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 پیشگفتار

 .متشکریم دی اکردهاز این که محصولات ما را انتخاب 

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

(PMSM) فیدبک سرعت ویا با فیدبک  وری کنترل برداری بدون  افن  ن یتر شرفتهیپصورت کنترل برداری با استفاده از  به

  یهاطیمحقابلیت اطمینان و سازگاری با  EMC همچنین و DSP هایتوسط میکروکنترل  (متنوع یانکودرهاسرعت ) 

   .شوندیمساخته   ریپذ انعطاف یکاربردهابا  ،صنعتی

و کنترل سرعت و   باشدیمبروز    ، پیشرفته در بازار جهانی  یوهایدرا مشابه VX7 سری هایدرایو عملکرد کنترل برداری

را برآورده سازد. در ضمن با توجه به قابلیت کنترل    های صنعتینیازهای مختلف کاربرد  تواند یمگشتاور یکپارچه آن  

عملکرد پایدار در مقابل خطای    ،درایو و کنترلر اسپیندل استفاده گردد. در عین حال  وعنوان سروهب  تواندیم  ،موقعیت

رطوبت و گرد و غبار را مطابق    ،مغناطیسی شبکه و شرایط محیطی مانند دما  یزها ی نوسازگاری قوی با    ،الکتریکی شبکه

    .کندیم را تضمین  وهایدرابا استانداردهای روز 

بیشتر    افزارسختبا    VX7سری    یوهایدرا نیا ی هابرنامهماژولار  پاسخ مناسب در  کاربردی صنعتی که  و  زمند دقت 

  PROFIBUSو    Modbus  یهاشبکه. در ضمن قابلیت کنترل در  کندیم  نیتأم گشتاور است را    و کنترلکنترل سرعت  

ساده، کنترل سنکرون موقعیت    PLCکاربردی متنوع شامل    ی هابرنامه  نیو همچنرا دارد    Ethernetو    CANopenو  

  شهیو شبرنامه کاربردی اسپیندل و همچنین کنترل سرعت سنکرون در صنایع کاغذ و چاپ  ، تولید ی هاپروسهمکانی 

های کارت انکودر  دارای ورودی  ،آنالوگ و دیجیتال  ی هایخروجاستاندارد علاوه بر ورودی و    صورتبهرا داراست و    و...

incremental  کنترل سرعت و موقعیت پالس    یهایورودوAB  .را داراست 

باز و    ریتأخو    فانکشنپروگرام    با قابلیت   ی یهایخروج  وورودی    قابلیت تنظیم و    ی افزارنرم  صورت به  شدن بستهدر 

مشترک جهت سازگاری با فرامین    24+مشترک یا   زمین  صورتبه  تواندیکه م  یافزارسخت  صورتبه  هاچی سوئ مشترک  

PLCمجازی   صورتبهدیجیتال   یهایخروجورودی و    فانکشنقابلیت    .پروگرام گردد ها   (Virtual  قابلیت دریافت دو ،)

در کنترل   Sleep ت یخاص با  PID، تابع قدرتمند آنها Max ا ی و  Minرفرنس سرعت و توابع ریاضی جمع و تفریق و 

تابع کنترل گشتاور کشش با کارکرد در نواحی    ،صنعتی  یهاپروسهفیزیکی    یها تیکمسرعت حلقه بسته جهت تثبیت  

سرعت در مد  -گشتاور  یهایمنحنجهت گردش و توابع مختلف    سرعت در دو  یهامحدودکنندهو ژنراتور و  موتوری  

SVPWM  درایو و  بار  فیزیکی  رزونانس  سرعت  محدودکننده  کنترلرهای  این    ، و  کرد.  جهت  به  ها برنامهاشاره 

 .گرددیم هاستمیستولید با قابلیت اطمینان   ی هاپروسهموجب کاهش هزینه و بهبود  VX7بالای سری   یریپذکنترل

سری اطمینان   VX7 درایو  عدمبرای  تداخل    از  تضعیف  و  کم  نویز  تحقق  ضمن  قوی،  الکترومغناطیسی  تداخل 

 .کندیماز طراحی سازگاری الکترومغناطیسی استفاده  ،کاربردی یهاتی موقعالکترومغناطیسی در 

راهکارهای صنعتی توابع کنترلی و تشخیص عیب    ، تنظیم پارامترها  ،ن کتابچه راهنمای جامع نصب و پیکربندی درایوای

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

است تا از عملکرد  شده یاندازراهنصب و   یدرستبه VX7 رایو سرید مطالعه کنید تا اطمینان حاصل نمایید که دقتبه

   .عالی آن مطمئن شوید

 .رسانی نمایدروز هکه اطلاعات محصولاتمان را بدون اطلاع قبلی ب  داندیم شرکت ما این حق را برای خود محفوظ 
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 .  شودیمو همچنین خسارات مالی  موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی    ید یتأکعدم توجه به این علامت در موارد  

 

 

به    از ▪ به دستگاهی  یاندازراهاقدام  نصب   و  ونقلحملهنگام  که    ی خودداراست    دهید بیآسیا 

 به فروشنده اطلاع دهید.  موضوع را و نموده

قطعات با    یکار دستباشد. هرگونه    سازحادثه  تواندیم با برق    ناآشناتوسط افراد    اینورترنصب   ▪

 .گرددیمخسارت جانی شخص و  یگرفتگبرقموجب   ، بدون شناخت  داخل دستگاه بالا درولتاژ 

تعمیر دستگاهبه ▪ یا  از    ،هنگام سرویس  اینورترها    برق یب همواره پس  پنج دقیقه  حداقل  کردن 

 . اخلی آن صبر کنیدجهت تخلیه ولتاژ د

در    متصل نکنید  فاز سهبرق    (، U, V, W)  کنترل دور به ترمینال خروجی    مراقب باشید اشتباهاً  ▪

 .ندیب یمدرایو آسیب  صورت  ن یاغیر 

توجه کنید    .د یی نماو سیم زمین را به ترمینال یا پیچ بدنه متصل    نمودهرا ارت    دستگاه  حتماً ▪

 درایوها جریان نشتی به زمین دارند.

 .دیی نماکنترل دور دفترچه راهنما را مطالعه   یاندازراهاز  قبل  لطفاً ▪

 
 اخطار 

 اخطار 
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 ایمنی  ملاحظات  -1

و تمام نکات    د یبخوان   دقت  باکتابچه راهنما را    نی ا  ریفرکانس متغ  وی درا  س یو سرو   یاندازراه  ،نصب  ،ییجا جابهقبل از  

به کنترل    ی کیمرگ رخ دهد و صدمه الکتر  ا ی   ی جسم  ب یممکن است آس  گرفتندهی ناد. در صورت  دیرا دنبال کن یمنیا

  یمنیا  یاطیموارد احت نکردنتی رعا  لیدلبه ها دستگاهخسارت به  ای  یخراب   ای  یهرگونه صدمه جسم اگر دور وارد شود.

  وجهچیهبه  ی در قبال خسارات وارده ندارد و ما از لحاظ قانون   یتیمسئول  گونه چی هشرکت ما    ، در کتابچه راهنما رخ دهد

 بود.  مید نخواهمتعه

 تعریف ایمنی -1-1

 مرگ رخ دهد.  یحت  ا ی  یجسم ی جد  بیممکن است آس ،الزامات مربوطه تی : در صورت عدم رعاخطر

 .وارد شود ها دستگاهصدمه به  ا ی  یکیزیف ب یممکن است آس ،الزامات مربوطه ت ی: در صورت عدم رعا هشدار

 ممکن است رخ دهد. یکیزیف  بیآس ،الزامات مربوطه تی : در صورت عدم رعاتوجه

  را  آموزش برق و ایمنی  ی احرفه  یها دوره  ، باید  کنندیمافرادی که روی دستگاه کار  :  طیواجدالشرامتخصص برق  

و نگهداری دستگاه   یاندازراه ،آشنایی با کلیه مراحل و الزامات نصبهمچنین و باشند فنی داشته نامهیو گواهگذرانده 

   آید. به عملو آسیب به اشخاص و دستگاه جلوگیری  یمنیا  ریغز بروز هرگونه وضعیت باشند تا اکنترل دور داشته

 خطراعلام یهاعلامت  -1-2

  کنند یمبه شما گوشزد    ،شودیمدر مورد شرایطی که منجر به آسیب جدی یا خرابی و یا صدمه به تجهیزات    ها علامت

در این کتابچه راهنما    ،زیر  هشداردهنده . از نمادهای  دهندیمو همچنین در مورد چگونگی جلوگیری از خطر توضیح  

 :است استفاده شده

 علامت  دستورالعمل  نام  نوع هشدار 

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

 آسیب جدی جسمی یا حتی خرابی کامل رخ دهد 
 

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

 رخ دهد  هادستگاهآسیب فیزیکی یا صدمه به 
  

 تخلیه الکترواستاتیک  دست نزنید 
 ،حفاظتیدر صورت عدم رعایت الزامات ایمنی و 

 وارد شود PCB ممکن است آسیب به صفحه
 

 دمای اطراف تجهیزات بالاست دست نزنید. دمای بالای تجهیزات  داغ 

 

 دستورالعمل  توجه توجه 
در عملکرد   تواند یممربوطه انجام نشود  اگر الزامات

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

 

 .را دارند درایو واجد شرایط اجازه کار با انکار  برقفقط   ➢

  یی جا جابهبازرسی یا    ، دستگاه  یکشمیسبه    زدن دستمنبع تغذیه وصل است، از    که یهنگام ➢

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

یا تا زمانی   و  درایو  جهت تخلیه بار الکتریکی داخل شدهو همیشه حداقل برای زمان تعیین

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

 :است

 کمترین زمان انتظار  اینورتر نوع 

4kW-110kW 380V 5  دقیقه 

132kW-315kW 380V 15  دقیقه 

>315kW 380V 25  دقیقه  

 

شوک الکتریکی یا   ، یسوزآتشتعمیر نکنید؛ در غیر این صورت  رمجازیغ صورتبهرا   درایو ➢

 .  آسیب دیگری ممکن است رخ دهد

 

کار  ➢ هنگام  دستگاه    در  تا    .شودیمگرم  دستگاه    نکیستیهکردن  آن  نمودن  لمس  از 

 . نمایید  یخودداردستگاه  شدنخنک

 

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

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

   ارت استفاده نمایید. بند مچابزار و 

 حمل و نصب    ، لیتحو -1-4

 

 .باشد دوربه اشتعال قابلمحل نصب درایو از مواد  ➢

➢ ( ترمز  اختیاری  واحدهای    ،ترمز   ی هامقاومتقطعات  یا  ترمز  مطابق  فیدبکواحدهای  را   )

 . به دستگاه وصل نمایید  یکشمیسنقشه 

کردن با درایو    از کار  قطعات بیرونی و داخل درایو رفتن   ن یب   از و یا   ی دگید بیآسدر صورت   ➢

 د. نمایی  یخوددار

  ی خوددارزار خیس  از لمس نمودن درایو با بدن خیس و یا اب   ،یگرفتگبرقبرای جلوگیری از   ➢

 . نمایید

 توجه:

یا خرابی    و صدمه  بیاز آس  تا  کنیدجهت نصب در تابلوهای برق استفادهمناسب    ییجابهو جااز تجهیزات حمل   ➢

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

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

   .شود

 کاور از آن جدا شود.   ، هنگام حمل. ممکن است در د یکاور آن حمل نکن را با استفاده از و یدرا ➢

 .عمومی نصب کنید ی هامکانکودکان و سایر دسترس  از دور  بهتجهیز را  ➢

  الزامات حفاظت از ولتاژ پایین را در  تواندینمباشد، درایو    از سطح دریا  متر 2000اگر ارتفاع محل نصب بیش از  ➢

 .برآورده کند IEC61800-5-1 استاندارد

   .کنید )به فصل محیط نصب مراجعه کنید(مناسب استفاده محیطی رایطدر ش را  لطفاً درایو ➢

 .مانندب جا   درایو کابل و سایر اقلام رسانا در داخل ،اجازه ندهید پیچبعد از نصب  ➢

ارت را وصل  مناسب    یهاکیتکنبا    .باشد   آمپریلیم  3.5در حین کار ممکن است بالاتر از   درایو  جریان نشتی ➢

