات هم قابل قیاس با اکثر برندهای وارداتی نمی  و همچنین بسیار پایین بوده 
ماه گارانتی تعمیر داشته و در صورت    12گارانتی تعویض و  ماه    2  -  از زمان خرید  -های این شرکت همگی  دستگاه 

گردند  مانی به شما تقدیم می صورت ایک دستگاه به و امثالهم،    زمان تعمیر دستگاه به علت تعطیلی  طولانی شدن مدت 
توجه کنید که ساعت کارکرد دستگاه، درون حافظه مربوطه ذخیره  شود. )  تا کمترین وقفه در روند کار شما حاصل

 شود( می

 گارانتی ابطال    شرایط 

 پارگی و مخدوش بودن برخسب گارانتی یا برخسب اطلاعات دستگاه.  •
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گارانتی( دستگاه، تاریخ خروج ان از شرکت معیار شروع گارانتی خواهد  در صورت مفقود شدن فاکتور خرید ) برگه  •
 بود. 

 شکستگی و ضربه خوردگی شدید دستگاه. •
تشخیص توسط خرابی وریستورها  ولت در مدل سه فاز. )قابل   600فاز و  ولت در مدل تک   270وارد شدن برق بیش از   •

 و همچنین خواندن حافظه دستگاه( 
 وخاک زیاد در دستگاه. )نصب در محل نامناسب( وجود آلودگی و گرد  •
شده متوسط جریان و توان و دمای  تشخیص از مقدار ذخیره استفاده از موتور با توان بیشتر از توان دستگاه. )قابل  •

 دستگاه( 
 آثار حرارت زیاد در محل نصب دستگاه. )مانند استفاده در نزدیکی کوره(  •
 های با رطوبت بالا بدون ملاحظات مربوطه( استفاده در فضای باز یا محل  آثار رطوبت زیاد در محل نصب دستگاه. )  •
 وارد شدن ولتاژ بالا در قسمت ترمینال فرمان دستگاه.  •
 اتصال جابجای برق ورودی و برق خروجی )موتور( و یا مقاومت ترمز.  •
 شده در حافظه دستگاه(  منطبق نبودن تاریخ فاکتور و ساعات کارکرد دستگاه. )ذخیره  •

 بازرسیو    گهدارین
  ای دوره    نگهداریو    بازرسی، به  طولانی  یاز ماندگار  اطمینان مطلوب خود و    شرایطدر    ACموتور    درایونگه داشتن    برای
 را خک کند.   ACموتور  ای درایو دوره، به طور توصیه می شود که یک تکنسین واجد شرایطاست.  نیاز

 :  ت عبارتند ازعملیادر طول   یناهنجار عدم وجود  اصلی بررسی برای تشخیصموارد 

 موتور آنگونه که انتظار می رود کار می کند؟ •
 محیط نصب تغییر محسوسی نکرده است؟ •
 سیستم خنک کننده به درستی عمل می کند؟ •
 لرزش یا صدای غیرمعمولی حین کارکرد مشاهده می شود؟  •
 دمای موتور حین کارکرد بالا نمی رود؟  •
 با یک ولتمتر اندازه بگیرید. همیشه ولتاژ ورودی درایو را  •

 ها انتخاب
ها طراحی و ساخت  تمامی این آپشن.  پردازیممی  XIMA  اینورترهای  یموجود برا  هایآپشن  معرفیقسمت به    ایندر  

 .گردندمیمحترم ارائه  با کمترین هزینه به مشتریانشرکت بوده و   خود

 جریان   هارمونیککاهش    ورودی سلف  

صاااااف کااااردن  کنتاااارل دور، باااارق ورودی یکسااااو شااااده و یااااک خااااازن نساااابتاً باااازرگ وظیفااااههای  دسااااتگاهدر 
توجهی هااااای قاباااالایاااان عماااال باعاااان بااااه وجااااود آماااادن هارمونیک. باااارق یکسااااو شااااده را بااااه عهااااده دارد
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هاااااا باعااااان باااااالا رفاااااتن مقااااادار ماااااؤثر جریاااااان هارمونیک شاااااود کاااااه خاااااود ایااااانروی جریاااااان ورودی می
اماااار هاااام نهایتاااااً باعاااان باااازرگ شاااادن مقطااااع کاباااال ورودی و  ایاااان شااااود وورودی تااااا حاااادود دو براباااار می

 .گردندهمچنین بالا رفتن دیماند برق و تلفات کابل و نتیجتاً مصرف برق می
 30( را ورودی)ناااااه تاااااوان  شاااااده توساااااط ایااااان شااااارکت، مقااااادار ماااااؤثر جریاااااان ورودیسااااالف ورودی طراحی

ابااااال و دیماناااااد بااااارق، عمااااار حرارتااااای ک درصاااااد کااااااهش داده و عااااالاوه بااااار کااااام کاااااردن تلفاااااات  40تاااااا 
 همچناااااین دساااااتگاه را نسااااابت باااااه و  دهااااادهاااااای دساااااتگاه را تاااااا حااااادود خناااااد برابااااار افااااازایش میخازن
 .نمایدتر میگذرای برق ورودی، ایمن  یهاشوک

 ( زیماتاچ  اپلیکیشن)  و برد رابط  مانیتورینگ افزار کنترل و  نرم 

میتوانید با کمک ماژول  ،  درایو یا مشااااهده ی خروجی های آن  یپارامترها  روزرساااانی نرم افزاری یا تغییر به منظور به
 .شویدمتصل  درایو(، به سریال)ارتباط  زیماتاچ

 :های متناسب با توان دستگاه استفاده کنید توجه کنید که حتماً از سلف 

 ورودی/توان دستگاه  مقدار سلف ورودی  نوع سلف ورودی 

 3.6mH/5.25a 0.37Kw/220V فاز تک 
 2mH/10.5A 0.75Kw/220V فاز تک 
 1.7mH/14.8A 1.1Kw/220V فاز تک 
 1.1mH/18.93A 1.5Kw/220V فاز تک 

 0.9mH/25.32A 2.2Kw/220V فاز تک 

 0.58mH/31.84a 3Kw/220V فاز تک 
 6.25mH/3.36a 0.75Kw/380V سه فاز 
 3.7mH/5.67a 1.5Kw/380V سه فاز 

 2.6mH/7.99a 2.2Kw/380V سه فاز 
 2.1mH/10.2a 3Kw/380V سه فاز 
 1.85mH/11.36a 4Kw/380V سه فاز 

 1.41mH/14.92a 5.5Kw/380V سه فاز 
 0.95mH/22.07a 7.5Kw/380V سه فاز 

 0.69mH/30.46a 11Kw/380V سه فاز 
 0.49mH/42.89a 15Kw/380V سه فاز 



   

141 
 

 ورودی   نویز   فیلتر 

(  IGBTعدد سوئیچ الکترونیک )   6ورودی را پس صاف شدن توسط خازن بوسیله  شده در    یکسو دستگاه کنترل دور برق  
تا   1کند و اگرخه فرکانس این تبدیل از حدود تبدیل می به برق سه فاز   SPACE VECTOR PWM  توسط مدولاسیون

ها از برق ورودی کشیده  بالای این سوئیچ فرکانس بالا به علت سرعت    های کیلوهرتز متغیر است ولی هارمونیک  20
به می اغلب  بر روی دستگاه شود که  و اختلال  باعن ایجاد نویز  و  بوده  برق    های صورت مؤلفه مشترک  حساسی که 

گاه و سلف  حدودی توسط خازن دستتا  شوند. این نویزها مشترک با دستگاه دارند یا در نزدیکی دستگاه قرار دارند می 
ولی برای تضعیف مؤثر این نویزها باید از فیلتر مخصوص    گردند هارمونيك که در قسمت قبلی معرفی شد تضعیف می 

نوع  استفاده کرد که  مشترک  دستگاه تک   مؤلفه  برای  آن  تک فاز  دستگاه های  برای  فاز  سه  نوع  و  فاز  فاز  سه  های 
 استفاده است. قابل 

 خروجی   نویز   فیلتر 

  100ه کنترل دور یک ولتاژ بالای سوییچ شونده با فرکانس خندین کیلوهرتز و سرعت سوییچ زنی زیر  خروجی دستگا
توجهی   که طول کابل خروجی دستگاه تا موتور زیاد شود، تشعشعات قابل به همین خاطر هنگامی هست و   نانوثانیه

ا باعن اختلال    تواندتولید خواهد شد که می  الکترونیکی حساس و همچنین  جدی در کار سنسورها و سایر  دوات 
 . یتال مجاور و حتی خود دستگاه شودج مسیرهای ارتباط آنالوگ و دی

 پوشیبرابر، اثر این تشعشعات را تا حد قابل خشم   10فیلتر خروجی با کم کردن شیب تغییرات ولتاژ خروجی تا حدود   
 شود.توصیه می  دهد و استفاده از آن در صورت دور بودن موتور از دستگاه،کاهش می 

طور که در  را همان   کنید که در صورت طولانی بودن کابل موتور، از کابل شیلد دار استفاده نموده و شیلد کابلتوجه  
 . ابتدای دفترخه توضیح داده شد، در سمت دستگاه زمین کنید

 سفارشی   پارامترهای 

اتفاق کاربردهای معمول را  تقریباً اکثر قریب به  شده که طوری در نظر گرفته ، پارامترها  XIMAدستگاه   طراحیاگرخه در 
که    راستای احترام به مشتری، قسمت طراحی شرکت زیما پارامترهای مورد سفارش مشتریان رادر    پوشش دهد ولی

شود، درازای هزینه منطقی و گاه رایگان، به دستگاه اضافه  های خاص می راحتی کاربرد دستگاه برای استفاده باعن  
 . کرد  خواهد

 .برای اطلاعات بیشتر با شرکت تماس حاصل نمایید
 

 PIDکنترلر  
گیر و مشتق    ترین کنترلر خطی در صنعت هست. این کنترلر شامل سه جزء متناسب و انتگرالمتداول PID کنترتر  