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

  تواند یم PE و بالاتر، سطح مقطع سیم هادی زمین 30kW یهامدلبرای   .فاز )با سطح مقطع یکسان( است

   .توصیه شده باشد فازسه یهامیسمقطع   کمی کمتر از سطح 

➢ R  ،S و T تغذیه    ی هانالیترم منبع  به دورودی  برق اصلی   W و U  ،V  که یدرحال،  هستندایو  ریا شبکه 

به    یهانالیترم اتصال  درایو جهت  و    ی هاکابللطفاً    .موتور هستندخروجی  ورودی  با    یهاکابلبرق  را  موتور 

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

 الکتریکی درایو  یاندازراه -1-5

 

را   درایو  در  استفاده  موردمنابع تغذیه    کلیه   درایو،  یهانالیترمبه    زدن دستهرگونه  قبل از   ➢

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

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

، هیچ عملیاتی  دیکلصفحهجز تنظیم  به  .وجود دارد درایو در هنگام کار ولتاژ بالایی در داخل ➢

 .را انجام ندهید

شده باشد با آمدن برق درایو   P01.21=1پارامتر    که  یصورت در  ، هنگام قطع برق شبکهبه ➢

همیشه قبل   ،دست نزنید. بدین جهتموتور  لذا به    کند؛یمخودکار شروع به کار    صورتبه

 کنید. را قطع به موتور، کلید جداکننده ورودی درایو از شبکه  زدن دستاز 

 .استفاده شود "دستگاه توقف اضطراری " عنوان به تواند ینمدرایو  ➢

استفاده  توقفبرای   درایو از  توان ینم ➢ مکانیکی    .کردناگهانی موتور  ترمز  باید یک دستگاه 

 .تهیه شود

  باشند یم  متصل  PMوهایی که به موتورهای سنکرون  رایموارد ذیل جهت نصب یا تعمیرات د ➢

 .توجه شود

کمتر    اینورتر  ی ولتاژ خروجبایستی از حرکت بایستند و    حتماً   موتورهای سنکرون  (1

 .گردد 36Vاز 
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است  این درایوها هم مشابه حالت زمان ذکر شده  ی هاخازنان انتظار تخلیه  زم (2

کنید تا مطمئن    ی ریگاندازهرا    – و    +   ی هانالیترمو قبل از هر اقدامی ولتاژ  

 باشد. 36Vشوید کمتر از  

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

نمایید. در غیر    شود یمو پیشنهاد     ن ی ااز یک ترمز مکانیکی خارجی استفاده 

 خروجی به موتور را جدا کنید. ی هامیسکلیه  صورت

 توجه:

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

دستگاه ریفورم شوند و سپس    یها خازنبایستی    ،استشده  انبار   سال()بیش از یک  که برای مدت طولانی  درایوی ➢

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

 .رخ دهد یگرفتگبرقدر غیر این صورت ممکن است   ،را بپوشانید هانالیترمدرپوش  یاندازراهقبل از  ➢

 قطعات   ضیو تعو یو نگهدار ریتعم -1-6

 

 .هستند درایو بازرسی و تعویض قطعات   ،مجاز به انجام تعمیر و نگهداری کارانبرقفقط   ➢

حداقل    .را جدا کنید درایو تغذیه متصل به  شبکه   قدرت دستگاه،ترمینال    به   زدن دستقبل از   ➢

   .صبر کنید  شدنقطعپس از   درایو شده درزمان تعیین  اندازهبه

کابل و سایر مواد رسانا در هنگام تعمیر و نگهداری و تعویض    ،پیچ وجهچیهکنید که بهدقت  ➢

 د.فتین   ، در داخل دستگاهقطعات

 توجه:

 .گشتاور مناسب را انتخاب کنید ها چیپلطفاً برای بستن  ➢

 .دارید دور نگه احتراق قابلاز مواد   آن را جدا شده  و قطعاتدرایو  ،در حین تعمیر و نگهداری ➢

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

 نمایید.   استفاده (ضد الکترواستاتیک)  ارت بند  مچ، از یک الکترونیکیدر هنگام نگهداری و تعویض قطعات  ➢

 (افتیچرخه باز عاتیضا)  ستیزطیمح -1-7

 

 .ضایعات صنعتی برخورد کنید  عنوانبهبا آن   .وجود داردفلزات سنگین  درایو  در ➢

 

آن    قراردادن  یجابه  .محصول باید وارد سیستم بازیافت شود  ،وقتی چرخه عمر به پایان رسید ➢

 . قرار دهید افتیباز قابلضایعات    یآورجمعآن را جداگانه در یک محل  ، در جریان معمول زباله
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 ی اندازراهبازرسی درایو قبل از  -2

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

 ی بندبستههنگام باز کردن بازرسی درایو به -2-1

 : دیکن یرا بررس ر یموارد ز ،محصولات افت ی پس از در

تماس   کنندهنیتأمبا   دنی دبیآس در صورت است یا خیر. ) ده یدبی آس یبندبستهبررسی کنید که آیا جعبه   .1

 ( بگیرید و اطلاع دهید.

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

   ؟است یا ترک خوردهآسیب دیده  درایو یا اینکه محفظه  ؟ رطوبت نفوذ کرده است

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

 .دارد یا خیر

 شناسه بدنه دستگاه 

 

 : پلاک دستگاه 1شکل 

 .شودیمگذاری با توجه به شرایط واقعی علامتو توجه: این نمونه پلاک برای محصولات استاندارد است 

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

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

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

 افزاری درایو ورژن سخت
M: 220Vورودی تک(  

 فاز( 

N: 380V 

توان دستگاه بر اساس  

 گشتاور ثابت 
VX7, VX60, VX40 

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

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

 : دیینما  یرا بررس کاربرد آن و، یقبل از شروع به استفاده از درا 

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

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

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

 . سازدیمرد نظر سیستم مکانیکی را برآورده و م یهایازمندین  ، دور کنترلسرعت بررسی کنید که دقت  .3

 .باشدمطابقت داشته درایو ولتاژ نامیبررسی کنید ولتاژ ورودی شبکه تغذیه کننده درایو با  .4

 بازرسی محیط نصب  -2-3

 : دیکن یرا بررس ر یموارد ز  ،وی قبل از نصب و استفاده از درا

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

تر از  در دمای بالا تواند ینم. توجه کنید که درایو شودیماز جریان دهی درایو کم  ٪1سانتیگراد حرارت اضافی  

50°C  .استفاده شود 

 . باشدیمدارد  قرار ای که درایو در آن  معنای دمای هوا در داخل محفظهتوجه: دمای محیط به

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

 .گرمایشی را اضافه کنید

 . باشدیمدارد،  قرارای که درایو در آن داخل محفظه  یمعنای دمای هوادمای محیط بهتوجه: 

با توان نامی   تواند یم درایو ، متر است 1000کمتر از  درایو ارتفاع محل را بررسی نمایید اگر ارتفاع محل نصب .3

 .کار کند

  ٪1متر افزایش  100توان درایو به ازاء هر  ، متر است 3000متر و کمتر از   1000وقتی ارتفاع محل نصب بیش از 

 .کاهش دهید

  .برای مشاوره فنی با ما تماس بگیرید ،متر است 5000از است؛ اما کمتر متر  3000هنگامی که ارتفاع بیش از 

 .متر استفاده نکنید 5000در ارتفاع بالاتر از  درایو از

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

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

 باشد.   %60رطوبت بایستی کمتر از 

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

 باشد. داخل درایو وجود نداشته

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

 شع الکترومغناطیسی نصب شود.عتش یهامنبعدور از درایو به .7

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

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

باشد تا  متر فاصله داشتهو بایستی از کف حداقل ده سانتی شودیمدرایو بر روی سطح دیواره تابلو نصب  .10

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

 بازرسی نصب الکتریکی -2-4

 نمایید.  یبررس   دستگاه، موارد ذیل را س از نصب پ

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

 باشد. 

نوع آن متناسب با استاندارد  و  درایوورودی و خروجی درایو بر اساس جریان  یهاکابلبررسی کنید که سایز  .2

EMC انتخاب شده باشد ،سایت نصب. 

فیلترهای   ، خروجی یهاچوک ،فیلترهای ورودی  ،ورودی یهاچوکاز جمله   (درایو بررسی کنید لوازم جانبی .3

درستی و مطابق توان درایو نصب شده باشند.  به) ترمز  یهامقاومت، واحدهای ترمز و DC چوک ،خروجی

 . طی نیز باید مناسب جریان عبوری باشندارتبا یهاکابل

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

 . ترمز( از مواد قابل اشتعال دور باشند ی هامقاومت

قدرت جداگانه کابل کشی شوند و فاصله بین کابل کنترل   یهاکابلکنترل و   یهاکابلبررسی کنید که همه  .5

 . باشد EMCو قدرت و شیلد کردن آنها مطابق با الزامات 

 ( به زمین شبکه متصل شده باشند و زمین شبکه با الزاماتEarthارت )  ی هانالیترمبررسی کنید که تمام  .6

 منطبق باشد.  درایو

 .بق با الزامات این راهنما باشدبررسی کنید که فضای خالی اطراف درایو مطا   .7

درایو باید در حالت ایستاده   .باشداستفاده از درایو مطابقت داشته ی هادستورالعملبررسی کنید که نصب با  .8

 .نصب شود

  یهاکابلاند، در غیر اینصورت آتش سوزی در شدهاتصال خارجی محکم بسته یهانالیترممطمئن شوید که  .9

 .افتدیمارتباطی و در داخل درایو اتفاق 

 .باقی نمانده باشد درایو کابل و سایر موارد رسانا در ، گونه پیچبررسی کنید که هیچ .10

 اندازی اولیهراه -2-5

اندازی درایو  فلوچارت و توضیحات مراحل راه. کارگیری واقعی کامل کنیدهصورت زیر قبل از باندازی اولیه را بهراه

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

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

 .موتور انتخاب نمایید
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(: جهت اتوتیون چرخشی موتور بایستی بار را از موتور    Autotune)  پارامترهای الکتریکی درایوتابع شناسایی   .2

از اتوتیون استاتیک استفاده    دیینما از موتور جدا    دیتوان ینمدر صورتیکه بار را    .جدا کنید )جدا کردن کوپلینگ(

 . دیینما 

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

در غیر این صورت،    .یا جهت چرخش درست استآاندازی کرده و بررسی کنید که  راه  ،در دور حداقلدستگاه را   .4

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

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

 بررسی اجمالی  -3

 است. شدهداده حیتوض  وهای درا یکیو مکان  یکیالکتر  ی هامشخصهانضمام هب یبخش مشخصات فن  نی در ا

 VX7مشخصات فنی درایو سری  -3-1

 مشخصات عملکرد

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

 متناسب با توان دستگاه  (A)جریان ورودی 

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

 صفر تا ولتاژ نامی ورودی  (V)ولتاژ خروجی  خروجی 

 متناسب با توان دستگاه  (A)جریان خروجی  

 متناسب با توان دستگاه  (kW) یخروجتوان 

 0~400Hz (Hz) فرکانس خروجی 

مشخصات  

 کنترلی   

 SVPWM, SVC, VC مد کنترل

 ( PMSM)موتور آسنکرون و موتور سنکرون آهنربا دائم  نوع موتور 

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

 (  SVC) 1:20موتور سنکرون 

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

 ( SVC) %0.2± دقت کنترل سرعت 

0.02% ±  (VC ) 

 ( SVC) %0.3± نوسان سرعت 

 20ms > (SVC ) پاسخ گشتاور 

<10 ms  (VC ) 

 ( SVC) %10  دقت کنترل گشتاور 

5%  (VC ) 

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

 2.5Hz/150% (SVC)موتور سنکرون: 
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 0Hz/150% (VC)موتور آسنکرون: 

 درصد جریان نامی: یک دقیقه  150 بار  ظرفیت اضافه

 ثانیه  10جریان نامی: درصد  180

 ثانیه  1درصد جریان نامی:  200

  یهایژگیو

 ی کنترلفن

تنظیم  ،تنظیم فرکانس پالس ،تنظیم آنالوگ ،تنظیم دیجیتال تنظیم فرکانس 

  ،سادهPLC  ای، تنظیم از طریق  سرعت حرکت چند مرحله

،  MODBUS، تنظیم با ارتباطات PID تنظیم

PROFIBUS/CANopen  ،Ethernet 

ثابت   صورت پایدارهولتاژ را ب ، هنگام تغییرات گذرای ولتاژ شبکه تنظیم خودکار ولتاژ 

 .داردیمنگه

خطا را فراهم    وقوع در مقابل ،عملکرد حفاظتی درایو 30بیش از  حفاظت خطا 

گرم شدن بیش از   ،ولتاژ کم ،اضافه ولتاژ   ،جریان اضافی :کندیم

 بار و غیره اضافه  ،فازقطع یک ،حد

 استارت برای بارهای در حال چرخش  تعقیب سرعت 

و بالاتر در دسترس    4kW  یهامدلاین عملکرد برای توجه: 

 .است

  I/Oمشخصه

 کنترل

 > 20mV آنالوگ  ی هایورودرزولوشن 

 >2ms رزولوشن ورودی دیجیتال 

   0~10V/0~20mA (AI2)یک کانال   ورودی آنالوگ 

 10~+10V- (AI3)یک کانال  

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

،  1kHzمشترک با حداکثر فرکانس   پایهورودی با  هشت ورودی دیجیتال 

 ؛  3.3kΩامپدانس ورودی 

پالس ورودی  ، حداکثر فرکانس بالا دیجیتالیک ورودی سرعت 

50kHz 

پالس   یک کانال با خروجی پالس سرعت بالا، حداکثر فرکانس خروجی دیجیتال

   خروجی دیجیتال ترانزیستوری کلکتور باز یک ، 50kHz خروجی

 دو کانال قابل برنامه ریزی خروجی رله  خروجی رله 

RO1A NO, RO1B NC, RO1C ترمینال مشترک   

RO2A NO, RO2B NC, RO2C ترمینال مشترک   

 3A/AC250V,1A/DC30Vظرفیت کانکتور: 

عملکرد  

 توابع 

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

 ای زاویهو هفت موقعیت مقیاس 

 انکودر  Zصورت سوئیچ و یا پالس هتشخیص موقعیت صفر ب رفرنس موقعیت 
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 رفرنس پالسی کنترل موقعیت توسط  وکنترل سرو

 خروجی تقسیم فرکانس انکودر  خروجی تقسیم فرکانس  

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

 kHz 500تا  100kHZآپشن از  ی هاکارتدر  فرکانس انکودر 

 انکودر و سوئیچ فتو الکتریک  Zتوسط پالس  یابی موقعیت

 دار ایستاده پایه ، فلنج دار ،نصب بر روی دیوارقابل  روش نصب  سایر موارد 

درجه   40اگر دمای محیط بالای   ،+ درجه سانتیگراد 50 تا -10 دمای محیط کار 

 .ابدی ازای هر یک درجه یک درصد توان درایو کاهش میبه   باشد

 IP20 درجه حفاظت 

 هوا خنک  کنندگیخنک

 استاندارد آلودگی 2سطح  سطح آلودگی

واحد ترمز   /  ترنییپاو  30kW یهامدلواحد ترمز داخلی برای  واحدهای ترمز 

 انتخابی صورت هب   kW 30 خارجی برای درایوهای بالاتر از

 IEC61800-3 C3 نیازهای  توانندیم 380Vمحصولات سری  EMCفیلتر 

 .را برآورده کنند

 .IEC61800-3 C2 فیلتر اختیاری خارجی: مطابق با نیاز 

 VX7 یوهایدراجدول توان و جریان  -3-2

اضافه جریان برای پریود یک دقیقه در هر ده دقیقه   %150جهت بارهای گشتاور ثابت با قابلیت   VX7 یوهایدرا

 .  شوندیمساخته 

 درایو مدل 
 گشتاور ثابت 

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

VX7-4k0-N-00 4.0 10 9 

VX7-5k5-N-00 5.5 15 13 

VX7-7k5-N-00 7.5 25 18.5 

VX7-11k0-N-00 11 32 25 

VX7-15k0-N-00 15 40 32 

VX7-18k0-N-00 18.5 47 38 

VX7-22k0-N-00 22 56 45 

VX7-30k0-N-00 30 70 60 

VX7-37k0-N-00 37 80 75 

VX7-45k0-N-00 45 94 92 

VX7-55k0-N-00 55 128 115 

VX7-75k0-N-00 75 160 150 

VX7-90k0-N-00 90 190 180 
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VX7-110k0-N-00 110 225 215 

VX7-132k0-N-00 132 265 260 

VX7-160k0-N-00 160 310 305 

VX7-185k0-N-00 185 345 340 

VX7-200k0-N-00 200 385 380 

VX7-220k0-N-00 220 430 425 

VX7-250k0-N-00 250 485 480 

VX7-280k0-N-00 280 545 530 

VX7-315k0-N-00 315 610 600 

 توجه:

و چوک   DC ولت و بدون چوک 380جهت ولتاژ ورودی  315KWتا  4KW ی هامدلجریان ورودی  .1

 .استورودی / خروجی بیان شده

دارای   وهایدرا ولت بوده و این  380جهت ولتاژ ورودی   500kW تا  400kW ی هامدلجریان ورودی  .2

   .چوک ورودی هستند

 .باشدیم 380V   معنای جریان خروجی در ولتاژجریان نامی در خروجی به .3

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

 .خروجی نامی فراتر روند

 و اجزای درای -3-3

 (.15kWعنوان مثال مدل است )بهآورده شده درایواجزای در زیر شکل 

 
 شکل اجزای درایو : 2 لشک

 شرح  نام  شماره  

 و نمایشگر  کلید کت اتصال صفحهوس و نمایشگر  کلیدصفحه سوکت  1

 اجزای داخلی   محافظت از کاور بالایی  2

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



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

20 

 

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

 .افزاری مراجعه شودسخت

 .کندیمرا به درایور قدرت متصل برد کنترل  سوکت کابل نواری  5

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

 . برای اطلاعات دقیق به بخش نصب الکتریکی مراجعه کنید کنترل یهانالیترم 7

 . برای اطلاعات دقیق به بخش نصب الکتریکی مراجعه کنید قدرت  یهانالیترم 8

 قدرت و کنترل از داخل   یهاکابل ها کابل یگلندها 9

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

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

 محافظت از قطعات و اجزای داخلی   کاور پایینی 12

 مدار قدرت درایو  -3-4

و موتورهای سنکرون روتور   ACآسنکرون   یی القا ی کنترل سرعت موتورها قابل استفاده در VX7 یسر یوهایدرا

  T, S, Rبا شناسه    ACسه فاز  ی. وروددهدیمرا نشان وی درا یمدار اصل اگرامید ر یهستند. نمودار ز مغناطیس دائم 

  دارم داده شده در ش ی. بانک خازن نما شودیم DCبه ولتاژ   لی( تبدآرایش پل دیود گرتز) یساز ورود کسویتوسط 

  ی را به ولتاژ سه فاز برا DC، ولتاژ IGBTتوسط شش عدد  ACبه   DC. مبدل ولتاژ  کندیم تیرا تثب DCولتاژ  ،یان یم

 . کندیم لیتبد ACموتور  ه یتغذ

  ،کندیماز مقدار مجاز خود عبور   DCولتاژ باس  یتا وقت کندیممتصل  DC یان یرا به مدار م  یترمز خارج مقاومت

 .کندیم هیمقاومت تخل یرا رو دبک یف ی انرژ

 
 )  ترو پایین 30𝑘𝑊  یهامدلبرای  (دیاگرام مدار اصلی : 1-3شکل 
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 ) بالاتر و  37kW  یهامدلبرای  (دیاگرام مدار اصلی : 2-3شکل 

 توجه:

  اتصالقبل از اتصال، لازم است    .کنندیمخارجی پشتیبانی    انتخابی DC چوکو بالاتر از   37kW هامدل .1

 . برداشته شود )+( و   P1 بینمسی 

دارای واحدهای ترمز تعبیه شده استاندارد هستند و مقاومت ترمز اختیاری    ترنییپا و    30kW  یهامدل .2

 .باشدیم

 .باشدیمو بالاتر نصب واحدهای ترمز و مقاومت مربوطه اختیاری  37kW یهامدل .3

 بخش کنترل درایو  -3-5

از روی ترمینال و یک ورودی    یهافرماندارای هشت ورودی دیجیتال عمومی جهت دریافت  VX7 یوهایدرا

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

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

 رجوع کنید. P05پارامتری 

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

 سرعت یا فرکانس درایو را تنظیم کرد.

 .باشدیمدسترس  با قابلیت تنظیم کنترل با سطح ولتاژ یا جریان در  AI3و  AI2دو ورودی آنالوگ 

خارجی   ی شگرهاینمامرکزی و یا   PLCجهت   ،صورت ولتاژ و جریانهقابل تنظیم ب   AO2و    AO1دو خروجی آنالوگ 

 .باشدیمو یا کنترل آنالوگ تجهیزات جانبی قابل استفاده 

و یک خروجی ترانزیستوری کلکتور باز و   NC بسته  و  NO باز  یاهکنتاکتصورت دو رله با  هسه خروجی دیجیتال ب 

 است. پیش بینی شده P06خروجی پالسی با قابلیت توابع برنامه ریزی در گروه   یکهمچنین 
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است که  ( نیز پیش بینی شدهIncrementalصورت استاندارد در بخش کنترل کارت انکودر با پالس افزایشی )هب 

بافر شده   - ,+ZOو   - ,+BOو  - ,+AO  یهایخروجو  باشدیمجهت اتصال به انکودر  Z1و  B1و A1ورودیهای  

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

 . باشدیمنترل مرکزی و یا سیستم ک CNCعنوان رشته پالس سرعت و یا موقعیت از هدرجه ب 

افزاری ارتباط  تنظیمات نرم .کنترلی وجود دارد ی هانالیترمنیز در   RS485سریال با پروتکل   یهاشبکهارتباط با  

 . آمده است P14 سریال مدباس در گروه 

 آنالوگ و دیجیتال و خروجی در ذیل آمده است. یهایورودکنترل  یهانالیترمبلوک دیاگرام 
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 دستورالعمل نصب  -4

 

 .هستند  ،استشدهکاران واجد شرایط مجاز به انجام آنچه در این فصل شرح دادهفقط برق ➢

نادیده گرفتن    .ایمنی عمل نماییدو  مربوط به اقدامات احتیاطی  یهادستورالعمل بهلطفاً  

  ها دستگاهاین موارد ممکن است باعث صدمه فیزیکی یا از کارافتادگی کامل یا خسارت به 

در   .استقطع شدهتعمیراتی در حین کار  درایو اطمینان حاصل کنید که برق ورودی .شود

شده پس از  مدت حداقل زمان تعیین، بهایدو قطع کردهصورتی که برق ورودی وصل بوده 

گیری  جهت اندازهمتر از مولتی شودیمتوصیه  .خاموش شود پاور قطع صبر کنید تا نشانگر

قرار گرفت اقدام به کار بر روی   36V استفاده شود و هنگامیکه ولتاژ زیر DCولتاژ باس 

باید مطابق با   نصب درایو  .رات نماییدییکی آن جهت نصب یا سرویس و تعمالکتر  یهابخش

شرکت ما از هرگونه    ،دیالزامات ذکر شده در این کتابچه باشد و اگر الزامات را نقض کن

 .باشدیممسئولیت معاف 

 محیط نصب  -4-1

 : دیکن یبررس  ریصورت ز نصب را به ط یمهم است. مح ویمدت درا  یو طولان  داریعملکرد کامل، پا  ینصب برا طیمح