شماتیک    تر نمود. در شکل زیرتوان پاسخ سیستم را به پاسخ قابل قبول نزدیک گیر بوده و با تنظیم هر کدام می 
 کنید. مربوط به این کنترل کننده را مشاهده می 
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e(t)    .اختلاف مرجع و خروجی سیستم هست یا  و  r(t) خطای سیستم    خروجی   y(t)مقدار مرجع موردنظر 
 طور مثال فشار و یا دما و یا سرعت هست. سیستم کنترلی به 

u(t)   عن تغییرات خروجی یعنی دما یا فشار و  و با در اینجا فرکانس و ولتاژ درایو هست که به پروسه وارد شده
 ( Actuator  خروجی. )شودغیره می 

 
 
 

کند به همین خاطر زیاد کردن آن  صورت آنی به خروجی کنترلر منتقل می  مضربی از خطا را به کنترل کننده متناسب  
العمل سیستم را، در رسیدن خروجی  پارامتر هم عکس ازحد این  کم شدن بیش   .ناپایداری سیستم شود  تواند باعنمی

در شکل زیر مثالی از اثر تغییر ضریب کنترل کننده متناسب برای یک سیستم را   سیستم به تعادل، کند خواهد کرد.
 نمایید.مشاهده می 

 
 

 PIDکنترل کننده    –  67شکل 

   PIDنحوه تغییر خروجی با تغییر ضرب کنترل کننده  –  68شکل 
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  خطای   گونه شود که هیچ کند و باعن می رال گرفته و آن را به خروجی منتقل می گیر از خطای سیستم انتگ انتگرال 

زیاد کردن آن باعن نوسانی شدن سیستم و کم شدن آن باعن دیرتر صفر    باشد.  سیستم وجود نداشتهماندگار در  
 . نماییدمی  در شکل اثرات تغییر این پارامتر را مشاهده .شودشدن خطای سیستم می 

 
 
 

زدن    گیر وظیفه کنترل تغییرات سریع در خروجی سیستم را دارد و زیاد کردن آن باعن کم شدن در مقدار بالا مشتق  
 .گرددخروجی سیستم نیز می متعادل شدن   باعن دیرترشود و از طرفی  ( می Overshootسیستم )

 

 
 

 PIDنحوه تغییر خروجی با تغییر ضرب انتگرال گیر   –  69شکل 

 PIDنحوه تغییر خروجی با تغییرات ضریب مشتق گیر  –  70شکل 
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 RTU  MODBUS  سریالارتباط  
  با استفاده از این روش  هست.  MODBUSتحت پروتکل استاندارد    RS485دارای قابلیت ارتباط سریال    XIMAدستگاه  

(  Master) یا هر دستگاه دیگر  PLC( و توسط کامپیوتر یا Slaveرا به هم متصل نمود )  XIMAدستگاه   15توان تا می
توسط   جمله استارت استپ و تغییر جهت و تغییر فرکانس که تمامی فرامین از   ها را کنترل و مانیتور کرد. این دستگاه 

و جریان  مهم مثل فرکانس   خواندن مقادیر ل هست. کنترکلید قابل انجام است از این طریق قابل ها و صفحه ترمینال 
سینک دستگاه و وضعیت استارت استپ و ترمز و شتابگیری در کنار قابلیت  دستگاه و یا ولتاژ خروجی و دمای هیت 

 . امکانات این بستر ارتباطی هستدستگاه از جمله   تنظیم پارامترهای
قابل تنظیم است و هر دستگاه یک آدرس    ط پارامتر  بیت برثانیه توس   115200تا    4800سرعت این ارتباط بین  

تنظیم    توسط پارامتر   شود و این آدرسشناسایی می   Masterمخصوص به خود دارد که به وسیله ان توسط  
 شود.می

خواهد    MODBUSتوجه کنید که وجود دو دستگاه روی یک بستر ارتباطی و آدرس یکسان باعث خطا در کارکرد  
 ( 200تا    1های متصل به یک بستر ارتباطی باید متفاوت باشد. )عددی بین  تمامی دستگاه   شد و شماره 

گونه جوابی  ولی هیچ اجرا خواهند کرد    ها فرمان مربوطه را   Slaveاستفاده کند تمامی    0از آدرس    Masterکه  درصورتی 
 ارسال نخواهند کرد.  Masterبرای  

 

 
 

دقیقاً به ترمینال  از هر دستگاه    B(S-)و    A(S+)  های دیگر باید ترمینالدستگاه و دستگاه به    Masterمتصل کردن    برای
 : شود متناظر دستگاه بعدی متصل

کابل دیتا را به حداقل    روی   انعکاس سیگنال گیرد تا  اهم موازی با ترمینال آخرین دستگاه قرار می   150یک مقاومت  
ها  تمامی دستگاه   COMها از هم زیاد است، ترمینال  که فاصله دستگاه درصورتی  برساند. )برای فواصل بلند ضروری است( 

ها  این عمل ولتاژ مولفه مشترک بین دستگاه  نیز متصل شوند.  Masterو به زمین دستگاه  شده    نیز باید به هم وصل 
یک بیت استارت و هشت بیت دیتا و  دارای    XIMAسریال در دستگاه  ارتباط    دهد.ور قابل توجهی کاهش می طرا به 

استاپ بیت در حالت بدون پریتی    2پریتی زوج یا فرد و  در حالت    یا فرد یا بدون پریتی و یک استاپ بیت پریتی زوج
 قابل انتخاب است.  بیت پریتی توسط  هست.

 MODBUSاز طریق  Masterنحوه اتصال درایوها به  –  71شکل 
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 ( Masterخواهد بود: )از طرف   زیرو در هنگام دستور نوشتن، به شکل استاندارد  MODBUSهر بسته اطلاعات در  

 
 

  ارسال خواهد شد   Masterکپی همین بسته از طرف دستگاه برای  در صورت درست انجام شدن فرمان توسط دستگاه،  
 .کنید ارسال خواهد شدمشاهده می  زیربسته خطا که در جدول   غیر این صورت،در 

 
Slave address Address 

86HEX Function 

1 ~ 4 Exception code 

CRC LOW CRC LOW 

CRC High CRC High 

 

 هست :   زیر کد خطاها به شکل  
  06HEXو عمل نوشتن با کد    03HEXبا کد    غیر معتبر یا ناشناس است. )تنها فرمان خواندنعمل درخواست شده    -1

 معتبر هستند.( 
 است. برای نوشتن یا خواندن نامعتبرشده   درخواستآدرس رجیستر  -2
 و خارج از محدوده مجاز است.  شده برای آدرس مربوطه صحیح نیستارسال مقدار  -3
 .قابل تغییر نیستآن  در آدرسی که محتواینوشتن    یبراای مثال تلاش فرمان وجود ندارد. بر  یامکان اجرا -4

1 - 240 Address 

06HEX Function 
MSB Register address 16bit word LSB 
MSB Register content 16bit word LSB 

LSB CRC low 

MSB CRC High 

 MODBUSهای اطلاعات شکل استاندارد بسته –  18جدول  

 های خطا بسته –  19جدول  
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 XIMAدر دستگاه    رجیسترهاآدرس    لیست
 (HEX 06 =رجیسترهای قابل نوشتن )کد نوشتن   

 

 
 Address=2000HEX فرمان :    رجیستر  -1

فرمان    0شماره    بیت  .تنظیم نمایید  16به روی  را    بایدابتدا    MODBUS  طریقدستگاه از    فرامینکنترل    برای
Enable    فرمان    3جهت خرخش موتور و بیت شماره    2دستور استارت موتور و بیت شماره    1بیت شماره  دستگاه و

که    کندبه صورت باینری شماره فرکانس پیش تنظیم موردنظر را تعیین می   6تا    4های شماره  بیت هست.    تک ضرب
معادل عدد    4معادل فرکانس پیش تنظیم پنجم هست. برای مثال فرکانس پیش تنظیم شماره    5حداکثر آن عدد  

PPP=100  00شماره شتاب انتخاب شده هست که در صورت ارسال  به صورت باینری  8و  7های شماره هست. بیت  
معادل شتاب دوم و    01گردند. عدد  اند انتخاب میتعیین شده   و      اب اصلی دستگاه که توسط پارامترشت

( حالت کاری دستگاه هست  Mode)   9نامعتبر هست. بیت شماره    11معادل شتاب سوم دستگاه بوده و عدد    10عدد  
فعال شدن مرجع    در صورت (local)  10خواهد بود. بیت شماره    PIDحالت    1معادل حالت کاری فرکانس و    0که  

پارامترهای ورودی/خروجی  . )به قسمت  دهد( تغییر میV2دستگاه را از هر حالت انتخاب شده به ورودی ولتاژ دوم )
 مراجعه نمایید( 

  Address=2001HEX  خروجی فرکانس    رجیستر   -2
هرتز را به    50.0مثال عدد    برای.  رقم ممیز ارسال کنیدرا بدون در نظر گرفتن    برای تنظیم فرکانس باید عدد فرکانس 

 ( 6. )برابر با باشیدکرده    تنظیم MODBUSحالت    برایرا   بایدکه   کنید. توجه  نماییدارسال   500صورت 

  Address=2002HEX کنترلی مرجع    رجیستر   -3
درصد را   90.0مثال عدد  برای. کنیدارسال   ممیزدر نظر گرفتن عدد مرجع را بدون  باید PIDمرجع کنترل  تنظیم یبرا

 . نمایید تنظیمحالت   این برایرا   بایدکه   کنید. توجه  نماییدارسال  900به صورت  

  Address=2003HEX خروجیبازخورد    رجیستر   -4

 ترتیب رجیسترهای فرمان  –  20جدول  

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 - 15 

Enable run F/R JOG P P P Acc Acc Mode local - 
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درصد را به صورت    90.0مثال عدد    برای درصد هست.    100.0تا    0معادل    1000تا    0  رجیستر  این محدوده مجاز  
 . نمایید تنظیمحالت   این برای را    بایدکه   کنید . توجه  نماییدارسال   900