 شرایط محیط 

 فضای داخلی با تهویه مناسب  سایت نصب 

 دمای محیط 

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

 کاهش توان منظور گردد. 1٪

 .شودینمتوصیه  درایو استفاده ازدرجه سانتیگراد باشد   50اگر دمای محیط بالاتر از 

  ،کندیمطور مکرر تغییر اگر دمای محیط به ، منظور افزایش قابلیت اطمینان دستگاهبه

 .استفاده نکنید درایو از

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

 .داخلی زیر دمای مورد نیاز تهیه کنیدیا تهویه هوا را برای کنترل دمای محیط  

پس از یک توقف طولانی نیاز به   درایو اگر ،حرارت خیلی پایین استهنگامی که درجه

تهیه یک دستگاه گرمایش خارجی برای افزایش   ،باشداندازی مجدد داشتهراه

  هادستگاهدر غیر این صورت ممکن است آسیب به  ، حرارت داخلی ضروری استدرجه

 .شودوارد 

 رطوبت 
RH≤90% 

 .  هیچ تراکمی مجاز نیست

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

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

 کار درایو 

 .باشدباید شرایط زیر را داشته درایو سایت نصب

دور از هوای آلوده به گاز خورنده و گاز قابل به ؛الکترومغناطیسیدور از منبع تشعشع  

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

 شوند. درایو وارد توانندینمرطوبت    ،روغن ،غبار

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

 لوده به روغن نصب نگردد.آ

   .درایو در معرض تابش مستقیم نور خورشید نباشد

 از سطح دریا  ارتفاع 

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

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

 .ابد ییمکاهش   ٪1 ،افزایشمتر  100ازای هر را به درایو

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

   .اضافه کنید درایو ترانسفورماتور ایزولاسیون را در ورودی ،دستگاه

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

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

 > 5.8m/s2(0.6g)  لرزش 

 جهت نصب 
صورت ایستاده نصب گردد تا بتواند هوای مورد نیاز، جهت دفع تلفات  هدرایو بایستی ب 

 مین نماید. أحرارتی خود را ت

 توجه:

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

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

 جهت نصب -4-2

 .نصب شود یک تابلو داخلروی دیوار یا  تواندیمدرایو 

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

     .مراجعه کنید ابعاد  یهانقشهقسمت  

 
 درایو نمایش جهت نصب  :1-4شکل 
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 روش نصب -4-3

 روش مختلف قابل نصب است:  سهبه   میاندازه فربسته به و یدرا

 تر نیی پاو  315kW یهامدل یبرا ی واری( نصب د الف 

 ).فلنج نیاز دارنددر ناحیه نصب  جابجایی نبشیبرخی از آنها به  (ترنییپاو  30kWیهامدل ی( نصب فلنج براب

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

 
 روش نصب  :2-4شکل 

 مراحل نصب: 

نشان    وهایدرا د  ابع ا یهانقشهدر   هاسوراخمحل ) کنیدو سپس سوراخ    گذاریعلامتنصب درایو را    ی هاسوراخمحل   (1

 . ( استشدهداده

 . صورت شل ببندیدهای نصب درایو را ب سوراخ گوشوارهی مکان  هاچیپابتدا  (2

 صورت ایستاده در محل نصب قرار گیرد و سپس دو پیچ باقیمانده را ببندید.هب اندازید تا بی  هاچیپدرایو را در این  (3

 .طور محکم سفت کنیددیواره را به ی هاچیپحال  (4

 توجه:

  یهامدلمورد نیاز است در حالی که نصب فلنج    4kW – 30kWمدل    در نصب درایوهای براکت نصب فلنج   .1

37kW -200kW نیازی به براکت نصب ندارد. 

 .نیاز دارند برق ی هااتاقدر   هاکابلبه ریل کانال نصب    جهتبه پایه اضافی  110kW – 315kW یهامدل .2

 نصب چند درایو در یک محفظه  -4-4

ک درایو از بالای  نسیچند درایو در یک تابلو نیاز مکش هوای خنک از زیر تابلو و تخلیه هوای گرم هیتجهت نصب 

 ذکر شده از اطراف درایو در شکل زیر توجه نمایید. ی هافاصلهکنار هم با  آن رعایت گردد. در نصب موازی و
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در کنار   وهایدرا نصب موازی

 هم در یک محفظه 

 
 توجه:

تعمیر و نگهداری بعدی    درموقعیت انتهای بالای آنها را برای تسهیل    لطفاً  ،با اندازه متفاوت  ی وهایدرا  نصب  جهت  ▪

 دهید.در یک راستا قرار 

 متر باشد. سانتی  10بایستی   Dو  A  ،B ، Cفوق   یها شکلفاصله هوایی نشان داده شده در  ▪

یک از درایوها نصب شود تا هوای گرم درایو پایینی داخل    فلزی در زیر هر یلدها یشبایستی   وهایدرا در نصب عمودی 

 زیر توجه نمایید.  یهاشکلنگردد به   ی درایو بالای

بین   ، نصب درایوها ، با نصب ساپورت مناسب  ،وهای دراکننده ناکافی برای جلوگیری از تأثیر متقابل و خنک:  1 توجه

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

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

 .کنید

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

 آمده است. ریدر جدول ز  لووات یک  315تا  4  ی هاتواندر  VX7 ی سر ی وهایدرا ابعاد 

 مدل
توان دستگاه  

(kW) 
 فریم 

 طول

(mm) 

 عرض 

(mm) 

 عمق

(mm) 

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

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

 جانمایی نصب درایو  -4-6

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

 

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

 

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

 
VX7-200K0-N-00 ~ VX7-315K0-N-00 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

33 

 

 نصب فلنج -4-7

 

 

VX7-2K2-N-00 ~ VX7-5K5-N-00 
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VX7-7K5-N-00 ~ VX7-15K0-N-00 
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VX7-18K5-N-00 ~ VX7-30K0-N-00 
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VX7-37K0-N-00 ~ VX7-55K0-N-00 
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VX7-75K0-N-00 ~ VX7-90K0-N-00 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

38 

 

 

 

VX7-110K0-N-00 ~ VX7-160K0-N-00 
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 خارجی جانمایی پنل درایو و براکت  -4-8

 

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

 ابعاد براکت نصب پنل  -4-9

  یهامدل یکرد. براکت نصب برا ریبراکت نصب تعم   ای  M3 چیتوسط پ ماًیتوان مستقیرا م یخارج  دیکلتوجه: صفحه

4kW – 30kW  37 یهامدل یاست و براکت نصب برا یاریاختkW-315kW  ی توسط مدل استاندارد خارج  

 است.    ینیگزیقابل جا  ای  یاریاخت

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

  .باشدیمنیاز به انتخاب فیوز و کنتاکتور مناسب و نیز انتخاب سایز کابل قدرت مناسب   هادستگاهنصب الکتریکی    برای 

در صورت عدم انتخاب   است.مختلف مشخص شده یهاتوانانتخاب فیوز و کنتاکتور در ورودی برای  1ضمیمه شماره 

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

جهت نصب الکتریکی درایو به موارد زیر   .شودمعتبر خریداری با استاندارد  یها سازندهو از عمل آید ه بتجهیزات دقت 

 توجه نمایید. 

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

انتخاب سیم زمین یا ارت را بر اساس ظرفیت جریان    به دستگاه متصل شود.  حتماً یار با اهمیت است و بایستی  بس

صورت ستاره به  هب  اینورتر زمین چند    ی هامیس. در ضمن اتصال  ندینما یمتعیین  محل نصب  اتصال کوتاه شبکه  

 متصل گردد. ارت شینه اصلی 

اندازه نیاز بردارید. همچنین  ورودی از برق ش هر و خروجی به موتور را به یهانالیترممتص ل به   یهامیس روکش   ✓

در ض  میمه    هاچیپگش  تاور س  فت کردن  )س  فت کنید.  کاملاًرا    هانالیترمجهت اتص  ال الکتریکی مطمئن، پیچ 

 (.آمده است 4شماره  

 
جا نشود یعنی همواره  هجای کابل ورودی و خروجی دستگاه جاب  مراقب باشید اشتباهاً 

 .نماییدمتصل   U, V, W یهانالیترمکابل موتور را به 

 جدا کنید.  اینورتررا از   آن  حتماً. در صورت میگر زدن موتور باشدینمتست عایقی اینورترها مجاز   ✓

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

 از دو طرف زمین گردد.

  اینورترکنید و شیلد را فقط از طرف از کابل جداگانه شیلد دار استفاده  حتماًدر صورت استفاده از ولوم خارجی  ✓

 ید.یزمین نما 

طور  هولت ب 24 یهاگنالیسحامل   ی هامیسولت و  220حامل ولتاژ  ی هامیسجهت اتصالات کنترلی دستگاه،  ✓

 ید. یجداگانه کابل کشی نما

  کنندیمی از روی کابل قدرت عبور یمتر از کابل قدرت عبور دهید. و در جاها سانتی 20کابل کنترل را با فاصله  ✓

 صورت عمودی عبور دهید.هب 

 کنید. سه فاز ورودی استفاده ACاز چوک حتماً که افت ولتاژ برق یا نوسانات برق دارید  یی در جاها ✓

تا این تجهیزات   اینورترگیری وجود دارد، بایستی به مقدار فاصله نصب ی که تجهیزات دقیق اندازهیهادر مکان ✓

فرکانس بالای ایجادی   یزهای نواستفاده نمود. این فیلترها جهت حذف  EMCتوجه کرد و از فیلترهای مناسب 

 .  باشندیممورد نیاز  اینورترتوسط 

قدرت شیلددار استفاده گردد و شیلد کابل قدرت   یهاکابل شودیمتوصیه  اینورتر جهت کاهش نویز تشعشع از   ✓

 و موتور ارت گردد.  اینورتر از دو طرف  

از کابل کنترل شیلددار   حتماً 20mA-0/4یا   10V-0آنالوگ   یهاگنالیس مخصوصاً کنترلی  یهاکابلبرای   ✓

 به ارت اتصال یابد.  اینورتراستفاده گردد و شیلد کابل فقط از طرف  
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 قدرت درایو  یهانال یترم -4-10-1

 قدرت در دو شکل زیر آمده است. ی هانالیترمدیاگرام اتصالات 

 
 تر نییپا  یهامدلو  30kWکشی مدار اصلی برای : دیاگرام سیم4-4شکل 

 
 بالاتر  یهامدلو  37kWکشی مدار اصلی برای دیاگرام سیم :5-4شکل 

 توجه:

ترمز،  DC یهاچوک ▪ واحدهای  ورودی  ،ورودی  ی هاچوک  ،ترمز  ی هامقاومت،  و    ی هاچوک  ،فیلترهای  خروجی 

مراجعه    تجهیزات قدرت در سیستم درایوبه    لطفاً برای اطلاعات بیشتر    .فیلترهای خروجی از قطعات اختیاری هستند

 .کنید

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

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

   .و )+( را بردارید P1 اتصال بین

 مدار قدرت  یهانال یترمجانمایی  -4-10-2

 
 4kW-5.5kW(VX7) یهامدلمدار اصلی برای   یهانالیترم :6-4شکل 
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 18.5kW-30kW(VX7)مدار اصلی برای مدل  یهانالیترم :7-4شکل 

 
 18.5kW-30kW(VX7) یهامدلمدار اصلی برای   یهانالیترم :8-4 شکل

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE  موتور سه فاز  سه فاز برق شهر 

 18.5kW-30kW(FXVX) یهامدلمدار اصلی برای   یهانالیترم :9-4شکل 

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE  سه فاز موتور  سه فاز برق شهر 

 37kW-55kW(VX7)  یهامدلمدار اصلی برای  یهانالیترم :10-4شکل 

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

 
(-) (+) P1  

 110kw-160kW(VX7)  یهامدلمدار اصلی برای  یهانالیترم :11-4شکل 

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

 
(-) (+) P1  

 200kw-315kW(VX7)  یهامدلمدار اصلی برای  یهانالی:ترم12-4شکل 
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 هانالیترمشناسه  -4-10-3

شناسه  

 ترمینال

 ترمینال شناسه 

  یهامدلبرای  عملکرد

30kW  تر نییپا و 

  یهامدلبرای 

37kW  و بالاتر 

R, S, T برق شهر ورودی  یهانالیترم 
به شبکه  که   AC فاز سه ورودی  یهانالیترم

 .گردندیمتغذیه متصل 

U, V, W به موتور  درایو خروجی  یهانالیترم 
که به موتور   AC فاز سه خروجی   یهانالیترم

 . شوندیموصل 

P1 
وجود  این ترمینال 

 .ندارد
  چوک P1ترمینال 

DC 

 P1  چوک  یهانالیترمبه  (+)و DC  متصل

 .شوندیم

واحد ترمز متصل  یهانالیترمبه   (-)و  (+) 