 

  Address=0GN HEX پارامتر رجیستر  -5
از گروه    14مثال آدرس پارامتر   برای. کنیدمی گروه را انتخاب    بیت بعدی شماره 4اول آدرس، شماره پارامتر و    بیت  8

 خواهد بود. 0000001100001110 یا و   030Eسوم عدد 
  ممیز دو    یدار     یا  Boostطور مثال پارامتر  . به نماییدوارد    ممیزمقدار پارامتر را بدون در نظر گرفتن    توجه:

  باید   3.50عدد    روی پارامتر به    این  تنظیم   برای ل  یاست و در صورت تما  متغیر   20.00تا    0.00  بینهست و مقدار آن  
شده در  که پارامتر ارسال درصورتی هست.    پارامترهای این دستگاه صادق  تمامیدر مورد    این .  نماییدرا ارسال    350عدد  

ارسال خواهد   Master برای رامتر تغییری نکرده و پیغام خطای مربوطهمحدوده مجاز پارامتر مربوطه نباشد مقدار پا
 شد.

 نکته مهم: 

ها اجرا   Slaveانتخاب شود به معنی آن است که فرمان مربوطه توسط تمام    Masterاز طرف   0  هرگاه آدرس
 کدام بسته برگشت را ارسال نخواهند کرد. خواهد شد ولی هیچ

تنظیم    50.0Hz  رویرا همزمان به    MODBUSمتصل به    درایوهایهمه    خروجیفرکانس    واهیدخبرای مثال اگر می 
قرار    500را    رجیسترو مقدار    2001HEXرا    رجیسترو آدرس    H06کد فرمان را   و  0را    کنید کافی است آدرس دستگاه

 . نماییدو دستور نوشتن را ارسال   دهید

 شود:فرمان خواندن به صورت زیر برای دستگاه فرستاده می 
1 03H 21H 00H 00H 02H LSB MSB 

Address Function 
Start 

register 
address 

Number of Registers 
(Count by 

Word=16bit) 
CRC 
Low 

CRC 
High 

 
 

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 
N N N N N N N N G G G G 0 0 0 0 

 Address=0GN HEXرجیسترهای پارامتر  –  21جدول

 نحوه ارسال فرمان خواندن برای دستگاه  –  22جدول  
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آدرس    2100  کد فرمان خواندن و عدد  03  آدرس دستگاه موردنظر و عدد،  1 توجه کنید که در مثال بالا عدد اول یعنی
  در بسته برگشت مقادیر رجیسترهای   خوانده شده هست.  بیتی  16  رجیسترهای  تعداد  0002  اولین رجیستر خوانده شده و

 16  معادل دو کلمه  0002  جای عددبایت به   4  معادل  0004  البته عدد  ارسال خواهد شد و  Master  برای  2101  و  2100
شود می  ارسال Master در صورت معتبر بودن فرمان خواندن، بسته زیر از طرف دستگاه برای بیتی ارسال خواهد شد.

 خواهد شد.  ارسال Master  این صورت بسته خطا )که قبلًا توضیح داده شد( بهو در غیر  

 
 
 
 
 
 

 ( HEX 03  =خواندن )کد خواندن  رجیسترهای )تنها( قابل
 Address=2100 HEX :  رجیستر وضعیت فرمان  -1

 
 

  بیت موتور و    یجهت انتخاب شده برا  2  بیت.  کنیدمی استارت را مشخص    وضعیت   1  بیت و    Enable  وضعیت  0  بیت
  تغییر متفاوت خواهند بود و بعد از اتمام  بیتدو  اینجهت  تغییر. در هنگام دهندمی موتور را نشان  فعلیجهت  3

  دهد صورت یک بودن وضعیت شتابگیری موتور را نشان می در  4 بیترا نشان خواهند داد.  فعلیجهت هردو جهت 
  6  بیتدرحال توقف است.    یا است و    رسیدهباشند موتور به دور دلخواه    0توقف و اگر هر دو    وضعیت  5  بیتو  

نشانه عدم    0که    دهندمی رخ داده را نشان    یکد خطا   15تا    10  هایبیت و    دهدمی ضرب را نشان  عملگر تک   وضعیت
 شده. وجود خطا هست. کد خطاها درجدول مربوط به خطاها در صفحات قبل مشخص 

  Address=2101 HEX :  رجیستر فرکانس خروجی  -2

1 Address 

03HEX Function 
00H Number of Registers 

(Count by byte=8bit) 04H 
MSB Content of register 

address 2100H LSB 
MSB Content of register 

address 2101H LSB 
LSB CRC Low 
MSB CRC High 

 بسته ارسالی توسط دستگاه در صورت معتبر بودن فرمان خواندن  –  23جدول  

 Address=2100 HEXرجیستر وضعیت فرمان در صورتی که   –  24جدول  

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 - 15 
En run F/R F/R Acc Dec Jog - - - Flt 
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  500  هرتز به صاااورت  50.0  طور مثال فرکانسبه.  شاااوددر این حالت فرکانس خروجی به صاااورت بدون ممیز دیده می
 .شودیم خوانده

  Address=2102 HEX :  رجیستر جریان خروجی -3
  50  آمپر به صورت  5.0طور مثال جریان  به .  شودخروجی به صورت بدون ممیز دیده می   RMSدر این حالت جریان  

 . شودخوانده می 

  Address=2103 HEX :  خروجیولتاژ    رجیستر  -4
 . شودخوانده می  220  ولت به صورت  220 طور مثالبه  .شودمی خروجی، بدون اعشار خوانده  RMS در این حالت ولتاژ

  Address=2104 HEX :  سینک رجیستر دمای هیت  -  ۵ 
 . گراد هست سانتی درجه   60 به معنی  60 شود مثلًا عددسینک بدون اعشار خوانده میدمای هیت 

  Address=2105 HEX : توان خروجی   رجیستر  -  6 
 . شودمیخوانده  4300وات به صورت  4300 مثلاً . شود خوانده میتوان خروجی بدون اعشار  

 Address=2106 HEX:    هارجیستر وضعیت ترمینال   -  7
 بودن نشانه غیرفعال بودن.  0بودن هر ورودی به معنی فعال بودن آن ورودی است و  یک

 V1  :Address=2107 HEXرجیستر ورودی آنالوگ    -  8
شود. به صور مثال  خوانده می  متناسب با ولتاژ ورودی و پارامتر  10000تا    0  صورتورودی ولتاژ آنالوگ اول به  

ولت باشد    5  شود و اگرخوانده می  10000  ولت باشد عدد   10  ولت تعریف شده بشد و ورودی   10  اگر رنج این ورودی 
 . شودخوانده می   6000 عدد

  V2: Address=2108 HEXرجیستر ورودی آنالوگ    -  9
شود. برای مثال اگر  می خوانده   متناسب با ولتاژ ورودی و پارامتر   10000تا   0  ورودی ولتاژ آنالوگ دوم به صورت

  ولت باشد عدد  5  شود و اگرخوانده می  10000  ولت باشد، عدد   10  ولت تعریف شده باشد و ورودی   10  رنج این ورودی
 . شودخوانده می  5000

 

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 - 15 

D1 D2 D3 D4 D5 D6 HSI OUT Relay  Reserved 

 Address=2106 HEXها : رجیستر وضعیت ترمینال  –  25جدول  
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  I1: Address=2109 HEXرجیستر ورودی آنالوگ    -  10

شود. به  خوانده می ر با جریان ورودی و پارامتمتناسب    10000تا    0به صورت    ورودی جریان آنالوگ دستگاه
. شودخوانده می   6000عدد    آمپر باشدمیلی   10  آمپر تعریف شده بشد و ورودیمیلی   20  مثال اگر رنج این ورودی صور  

 پارامتر نخواهد داشت.  اینمقدار  یرو  تخثیریپارامتر  توجه کنید که 

 Address=0GN HEX رجیستر پارامتر:  -  11
 

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 
N N N N N N N N G G G G 0 0 0 0 

 

  عدد  از گروه سوم 14 آدرس پارامتر کنید. برای مثالبیت بعدی شماره گروه را انتخاب می  4 بیت اول شماره پارامتر و 8
030E 2.35 خوانده خواهد شد مثلًا عدددر این حالت مقدار پارامتر بدون ممیز  خواهد بود. 0000001100001110 و یا  

 شود. خوانده می  235  به صورت

 های کاربردی برای تنظیم پارامترها مثال
و  دستگاه    هایبا قابلیت   آشنایی بیشتری ند تا  گردمیمختلف به شما ارائه    برای کاربردهایخند مثال    در این قسمت 
 .پیدا کنیدهای فرمان و ترمینال کارکرد پارامترها    همچنین نحوه

ها در جهت تسهیل در تنظیم پارامترها برای کاربر جدید هست و فقط جنبه آموزشی  توجه کنید که این مثال 
 دارند. 

ها، پارامترهای مربوطه را تنظیم  این مثالاز    و الهام گرفتندارد   کننده محترم باید با توجه به کاربردی که مدنظرمصرف 
 . کشی موردنظر را انجام دهدسیم و کرده 

 جرثقیل سقفی 

بر حذف کنتاکتورهای  علاوه    ایبرای حرکت طولی و عرضی جرثقیل سقفی و دروازه   از درایو فرکانس متغیراستفاده  
اندازی نرم و بدون ضربه و نتیجه بالا  اه ها، باعن ر ای آن به تغییر جهت و نتیجتاً حذف هزینه تعویض دوره   مربوط

توان هر دو موتور را با در نظر گرفتن  هایی که پل دوبل دارند می در مدل   .شودایمنی حرکت پل می   رفتن کیفیت و 
برای مثال اگر دستگاه    .درایو جداگانه )با مکانیزم خاص( استفاده کرددو    ها به یک درایو متصل کرد و یا از توان آن

 Address=0GN HEXرجیستر پارامتر :   –  26جدول  
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یا    3دو عدد موتور  دارای   درایو    2.2اسب  از یک  راه   5.5کیلووات باشد  برای  توان می  اندازی هر دو موتور کیلووات 
 . در این حالت جریان نامی موتور را برابر با جمع جریان دو موتور تنظیم کنید استفاده کرد.