 .شوندیم

 PB  مقاومت ترمز وصل   یهانالیترمبه  (+)و

 .شوندیم

(+) 
  (+)ترمینال 

 مقاومت ترمز  

  چوک  (+)ترمینال 

DC ، 

واحد   (+)ترمینال 

 خارجی  ترمز

(-) / 
واحد   (-)ترمینال 

 خارجی  ترمز

PB 
مقاومت   PBترمینال 

 ترمز  

این ترمینال وجود  

 .ندارد

PE 
کمتر از  بایستی )مقاومت زمین   ارت اتصال 

 ( باشداهم  10

هر دستگاه در دو  ،محافظ زمین یهانالیترم

عنوان اتصال  ( بهPE ترمینال 2نقطه  )

  ها نالیترماین  .گرددیماستاندارد زمین 

زمین سایت محل نصب متصل  بایستی به

 .شوند

 توجه:  

  ،اگر در کابل موتور علاوه بر محافظ رسانا  .است برای موتور استفاده نکنیدصورت نامتقارن ساخته شدهکابلی که به ▪

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

   .به ترمینال اتصال زمین موتور وصل کنید 

 .قطعات اختیاری هستند DC چوکیونیت ترمز و   ، مقاومت ترمز ▪

   .قدرت و کنترل از مسیرهای جداگانه عبور نمایند یهاکابل ▪

 قدرت یهانالیترمسیم بندی  -4-10-4

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

   .محکم کنیدرا  پیچ آن و  متصل نمایید T و S و R ترمینال با شناسه

 . وصل کنید درایو زمین کابل موتور را به ترمینال زمین سیم ارت یا .2
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را    آن   ی هاچیپالکتروموتور متصل کرده و  به کابل سه فاز    ستیبایم  U  ،V   ،Wبا شناسه  فاز خروجی از درایو    سه  .3

  .محکم کنید

 .مشخص شده در درایو وصل کنید یها نالیترممقاومت ترمز را توسط کابل به  .4

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

قدرت موجب    ی هاکابلقدرت امری بسیار ضروری است و در صورت شل بستن    ی هانالیترمهای  سفت شدن پیچ .6

 . گرددیمآتش سوزی در ورودی دستگاه 

 

 AC یوهایدراکابل کشی  -4-10-5

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

 .توصیه شده استفاده گردد یهاکابل

 .باشدرا داشته C°70کابل باید در جریان نامی دائم توانایی کار در دمای   •

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

 . باشدنباید افزایش زیادی داشته دهدیموجود دارد. بنابراین ولتاژ نقطه فالت در زمانیکه اتصال زمین رخ 

  1KVن رساناهای کابل حداقل باید انتخاب شود. و ولتاژ نامی بی 600Vباید کابل    400Vجهت درایوهای   •

 باشد. 

درجه دور   360صورت هبرای موتور و ورودی درایو باید کابل شیلددار یکسان استفاده گردد و شیلد کابل باید ب •

 .باشدیمقابل استفاده   30KWرشته جدا فقط برای موتورهای تا   4کابل را بپوشاند. کابل 

کار  ه تک رشته جدا جدا ب یها کابلاستفاده شود. و   (multi core)چند رشته  ی هاکابلبرای موتور فقط باید  •

 برده نشود.

با شیلد برای موتورهای تا   10mm²شکل زیر که فقط یک کابل هادی ارت دارند با سطح مقطع تا به یهاکابل •

30KW   باشندیممناسب . 
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)شکل سمت  استفاده شود. که در یک نمونه    30KWشکل زیر برای موتورهای بالای    یهاکابلدو نمونه   •

 است.  شدهنیز استفاده   PEعنوان بهلذا   ،شیلد بالا استکه ضخامت   ییاز آنجا هم هستند.  با PEشیلد و  چپ(  

و شیلد نیز فقط    باشندیمداخل کابل  در  صورت جدا  هب  PE  یهامیسرشته  شکل سمت راست(  ) در نمونه دوم  

 .دارد وجود  PE سه رشته سیم ها کابلدر این لذا  ،شودیمعنوان شیلد استفاده به

 

 

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

 جدا استفاده گردد.  سیم

 

استفاده    توان یم( فقط برای ورودی درایو  PEسه هادی فاز و یک هادی حفاظت  )هادی    4شامل    یهاستمیس •

 نمود.

 

 :باشدیمدر این سیستم سطح مقطع کابل هادی حفاظت مطابق جدول ذیل  •

 کمترین سطح مقطع کابل هادی حفاظت
SPE(mm2) 

 سطح مقطع کابل هادی فاز
S(mm2) 

S S ≤ 16 

16 16 < S ≤ 35 

S/2 35 < S 

. همچنین  شودیماستفاده از کابل شیلددار برای موتور باعث کاهش تشعشعات الکترومغناطیسی اطراف درایو   •

 .شودیمموتور  یهانگیریب باعث کاهش استرس روی ایزولاسیون موتور و جریان  
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نس بالا ناشی  تا حد امکان باید کوتاه در نظر گرفته شود تا انتشار امواج الکترومغناطیسی فرکا   PEکابل موتور و   •

 نیز کمتر شود.  هاکابلکاهش یابد. و همچنین جریان نشتی و جریان خازنی  هاکابلاز 

که شیلد کابل موتور برای حفاظت ارت استفاده شود باید میزان هدایت الکتریکی شیلد جهت استفاده    یصورت  در •

 کافی باشد.  PEعنوان به

نشتی و خازنی    یهاانی جرهمچنین برای اینکه شیلد کابل موتور بر روی انتشار امواج الکترومغناطیسی و کاهش   •

درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهای   10باید میزان هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل   ،ثر باشدؤم

 اصلی کابل موتور باشد.

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

نشتی ناشی از   یهاانی جرتا    ،استفاده گردد  du/dtفیلتر خروجی    شودیممتر توصیه    50بالای    ی هافاصلهبرای   •

 کاهش یابد و ایزولاسیون موتور آسیب نبیند. هاکابلافزایش ظرفیت خازنی 

موتور    ی هاکابلعبور داده شود.    هاکابلز سایر  موتور از مسیری جدا ا  یهاکابلدر کابل کشی درایو سعی شود   •

کنترلی    یهاکابلورودی درایو و    یهاکابل  ،موتور  ی هاکابلاز یک مسیر عبور نمایند. باید    توانندیمچند درایو  

کم    هاکابلموتور بر روی سایر    ی هاکابلثیر امواج الکترومغناطیسی  أاز مسیرهای جداگانه عبور داده شوند تا ت

 باشد.  

درجه    90کنترل با زاویه    یهاکابلباید   ،موتور باشد  یهاکابلکنترلی از روی   یهاکابلدر صورتیکه نیاز به عبور  •

 نمایند.    موتور عبور یهاکابلاز روی  

 

 باشد.   300mmحداقل  ،دباشنکه به موازات هم  یصورت  ورودی نیز در یهاکابلموتور و  یهاکابلفاصله بین  

جداگانه   یهاداکتدر  220V یهاکابلکنترلی درایو و  24V  یهاکابلداخل تابلو  یهایکشدر کابل  •

 عبور داده شوند. 
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ورودی و خروجی از درایو جدا   ی هاکابل حتماً : جهت تست ایزولاسیون باید هاکابلتست ایزولاسیون  •

  یهاکابلورودی و خروجی درایو تست ولتاژ بالای عایقی شوند.  یهانالیترموجه نباید چهیشوند. به

 تست عایقی شوند.  1KVموتور و ورودی با ولتاژ  

هم  به دو بهشیلددار دو   یهاکابلشیلددار استفاده شود و بهتر است از   ی هاکابلاز  حتماً کنترلی  یهاکابلبرای  

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

 
  هامیسشده با شیلد اضافی دور زوج  هم تابیدهبه ی هامیسآنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج  یهاگنالیسبرای  

 ز از همین نوع کابل استفاده گردد.انکودر نی ی هاگنالیساستفاده گردد. برای 

 استفاده نمود.  توانیم هاکابلنیز از همین نوع  24Vکنترلی   یهارلهبرای  

 جداگانه استفاده گردد. ی هاکابلاز  220V  یهارلهبرای  

 استفاده گردد.  ( Twisted pair)شده م تابیدهههب   یهامیسکابل شیلددار با زوج  برای کارت انکودر از  •

   
بالا باید از دو    یهاانیجر تنها از یک کابل سه رشته استفاده نمود. برای  توانینمدر درایوهای توان بالا   معمولاً •

صورت ذیل انجام گیرد. هر  هکرد. در اینصورت کابل کشی درایو بصورت موازی استفادههیا سه کابل سه رشته ب

باید    هاکابلدی متصل شوند. همچنین شیلد تمام روخروجی یا و یهانالیترمباید به تمام  ها کابلسه رشته همه 

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

 ترلی درایو کن یهانال یترم -4-11

دیجیتال و آنالوگ و شبکه ارتباطات دیجیتال و ارتباطات    ی هایخروجورودیهای و    ی هانالیترمشامل    ها نالیترماین  

 در زیر کاور پانل درایوها قرار دارند.   هانالیترم. این باشدیمانکودر 

 کنترل یهانالیترمنام گذاری و جانمایی  -4-11-1

 است.شدهداده ش ینما  VX7استاندارد   I/Oشونده در برد  میتنظ یو جامپرها یکنترل یهانالیترم ش یآرا  لیدر ذ

V

I

AO1

J1

V

I

AO2

J2

V

I

AI1

J3

V

I

AI2

J4

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

A1+ A1- S1

Z1+ Z1- PE

S3

+24

S8 HDI B2+

COM CME HDO

B2-

Y1 485+ 485- PE ZO+ ZO-

AO1 AO2 GND Bo+ BO-

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

ON

485

J5

S2

S7S6B1- S5B1+

PWR

COM

PW

ON

GND

J6

PE

 

  ی هایخروجو یا   AI2در ورودی آنالوگ    10v~0و یا ولتاژ    20mA~0های تنظیم جریان  رجامپ •

AO1    وAO2    برد بینی شده  یهانالیترمبالای    I/Oبر روی  آنالوگ  کنترل پیش  است. ورودی 

AI3  10-صورت ولتاژ هبV~+10V باشدیم. 

 .کنترلی  مدار یهانالیترم: 14-4شکل 

  



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

49 

 

 توضیحات  نام ترمینال

+10V  10+منبع تغذیهV  جهت ولوم خارجی 

AI2 

تا   0 صورت ولتاژ با دامنههب  VX7در روی برد کنترل    J4توسط جامپر    AI2ورودی آنالوگ   .1

10V  20تا  0صورت جریان با دامنه هولت یا بmA  باشدیمقابل تنظیم. 

 . باشدیم 10V~ +10V-صورت    هب     AI3ورودی آنالوگ    .2

 .باشدیم Ω 500منبع جریان  و 20kΩمقدار  امپدانس ورودی: منبع ولتاژ .3

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

 درجه سانتیگراد  25در   ±%1 میزان خطا .5
AI3 

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

AO1 
 0ولت یا خروجی جریان مقدار  10تا  0صورت خروجی ولتاژ مقدار هدامنه خروجی دیجیتال ب .1

وجامپر    AO1جهت تنظیم خروجی آنالوگ    J1که جامپر    باشدیمقابل انتخاب    آمپرمیلی  20تا  

J2   جهت خروجی آنالوگAO2     بر روی برد کنترلVX7    کنترل در نظر گرفته    یهانالیترمبالای

 است.  شده

 درجه سانتیگراد 25در دمای  ±%1میزان خطا  .2
AO2 

RO1A خروجی رلهRO1،    کنتاکتNO  با لیبلRO1A     کنتاکت    وNC  با لیبلRO1B    بوده و ترمینال

 .استمشخص شده RO1Cمشترک آنها 

 3A/AC250V,1A/DC30V:  هاکنتاکتظرفیت الکتریکی 

RO1B 

RO1C 

RO2A خروجی رلهRO2،  کنتاکتNO  با لیبلRO2A     وکنتاکتNC با لیبلRO2B   بوده و ترمینال

 .استمشخص شده RO2Cمشترک آنها 

 3A/AC250V,1A/DC30V:  هاکنتاکتظرفیت الکتریکی 
RO2B 

RO2C 

PE  ترمینال ارت 

PW  ( ولت 30تا12ولتاژ: پتوکوپلرهای ورودیهای دیجیتال )محدوده امشترک  تغذیه 

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

COM  24+زمین ترمینال  پتانسیل صفر و یاV  ایزوله 

S1  3.3امپدانس داخلی:  .1 1 دیجیتالورودیkΩ 

 .ولت ولتاژ ورودی در دسترس است 30تا12 .2

 ت سوئیچ ترانزیستوریترمینال ورودی دو جهته است که از هر دو حال  .3

NPN و PNP   کندیمپشتیبانی  . 