 توجه کنید که جهت چرخش موتورها حتماً مشابه باشد. 

 : نماییدمی شاهده به این کاربرد را ممربوط  شکل زیر ترمینال بندیدر 

 

 

استارت خپ   تنظیم  با راست حالت  استارت  و  روی گرد  جداگانه  به صورت  فعال    D3و    D2  هایورودی   گرد 
نیز برای استفاده از فرکانس پیش تنظیم    D5  بود و ورودی  خواهد   D1  در این حالت ترمینال Enable  شوند. ورودی می

باید    است که برای این منظور  شده و همچنین ولوم برای تعیین فرکانس دستگاه به کار رفته استفاده    5  شماره
 . فرآ دستگاه()پیش .تنظیم شود

 . مواقع وقوع خطا، پرسنل از این وضعیت مطلع شوند( که در رله خروجی نیز برای اعلام خطا به کار رفته )
 ( توان برای این منظور استفاده کرداز یک خراغ یا یک سیرن می ) 

استارت باید فعال شده باشند. با فعال    هاییکی از ورودی  هم  و    Enableورودی  توجه کنید برای فعال شدن موتورها هم 
تنظیم پنجم خواهد بود و با غیرفعال شدن آن، ولوم  یا فرکانس پیش    فرکانس خروجی برابر با پارامتر  D5  شدن

تنظیم و یا سرعت ولوم را  پیش   سرعت  توانمی   D5  تعیین خواهد کرد. با استفاده از یک کلید روی ورودی   دور موتور با
پارامترهای.  نمود   انتخاب با تنظیم مناسب  از ورودیمی تا    توجه کنید که  نیز برای دو    D4و    HSI  توانید 
 . استفاده کنید  4  و 1 پیش تنظیم فرکانس انتخاب
این حالت برای رسیدن فرکانس  در    .شوندثانیه تنظیم می  6.0  روی( به   ,و کاهش فرکانس )  افزایششتاب  
 نیاز است. ثانیه زمان 3هرتز و بالعکس،  50به  0از   خروجی

  کنند.تعیین می دستگاه را   خروجیدر فرکانس   هرتزی 100 ن افزایش یا کاهشزما مربوطه، رامترهای که پا  کنیدتوجه  

های فرمان در کاربرد جرثقیل سقفی بندی ترمینالنحوه سیم –  72شکل   
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 گردباف و رولینگ 

فرکانس پیش تنظیم و ورودی ولوم برای تعیین فرکانس کار  ضرب و  تک   های گردباف نیاز به عملگر استارت ودستگاه 
 خود دارند. 

این دستگاه  تغییر جهت در  و    ها عملگر  باشد  غیرفعال  برعکس موتور می باید  به  خرخیدن  تواند خسارت سنگینی 
 .مکانیزم گردباف وارد کند

 
 
 

،  V1  ورودی به    برای اتصال ولوم   .شوندهای فرمان برای شکل فوق پروگرام میترمینال ،  5  به روی عدد  با تنظیم 
 ( . ) رودرله خروجی هم برای اعلان خطا به کار می  مناسب است.  0  یعنیپارامتر    فرآ پیش همان مقدار  

شده با    تعیین ، موتور با فرکانس  پیش تنظیمی فعال نباشدفعال شده باشد و فرکانس    RUN  که ترمینال درصورتی 
، موتور با فرکانس مربوطه به خرخش  تنظیم  پیش  هایفرکانس و در صورت فعال شدن    کندمی ولوم شروع به خرخش  

 تر غالب خواهد بود.بزرگ  در صورت فعال شدن همزمان خند فرکانس پیش تنظیم، شماره درخواهد آمد.
 .شوندثانیه تنظیم می  10.0  روی( به    ,و کاهش فرکانس )  افزایش شتاب 

این حالت  فرکانس   در  بالعکس،    50به    0از    خروجی  برای رسیدن  و  توجه    نیاززمان    ثانیه  5هرتز  که    کنیداست. 
 .کنیدمی  تعییندستگاه را   خروجیهرتز در فرکانس   100کاهش    یا افزایشمربوطه زمان  پارامترهای

 اندازی سیستم از جهت چرخش موتور اطمینان حاصل کنید. توجه: قبل از راه 

( فعال کنید  را توسط پارامتر ) PIDبرای تنظیم درایو روی حالت گشتاور متغیر، نیاز است ابتدا حالت   توجه: 
  PID(. در این حالت مرجع فرکانس آنالوگ به عنوان رفرنس و فیدبک را در حالت توان خروجی قرار دهید ) 

یان و ولتاژ( محاسبه می شود. با کم و زیاد  عمل می کند و فیدبک آن توسط خود درایو )محاسبه ی لحظه ای جر

های فرمان در کاربرد کردباف بندی ترمینالنحوه سیم –  73شکل   
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( می توان گشتاور خروجی )توان( را کنترل کرد. تغییر مقیاس توان خروجی  V1کردن رفرنس آنالوگ انتخابی )برای مثال  
 انجام می شود.   نیز با پارامتر 

 کنترل فشار 

  Runو    Enableمتناسب با فشار و عملگر    یورود ( فشار، مرجع  Feedbackبه بازخورد )  نیاز کنترل فشار    سیستمدر  
 هست.