 1kHz: یحداکثر فرکانس ورود .4

 .  باشندیم یزیقابل برنامه ر سوئیچ دیجیتال های ورودی  همه .5

توابع مختلفی را به هر یک   تواند یمگروه پنجم کاربر با استفاده از توابع  .6

 از این ورودیهای دیجیتال اختصاص دهد.

S2  2 دیجیتالورودی 

S3  3 دیجیتالورودی 

S4  4 دیجیتالورودی 

S5  5 دیجیتالورودی 

S6  6 دیجیتالورودی 

S7  7 دیجیتالورودی 

S8  8 دیجیتالورودی 
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HDI 

کرد و استفاده  S8تا    S1یک ورودی دیجیتال معمولی مشابه  عنوان  به  توانیم  هانالیترماز این  

  حداکثر فرکانس ورودی  .کردبا فرکانس بالا استفاده  دیجیتال پالسی  ورودیصورت  هب  توان یمهم  

 . باشدیم kHz 50 مقدار

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

30V 

 50KHz تا 0 دامنه فرکانس خروجی: .2

COM 24مشترک زمین  ترمینالV + 

CME 
    Y1و  HDOمشترک زمین ترمینال 

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

Y1 
و دامنه    mA / 30V 200 ترانزیستوری کلکتور باز با ظرفیت الکتریکی  دیجیتال  خروجی ترمینال  

 . باشدیم 1KHz تا 0 فرکانس خروجی

 صورت دیفرانسیلیهب -485و  +485ورودی سیگنال شبکه ارتباطات  +485

 -485 .کنید استفاده (Twisted)  هم تابیدههب  یها میس جفت کابل شیلددار دارای    از  لطفاً

Incremental Encoder Terminals 

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

 .قابل انتخاب است 12Vو یا  5Vکنترل ولتاژ  یهانالیترم

A1+, A1-, B1+, B1-, Z1+, Z1- انکودر  یهاگنالیس 

A2+, A2-, B2+, B2- 
در صورتیکه ولتاژ ورودی بیش از    5Vپالس سیگنال ورودی سیگنال  

10V  باشدیمباشد نیاز به مقاومت محدود کننده جریان. 

AO+, AO-, BO+, BO-, ZO+, ZO- 
و   5Vصورت سیگنال دیفرانسیل هب ،سیگنال انکودر بافر شده خروجی

    1 :1نسبت تبدیل 

COM ترمینال زمین انکودر 

 دیجیتال  یهایورودمتصل به  یهاچیسوئاتصال مشترک  -4-11-2

مشترک   اتصال  زم  تالیجید  یهایورود  یهاچیسوئ نحوه  مشترک  هب V   (COM  ) 24 هیتغذ   نیبا    ی هاچیسوئ عنوان 

  ی ستوریترانز  ی هاچیسوئ عنوان مشترک  هب  24Vه یمثبت تغذ   ای ( و  COM  نالی)ترم NPNمشترک    امیتر  یستوریترانز 

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

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

  NPN     ستور یو ترانز   ی داخل  ه یآمده است و بر اساس استفاده از منبع تغذ   ر یدر کارخانه در شکل ز  مات یفرض تنظشیپ

 است. شکل استفاده شده Uاز اتصال  هانالیترم یاست. جهت جامپر روانجام شده
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A1+ A1- S1

Z1+ Z1- PE

S3

+24

S8 HDI B2+

COM CME HDO

B2-

Y1 485+ 485- PE ZO+ ZO-

AO1 AO2 GND Bo+ BO-

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

S7S6B1- S5B1+

PWR

COM

PW

                                  COM    CME     PW    24+
 

 شکل  U  اتصال: 15-4شکل 

  24+شکل را بین  U اتصال دیکنیمستفاده ا منبع تغذیه داخلی درایو  از عنوان سوئیچ و هب  NPN از ترانزیستوراگر 

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

 
 NPN سوئیچ ترانزیستوری : 16-4شکل 

  COMشکل را بین  U اتصال دیکنیمعنوان سوئیچ و از منبع تغذیه داخلی درایو استفاده هب PNP اگر از ترانزیستور

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

 
 PNP سوئیچ ترانزیستوری : 17-4شکل 
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 انکودرهاسیم کشی  -4-11-3

-Push)ترانزیستور کلکتور باز، ترانزیستورهای مکمل و یا پوش پول  ،دیفرانسیلصورت هب   انکودرها  یهایخروج

Pull )آنها در ذیل آمده است.  یهایکشمدل سیم  باشند یم 

 انکودر با خروجی دیفرانسیل  انکودر با خروجی ترانزیستور کلکتور باز 

  

 انکودر با خروجی ترانزیستورهای مکمل 

 
 پول )زمین مشترک و جریانانکودر با خروجی پوش 

 ( 25mAجریان ورودی >   و  Source  >25mAخروجی 

  مشترک و جریان خروجی PWR)  انکودر با خروجی پوش پول

25mA  > و جریان ورودیSink  >25mA) 

  

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

  .نمایید عمل زیر  یهادستورالعملو کابل برق ورودی طبق  درایو بار حرارتیدر مقابل اتصال کوتاه و اضافه
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 یوز : پیکربندی ف18-4شکل 

فیوز از کابل برق ورودی در برابر اتصال   .است انتخاب کنیدمشخص شده ضمیمه شماره یکطور که در  فیوز را همان

از درایو    ، داخلی درایو  ی هاحفاظتعنوان پشتیبان  ههنگامی که اتصال کوتاه درایو داخلی باشد ب  .کندیمکوتاه محافظت  

 .دی نما یمو کابل حفاظت 

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

اتصال   وضعیت درایو از موتور و کابل موتور در  ،شودیمانتخاب  درایو  هنگامی که کابل موتور با توجه به جریان نامی

 .ی حفاظتی اضافی نیاز نیستبه هیچ وسیلهو  کند یمکوتاه محافظت 

 

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

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

 بار حرارتیمحافظت از موتور در برابر اضافه -4-14

  .جریان باید قطع شود ،باربار حرارتی حفاظت شود و در صورت تشخیص اضافهموتور باید در برابر اضافه ،طبق مقررات

تا    کند یمو جریان خروجی را قطع   کند یمدرایو دارای یک عملکرد حفاظت حرارتی موتور است که از موتور محافظت  

 .کندیمعمل  I²tحفاظت حرارتی بر اساس انتگرال  .از سوختن سیم پیچی موتور جلوگیری شود

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

باگر   قرار  راهعنوان  هدرایو  استفاده  نرم مورد  به درایو توانیم  ،ردیگیمانداز  و رسیدن  استارت  از  با  را پس  نامی  دور 

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

 .وتور جدا گرددقبل از بستن کنتاکتور بای پاس از م

که باعث    به موتوربرق  عدم اتصال همزمان درایو و شبکه  اطمینان از  منظور ایجاد  به  ،ررکدر صورت نیاز به جابجایی م

 مکانیکی یا الکتریکی مستقل بین دو کنتاکتورها استفاده شود.  یهانترلاکیابایستی از   شودیممعیوب شدن درایو 

 

ولتاژ خط   .متصل نکنید W و U  V ، درایو خروجی یهانالیترمهرگز برق ورودی از شبکه را را به 

 .شود درایو منجر به آسیب دائمی تواند یمبرق اعمال شده بر روی خروجی 
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 ر درایوشگ نمایکلید و روش کار با صفحه -5

 . باشدیمشامل موارد ذیل  VX7کلید و نمایشگر درایوهای صفحه

 

 وضعیت کنترلی درایو  LEDنشانگرهای  (1

پارامتر    LEDنشانگرهای   (2 نوع  کننده  تعیین 

 گیری اندازهالکتریکی قابل

 رقمی نشانگر دیجیتال پنج (3

پتانسیومتر دیجیتال که با چرخش آن سرعت درایو   (4

 . دینما یمرا تنظیم 

با تابع مشخص مثل   یهایشاسکلید شامل  صفحه (5

Run    وSTOP    ریزی برنامه  قابل  ویا 

QUICK/JOG  تنظیم   یهایشاسیا    و جهت 

 کلید برای کنترلفحهافزاری سیستم ص پارامترهای نرم

الکتریکی    یهاتی کم، خواندن   VX7 سری  یوهایدرا

 .شودیمو تنظیم پارامترها استفاده 

  

 کلید : صفحه1-5شکل 

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

 شرح  نام  شماره 

1 

 نشانگرهای  

LED   افقی بالای

ارقام نمایش  

 داده شده 

 RUN/TUNEنشانگر 

 . باشدیمدرایو در حالت استاپ  :خاموش 

( بوده  AutoTuneمد اتوتیون ) درایو در  :زنچشمک

 . هاست پارامتر  ودر حال اجرای توابع محاسباتی تخمین

 Runوضعیت درایو در  :روشن

 نشانگر 
FWD/REV 

 راست گرد درایو در جهت  :خاموش 

 گرد چپدرایو در جهت  :روشن 

نشانگر  
LOCAL/REMOTE 

 از کی پد   کنترل فرامین نشان دهنده    :خاموش

 کنترل یها نالیترمکنترل فرامین از : زنچشمک 

   کنترل فرامین از شبکه ارتباطات: روشن
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 نشانگر 

TRIP 

 ( Trip) در وضعیت تریپ  درایو: روشن  

 شرایط نرمال   :خاموش  

درایو در وضعیت آلارم و پس از زمان   :چشمک زدن

زودی تریپ  اقدامات اصلاحی بهگیری و در صورت عدم 

  .دهدیم
2 

  نشانگرهای

LED   عمودی

در سمت راست  

ارقام نمایش  

 داده شده  

 .کندیمن ییگیری نمایش داده را تعنوع پارامتر کمیت الکتریکی اندازه

 فرکانس واحد  HZ . روشن است Hzفقط نشانگر 

 RPM . باشندیمروشن  Aو نشانگر  Hzهر دو نشانگر 
واحد دور در  

 دقیقه

 واحد جریان  A .روشن است  Aفقط نشانگر 

 درصد جریان نامی  % .باشندیمروشن  Vو نشانگر   Aهر دو نشانگر 

 حد ولتاژ او V .روشن است  Vفقط نشانگر 

3 
 ارقام نمایشی 

مختلف   یهاداده رقمی کهپنج ( 7segment)سون سگمنت   صفحه نمایش

 . دهدیمرا نشان  پارامترهاو مقدار اطلاعات و هشدار 

4 
پتانسیومتر  

 دیجیتال 

قابلیت چرخش چندین دور را دارد. فانکشن آن    باشدیمومتر دیجیتال یاین پتانس

  آمده است. P08.42 در پارامتر

5 

 ها یشاس

 

شاسی ورود  

و خروج به  

 افزار نرم

   به یا گذر از سطح اول منوی تنظیم پارامترها ورود 

 بیرون رفتن از پارامترها 

 
 کلید ورود 

 ورود گام به گام به منو 

 تایید پارامترها  

 
 تدریج  به پارامتر یا   هادادهارقام افزایش   بالا  شاسی 

 

  شاسی 

 پایین 
 تدریج  به پارامتر یا   هادادهارقام کاهش  

 

  شاسی 

شیفت به  

 راست 

انتخاب   برای  راست  به  صورت  به  پارامترها جابجایی 

 وضعیت توقف یا کار درایو  چرخشی در 

 آنپارامتر عددی در طی اصلاح   رقمانتخاب  
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شاسی  
RUN 

ب  کلید  برق    Runعنوان  هاین  شدن  فعال  معنی  به 

که   موتور  به  درایو  چرخش    تواندیمخروجی  موجب 

ب  بشود  نیز  طریق  ه  موتور  از  فرامین  که  شرطی 

 کلید تعریف شده باشد.صفحه

 

  شاسی 

استاپ یا  

 ریست 

استاپ یا متوقف شدن فرمان حرکت  عنوان  هب این کلید  

پارامتر  باشدیمموتور   در  آن  عملکرد  شرایط   و 

P07.04 آمده است . 