 
 
 

شود و خروجی سنسور به ورودی  ولت دستگاه تغذیه می   12طور که در شکل مشاهده مینمایید سنسور فشار از  همان 
، ورودی اول و دوم برای  0فرآ یا همان  به روی مقدار پیش با قرار دادن پارامتر   شود.جریان دستگاه متصل می 
 همگی برای این مثال قابل اعمال هستند(  3تا   0شوند. )توجه کنید که مقادیر فرامین مربوطه فعال می 

،  1به روی عدد   با تنظیم    شود.عنوان مرجع در نظر گرفته می به  V1 ، ورودی  0به روی عدد  با تنظیم  
 پارامترهای   گردد.فعال می    PID، حالت کنترل  1به روی عدد    ورودی جریان برای بازخورد انتخاب شده و با تنظیم  

نیز باید با توجه به مشخصات  PID نیز باید با توجه به سنسور و مقادیر پروسه تنظیم شوند و ضرایب  تا 
).شوندپاسخ سیستم کنترلی بهینه  ) 

 دریل 

  V2  برای افزایش فرکانس و ورودی V1 ورودی  کرد. دیجیتال برای تنظیم دور استفاده خواهیم  در این مثال از ولوم
برای استارت    RUN  ورودی .برای این منظور باید از دو شاسی فشاری استفاده کنیم .رودبرای کاهش فرکانس به کار می

در صورت   .روندحالت سرعت مختلف به کار می   4  برای انتخاب  پیش تنظیم،فرکانس    4و    شودکردن دریل استفاده می 

فرمان در کاربرد کنترل کننده فشار  هایبندی ترمینالنحوه سیم –  47شکل   
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با    D3و    D1( غالب خواهد بود. مثلًا اگر  بیشترتر )و نه فرکانس  ، شماره بزرگ تنظیم  پیشفعال شدن خند فرکانس  
برابر با   شود تا    تنظیم   10عدد    رویبه    بایدسوم خواهد بود. پارامتر    تنظیم  پیشهم فعال شوند، فرکانس 

 شود. تنظیم 5 برای ولوم دیجیتال باید به روی عدد شکل موردنظر را داشته باشند. پارامتر   5تا   1  هایورودی 
  0  برابر  فرکانس خروجیتا هنگام روشن شدن دستگاه    شودمی  تنظیم  0  یا  فرآ پیش همان مقدار    روی  پارامتر  

فرکانس    توانتوسط دو شاسی مربوطه می فعال نشده باشد،    تنظیمی  پیشحالت اگر فرکانس    ایندر   هرتز باشد.
شوند. در این حالت برای  ثانیه تنظیم می   10.0  روی به    و      خروجی را افزایش و کاهش داد.پارامترهای

 ز است. ثانیه زمان نیا  10 هرتزی در فرکانس خروجی 100 تغییرات

 
 
 
 

با تنظیم   OUT  خروجی دیجیتال در این  .  رودمی مشخص کردن فرکانس صفر به کار    یبرا 1=پارامتر    دستگاه 
توانید این خروجی  می .  گرددمی شده در شکل روشن  دستگاه صفر باشد رله مشخص   خروجیفرکانس    که هنگامی   حالت

 تنظیم نمایید. موردنظر  و یا خروجی رله را برای کاربردهای

 دستگاه ساب )سنگ( 

دارنده  جهت دارای نگه   دو ورودی تغییراستارت و    ورودی  یکسرعت و    تنظیم  این دستگاه نیاز به یک ولوم برایدر  
  0عدد  یا فرآروی همان پیش شود و پارامتر   تنظیم 9عدد  رویبه  باید برای این منظور پارامتر. هست
 :  خواهند بود   زیربه شکل  ها ترمینال حالت  اینشده باشد. در   تنظیم

های فرمان در کاربرد دریل بندی ترمینالنحوه سیم –  75شکل   
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شوند و ورودی اول نیز برای  می متصل    D2,D3  ورودیبه    دارنده تغییر جهت بدون رله نگه   های مربوط بهمیکرو سوییچ 
 . توانید استفاده کنیدپیش تنظیم میعنوان دو فرکانس  به   نیز  5و    4  هایاز ترمینال.  روداستارت کردن موتور به کار می 

داشته باشد و اگر تغییر جهت با فعال شدن میکرو  ها تطبیق  موتور با ترتیب میکرو سوییچ   توجه کنید که حتماً جهت
 . کنیدرا عوآ    3و  2 ورودی دو    یجا  سوئیچ مربوطه انجام نشد

های فرمان در کاربرد دستگاه ساب ) سنگ ( بندی ترمینالنحوه سیم –  76شکل   