ضمن   همه  در  کردن  ریست  برای  کلید  مدهای  این 

شده فعال  خطا  که  حالتی  در  استفاده    ،استکنترل 

 .شودیم

 

  شاسی 

JOG 

توسط   کلید  این  تعریف    P07.02 پارامترعملکرد 

 . شودیم

 .استاندارد است یک ترکیب  هامدلهمه کلید برای رابط صفحه کلید رابط صفحه 6

  باشد یمکلید که نمایانگر وضعیت کنترلی و نمایشی روی پانل  سه حالت از صفحه) 5-2شکل  )طور مثال در شکل زیر  هب 

 است: شدهدر ذیل توضیح داده

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

 . باشدیم (بیرونی درایو 

سمت راست    LEDموتور با توجه به روشن بودن    س و فرکان   دهدیمرا نشان  Runنمایشگر میانی درایو در حال کار و یا   

بالا  RUN. در ضمن نشانگر  باشدیم هرتز    50.00  دهدیمرا نشان  Hzکه   کلید روشن  و سمت راست صفحه  نیز در 

 .باشدیم

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

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

 اند.صورت منوی سطح یک تا سطح سه طبقه بندی شدههزیر ب در سه لایهپارامترها 

 P0  (P00 )گروه اصلی   :)منوی سطح اول( مثال  پارامترهاشماره گروه اصلی  .1

 ( P00.01)  1و زیر گروه  P0گروه اصلی   :زیر گروه یا کد پارامتر )منوی سطح دوم( مثال .2

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

 :  باشدیمشرح ذیل ه گروه پارامترهای اصلی ب

(، گروه کنترل P02)  1  موتور   ی(، گروه پارامترهاP01)  (، گروه کنترل روشن و خاموشP00)  یاصل  یگروه پارامترها

  یگروه پارامترها( ،  P05)  ی ورود  یهانالیترم  ی ، گروه پارامترها  SVPWM (P04)  ی ( ، گروه پارامترهاP03)  ی بردار

،  PID (P09) ی(، گروه پارامترهاP08)  شرفته یپ یمترها، گروه پارا HMI (P07)(، گروه P06) ی خروج یهانالیترم

  (، گروه کنترل موتور P12)  2موتور    یگروه پارامترها  ، (  P11)  ها حفاظت(، گروه  P10)  ی او سرعت پله  PLCگروه  

( شبکه  P13سنکرون  ارتباطات  گروه   ،  )(P14    شبکه گروه   ،)PROFIBUS/CANopen( P15 )  شبکه گروه   ،

Profinet ( P16 ) ی ریگاندازه یهاتیکم، گروه (P17 گروه ، )2 هاتی کم ی هاشی نما(P18 (گروه انکودر ،)P20  ،)

 ( P22) ندلیاسپ  تی(، کنترل موقعP21)  تیکنترل موقع

از سطح سوم به سطح دوم    در منوی پارامترهاتواند  می    یاو    یهایشاس: فشار دادن  ملاحظات

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

در حالی که فشار    ،و با تغییر خودکار به پارامتر بعدی خواهد رفت  گردند یمبه منوی سطح دوم باز  سپس  و    شوندمی

به منوی سطح دوم بدون ذخیره پارامترها باز    دادن ، و همچنان در پارامتر فعلی باقی  گرددیممستقیماً 

 .ماندیم

دلایل    .اصلاح شود  تواندینمبه این معنی است که پارامتر    ،زن نباشداگر پارامتر در حالت چشمک  ، در منوی سطح سوم

 :اشداین موارد ب تواندیماحتمالی 

 سوابق عملکرد و غیره؛   ،یافتهمانند پارامتر با مقدار تخصیص ،تغییر نیستاین پارامتر پارامتر قابل .1

   .تغییر استاما در حالت توقف قابل ،تغییر نیستاین پارامتر در حالت اجرا قابل .2
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 از صفر به یک  P00.01تنظیم پارامتر  -6-1

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

 .به منوی نمایش فرکانس برگشته است مجدداًاست و شده داده 

 

 

 

 

 
 

      
 

 
 

 

 دستگاه یپارامترهاتنظیم رمز عبور جهت دسترسی به  -6-2

.  باشندیمدارا  را    P07.00  تنظیمات پارامترهای درایو، قابلیت رمزگذاری توسط پارامتربرای  برای   VX7 یسر  یوهایدرا

را فشار   PRG /  ESC دوباره  .شودیمرمز عبور فوراً معتبر    ،حالت ویرایش پارامتربعد از وارد کردن رمز و خروج از  

صحیح را وارد نکنید دیگر امکان   رمزتا زمانیکه   نمایش داده خواهد شد و   "0.0.0.0.0"دهید تا حالت ویرایش پارامتر 

 .دسترسی به پارامترها را نخواهید داشت

 . گرددیمرمز عبور غیر فعال را روی صفر تنظیم کنید   P07.00 مجدداًدر صورتیکه 

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

(Pass Word)   استتعیین شده  22222است که در این مثال مقدار. 

 

 

 

 

 
 

      
 

 
 

 

 شده در درایو گیری اندازه یهاتیکممشاهده  -6-3

فراهم نموده است و کاربران   اندازه گیری   یهاتی کممشاهده عنوان گروه بازرسی یا هرا ب   P17گروه  VX7درایو 

کنترل حلقه بسته   ی هاتیوضع. جهت مشاهده وضعیت درایو را مشاهده نمایند ماً یمستقوارد و  P17به  توانیم

 انکودر و کنترل موقعیت هستند. ی هادبکیفو  هارفرنسنمایانگر مقادیر   18پارامترهای گروه 

  

50.00 

 نمایش فرکانس مرجع  

 تمام دیجیت ها چشمک می زنند 

P00 P00.00 P00.0 1 

0 1  P00.02 

50.00 

 نمایش فرکانس مرجع 

 تمام دیجیت ها چشمک می زنند 

P00 P07 P07.00 

0.0.0.0.0. 2.2.2.2.2. P07.0 1 
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 .دیینمایمرا مشاهده  P17.00در شکل زیر نحوه وارد شدن به بخش پارامترهای مانیتورینگ و مشاهده پارامتر رفرنس فرکانس 

 

 

 

 

 
 

      
 

 
 

 

 

 و تنظیمات پارامترهای اصلی  اندازی درایوراه  -7

ذکر شده درایو آماده    ی هایبازرسشبکه و موتور و ارت به ترمینال قدرت دستگاه و    یهاکابلپس از نصب درایو و اتصال  

  LED  ی هاچراغو    ها سگمنتبر روی پانل آن در ابتدا کلیه    ، . لذا بعد از اتصال برق شبکه به درایوگرددیمروشن شدن  

ابتدا نوع موتور    ست یبا یم. جهت تنظیمات اولیه درایو  شودیمدیده  50.00زن فرکانس  چشمک  تاً ینهاآن روشن شده و  

الکتریکی روی پلاک موتور طبق   یها تیکمانتخاب و  باشدیمموتورهای جنرال( )سنکرون و یا آسنکرون    تواندیمکه 

( به این مضمون که  Autotuneفلوچارت که در ذیل آمده است به درایو داده شود. سپس در طی فرایند اتوتیون )

به شناسایی    DCو    ACو در یک فرایند اتوماتیک با دادن ولتاژهای مختلف  درای الکتریکی موتور    ی هاتیکماقدام 

و جهت موتور سنکرون    P02.06~P02.10و این پارامترها را بعد از شناسایی جهت موتور آسنکرون در    دینما یم

ی قابل انتخاب است. هنگامیکه موتور  . اتوتیون به دو صورت استاتیک و چرخشدهدیمقرار    P02.20~P02.23در  

هنگام اتوتیون  ید. توجه نمایید در صورتیکه بهیبهتر است از اتوتیون چرخشی استفاده نما   باشد یماز بار مکانیکی جدا  

 اشد نتیجه شناسایی پارامترهای موتور نادرست است.  ب چرخشی موتور از بار جدا ن 

بار مکانیکی جدا کنید )  دیتوان ینماتوتیون استاتیک را همواره جهت موتوری که   باز    دیتوان ینماز  کوپلینگ موتور را 

و پرفورمنس    شود یمکنید. لازم به ذکر است با اتوتیون چرخشی بهترین دقت در شناسایی پارامترها انجامکنید( استفاده

 تر است.  این اتوتیون نسبت به اتوتیون استاتیک بالا

 . دهدیماندازی را نشانفلوچارت زیر ترتیب تنظیمات راه

 

 

 

50.00 

 نمایش فرکانس مرجع 

 تمام دیجیت ها چشمک می زنند 

P00 P17 P 17.00 

5 0.0 0 P 17.0 1 
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 ر  

   کردن ات ا ت  درت   

ر  ن کردن درای 

بازیاب   ارامترها ب   ی  فر  کارخا   

(P00.18=1)

ا تخا      م ت ر س  ر ن یا  س  ر ن

(P02.00=0,س  ر ن ),(P02.00=1, س  ر ن)

ت ظی   ارامترهای م ت ر س  ر ن

P02.01~P02.05

ت ظی   ارامترهای م ت رس  ر ن

P02.15~P02.19

ف ردن  اس  

QUICK/GOG

   رخ  م ت ر

ا ر   ت  رخ  م ت ر  حیح  یست درای  را خام   ک ید    ای 

د  سی  خر    ب  م ت ر را     ک ید

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

  اسای   ارامترهای 

م ت ر ر    رخ  

P00.15=1

ف ردن  اس  

RUN

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

-END-

  اسای   ارامترهای 

1م ت ر ر   استاتی    

P00.15=2

  اسای   ارامترهای 

2م ت ر ر   استاتی  

P00.15=3

ت ظی  کا ال فرمان ها

P00.01, P00.02

ت ظی  فرکا   حرکت

ت ظی  مد ک ترل

P00.00

SVC  مد ک ترل  

SVC 10 (P00.00=1)

 SVPWM مد ک ترل 

SVPWM(P00.00=2)

 VC  مد ک ترل  

VC(P00.00=3)

SVC مد ک ترل  

SVC0(P00.00=0)

 ت ظی   ر   ک ترل برداری

P03 

 ت ظی   ر   ک ترل برداری

P03 

 ت ظی   ر   ک ترل برداری

P03 

SVPWM   ت ظی   ر    ارامترهای

P04 

RUN  ف ردن  اس

STOP  ف ردن  اس 

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

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

 بگذارید. 35بایستی ورودی استفاده شده را روی تابع عملکرد ترمینال شماره  دیکنیم

 توسط ورودی دیجیتال و یا توسط شبکه مدباس  2 و یا 1انتخاب موتور 

انتخاب کانال فرمان  

RUN 
 P00.01توسط پارامتر 

 

 P08.31پارامتر 

 

 تنظیم پارامترها

 

 انتخاب موتور

P00.01=0  )پانل( - - - 

P00.01=1  )ترمینال( 
P08.31=0 

Terminal Function=35, Sx=close Motor2 
Terminal Function=35, 

Sx=open 
Motor1 

P00.01=2      )شبکه( P08.31=1 
(Modbus ) Address: 2009H.Bit0~1=00 Motor1 

 

کد  

 پارامتر
 مقداردهی  نام پارامتر

فرض شپی

 کارخانه

P00.00  0 مد کنترل سرعت  :SVC0    //1   :SVC1  // 2 :SVPWM 2 

P00.0 1  0 : شبکه 2 /  ترمینال کنترلی /  : 1  /  کلید / : صفحه0 کانال فرامین 

P00.02 0 شبکه   یها کانال:  MODBUS    //1  :PROFIBUS/CANopen   //2 :Ethernet 0 

P00.18  0 : پاک کردن سوابق خطاها 2فرض کارخانه //: پیش1  /  : غیر فعال / 0 پارامتر ذخیره توابع 

P00. 15 

تابع   – اتوتیونینگ  

شناسایی پارامترهای 

 موتور 

)   1  استاتیک: 2 /( /  SVCجهت مد )   بار موتور بی  حتما    : نوع چرخشی و 1  /  : غیر فعال / 0

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

0 

P02.00   0 : سنکرون 1 /  : آسنکرون /0 1نوع موتور شماره 

P02.0 1 پارامترهای    اندازی درایو با تنظیم مقادیر در شروع راه 1  وان نامی موتورتP02.01    تاP02.05   ،از روی پلاک موتور

)پارامتر   اتوتیون  تابع  انجام  اتوتیونگرددیم(  P00.15سیستم درایو آماده  از   ،. درایو پس 

 :. این پارامترها عبارتند ازسدینویمدر پارامتر مربوطه  گیری وزیر را اندازه  یهاتیکم

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

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

(P02.10 ) 

بسته به 

 1  فرکانس نامی موتور  P02.02 توان درایو 

P02.03  1  سرعت نامی موتور 

P02.04  1  ولتاژ نامی موتور 

P02.05  1  جریان نامی موتور 

 و اسپیندل در فصل جداگانه آمده است. واندازی سروصورت حلقه بسته با انکودر و همچنین راههاندازی درایو براه

 VX7ساختار توابع   -8

صورت شماتیک آمده است و  هدر این توابع ب پارامترهااست و ارتباط بین بردی درایو تشریح شده ردر این بخش ساختار توابع کا

 است.شده ارتباط با عملکرد آنها جهت شناخت بیشتر پارامترها داده توضیحات مختصری در 
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 کنترل برداری  -8-1

 .باشدیم P00.00مد کنترل برداری با انتخاب پارامتر  سهدارای  VX7کنترل دور
 ( SVC0, SVC1مد کنترل برداری بدون نیاز به فیدبک انکودر ) •

 .فرض کارخانهپیش (:SVPWMمد کنترل خطی ) •

  .(VCکنترل برداری حلقه بسته که نیاز به انکودر دارد )مد  •

در ضمن در این مد کنترل برداری درایو قادر به کنترل سرعت    ،باشدیم  پارامترهاتوابع مد کنترل برداری در گروه سوم  

وابسته بوده    گشتاور تابع   به   ،کندیم. درایو وقتی در مد کنترل سرعت کار  باشدیمصورت مستقل  هو یا کنترل گشتاور ب

، سرعت تابع وابسته  کندیموقتی درایو در مد کنترل گشتاور کار    متقابلاً.  کندیمو با توجه به مقدار بار مکانیکی تغییر  

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

  ، و کاهش زمان محاسبات معادلات ریاضی DSPهای قدرتمند اخیر با توجه به رشد میکروکنترل  یهادهه. در باشدیم

 . استهکنترل پذیری این نوع موتورها میسر گردید

دقت و پایداری در گشتاور و سرعت  رل دور موتور که نیازمند بهجهت در اختیار گرفتن کنت  ،در روش کنترل برداری

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

در یک   ، اشدبیمبار و جریان مغناطیس کننده هسته موتور  است. این جریان که در حقیقت حامل جریان گشتاور شده

و جریان    لفه برداری جریان اکتیو و جریان راکتیو متناظر با جریان ایجاد کننده گشتاورؤپروسه مبدل ریاضی به دو م

دست آوردن مقدار دامنه و فاز این دو بردار به رگولاسیون  ه. لذا با بگرددیمایجاد کننده تحریک )فلو مغناطیسی( تبدیل  

 .ابدی یمبا پرفورمنس بالا دست   DCسرعت همانند موتورهای 

  Ic و  Ib و  Iaبردارهای جریان سه فاز موتور    .اختصار آمده استهکنترل این روش ب   یهابلوکدر شماتیک دیاگرام زیر  

 .گردندیمیک محور مختصات عمود بر هم  در βi  α iبه دو جریان برداری  تبدیل  Clarke برداری در یک ماتریس 

iα=(3/2)*iu, iβ=(√3/2)*iv-(√3/2)*iw 

با مولفه    α iو  βiی    هاانی جرباشد.  یم  هم اندازه جریان توان ظاهری موتور سه فاز  قاً یدقجمع برداری این دو جریان  

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

  شوندیمتبدیل    'X'Yدر یک محور مختصات دوار   ، درجه  90فاز ثابت  ( با دامنه ثابت و اختلافIq)  iT ( وId)  iMجریان  

متناظر    DCدو مقدار    ،ریاضی  یهامبدل. حال با این  چرخدیممیدان مغناطیسی   و این محور مختصات با سرعت بردار 

 اصلی کنترل یعنی جریان تولید کننده گشتاور و جریان تحریک خواهیم داشت. ی هاتیکمبا  

 iT لفه  ؤلفه میدان روتور و مؤفاز با م جریان متناظر با جریان گشتاور بار بوده و هم  قاً یدقiM    متناظر با جریان تحریک

زاویه بین جریان شار ساز    ،باشدیمفاز با میدان استاتور  ست که هما  . جمع جبری این دو جریان برداری باشندیمموتور  

 در توابع کنترلی شماتیک دیاگرام ذیل آمده است.   θrروتور با نام ( زاویه α iفاز با  هم Ia) aفاز جریان  ( و Id)روتور 
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Clarke transformation

PARK Transformation

a

b

c

dq

Ꞷr=dθr /dt 

is
iꞵ

iα

θr

iq 

id 

Ꞷ 

T=k| λr||is|Sinδ  

λr

δ

T=kidiq  

T=kλris¯ ¯ 

               

        )

                

         

Inverse Clarke 
Transformation

Inverse PARK 
Transformation

iα,iꞵ

ia ib ic

iq,id
 

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

شکل    IGBT  یهاچیسوئ و مدولاسیون بردار   Clarkeو ماتریس معکوس      Parkمعکوس   ی هاسی ماتربا   مجدداًو  

موتور در این روش    یپارامترهاگیری  . بایستی توجه کرد که دقت در اندازهشودیمساخته    اینورترموج ولتاژ خروجی  

و پس از نصب درایو بایستی تابع اتوتیون اجرا گردد. لازم به ذکر    گذاردیمثیر  أدر پرفورمنس کنترل برداری ت  کاملاً 

 .دهدیماست اتوتیون چرخشی با کوپلینگ باز موتور بهترین پرفورمنس کنترل برداری را  
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  SVPWM کنترل -8-2

مد   در  سرعت  بارها   SVPWMکنترل  ن   ییجهت  دق  ازی که  کنترل  استفاده    قیبه  ندارند  از    یکی.  شودیمسرعت 

  گر ی. کاربرد دباشدیم  گریکد یجهت کنترل سرعت چند موتور با    ویدرا   کی مد کنترل سرعت، استفاده از    نیا   یکاربردها

ولتاژ فرکانس بالا استفاده    یاست که در رگولاتورهافرکانس    یمستقل ولتاژ و ورود  یمد استفاده از تابع با ورود  نیا

  ینقاله حمل بار توسط تابع خط  یهاتسمهتوان بالا با گشتاور ثابت همچون    یمد جهت موتورها   نی . در ضمن اشودیم

 . گرددیم هیتوص V/F یمنحن

. توابع  باشدیم  هاپمپو    هافنهمچون    یسهم  یبا منحن  ریگشتاور متغ  یمد استفاده در بارها  نیا   گرید  یکاربردها  از

 ی نیب   شینوع گشتاورها که با توان دوم و سوم سرعت متناسب هستند، پ  نی جهت ا  2.0و    1.3،1.7با توان    V/F  یمنحن

 است. شده

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

 آمده است.  P04نیز در گروه  

 .استاست که در ذیل به آنها اشاره شدهشده  داده قرارنیز در این گروه    SVPWMتوابع خاص جهت بالا بردن پرفورمنس  

 بوست گشتاور  ➢

د. توجه کنید که در  ای پایین با توجه به نیاز بار تنظیم نم  یهاسرعتر  این تابع قادر خواهد بود تا گشتاور را د

تابع   این  اضافی  افزایش  کند.    تواند یمصورت  ایجاد  موتور  شفت  در  لرزش  یا  و  جریان  اضافه  موجب 

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

 ساز انرژی بهینه ➢

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

این تابع را فعال   دیتوان یم  P04.26بار هستند مناسب است. توسط پارامتر سبک و یا بی  آنها موتورهایی که بار  

 متغیر در زمان، کاربردی ندارد. شتاورسازید. توجه کنید که این تابع جهت بارهای با گ

 V/F گین جبران ساز لغزش ➢

باز    SVPWMکنترل   بار رخ دهد    باشدیم یک روش حلقه  ناگهانی در  تغییرات  اگر  نوسانات در    تواندیملذا 

است تا بتواند تغییرات  بدین جهت در این مد تابع گین جبران ساز لغزش پیش بینی شده  ،سرعت ایجاد کند
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با پیش    % 200.0تا    0.0تابع گین در بازه    P04.09جبران نماید. پارامتر    هنگام نوسانات بار هسرعت را ب 

 است. شده  قرار داده ( )متناسب با فرکانس لغزش نامی موتور %100تنظیم کارخانه 

 کنترل نوسانات ➢

جهت    VX7  ی وهای. درا باشدیم   ازی مورد ن   یادیاست که توان ز   یطی در شرا  SVPWMدر مد    غالباًنوسانات موتور  

  P04.11و پارامتر    نییپا  یها فرکانسدر    P04.10کنترل نوسان پارامتر    بی نوسانات، با دو ضر  نیغلبه بر ا 

. مقدار بالاتر  ندینما یم( عمل    P04.12پارامتر  )بالا نسبت به فرکانس آستانه کنترل نوسان    یهافرکانسدر  

  ل یبار در موتور را تحماضافه  تواندیم  ب یضر   ن یشدن ا   بزرگتربر کنترل نوسان دارد. البته    شتریب   ریثأت  بی ضر

 . دینما 

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

قابل    V/F جهت تنظیم منحنی  P04گروه کنترل    ،ردیگیم( قرار  P00.00=2)  SVPWMهنگامیکه درایو در مد  

بایستی  کانال . جهت تنظیم دو  باشدیماستفاده   تنظیم   5را روی مقدار    P04.00پارامتر    ،مستقل فرکانس و ولتاژ 

  تواندیمکه  ، باشدیم P04.27ل مستقل ولتاژ پارامتر اکان ،دیکنیمکه در فلوچارت زیر مشاهده  یطور همان .یدینما 

ارتباطی سریال    یهاشبکهویا    PIDخروجی    ، ایتنظیم دیجیتال پانل، سرعت چند پله  ،ورودیهای آنالوگ  ی هاکانالاز  

 داده ولتاژ را دریافت کند.  

. بر سر راه هر دو کانال شتاب کاهنده و  کندیمنیز مقدار فرکانس را دریافت  P00.06کانال فرکانس با پارامتر  متقابلاً

است که در جدول ذیل  ایین مقادیر ولتاژ و فرکانس هم گذارده شدهشتاب افزاینده و همچنین محدود کننده بالا و پ

 پارامترهای مربوطه آمده است.

 دامنه تنظیم نام پارامتر  کد پارامتر 
فرض پیش

 کارخانه 

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

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

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

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

P00.10  0.00 تنظیم فرکانس از پانلHz ~ P00.03    زمانیکه (کانال ( فرکانس روی پانل استP00.06=0 )) 50.00 Hz 

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

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

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

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

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

(P04.27=0 )) 
100.0% 

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

 .  دهدیمخواهد بود. شماتیک دیاگرام زیر ارتباطات این تابع را نشان
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Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step Speed

PID

P04.28

MODBUS

2

3

4

5

6

7

0

1

P04.27

 Voltage setting 

Channel 

User-defined 

V/F curve

P04.30

P04.30

ACC                 

DEC

P04.29

Max

Min

Max: P04.31

Min: 04.32

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Stage

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.06

 Frequency 

Setting Channel 

8

Simple PLC

Modbus

Multi-dots V/F Curve

Linear V/F Curve

1.7th power of torque V/F curve

1.3th power of torque V/F curve

2.0th power of torque V/F curve

Self-defined V/F curve

P04.00
0

1

2

3

4

5

P00.10

P00.12

ACC                 

DEC

P00.11

Max

Min

Upper limit : P00.04

SVPWM 

Controller

Lower limit : P00.05

f

V

Profibus

Ethernet

CAN

8

9

10

Profibus

Ethernet

CAN

9

10

11

 

 تابع کنترل گشتاور  -8-4

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

رفرنس گشتاور    کانال عنوان  ه( ب  P03.11)  باشد و پارامتر( قرار داشتهP00.00=3)  VC( ویا  P00.00=1)  SVCدر مد  

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

یکی از ورودیهای دیجیتال    دیتوان یم به مد کنترل سرعت سوئیچ کنید    که  نیاز دارید   ،این مد  در هنگام کار  در  اگر   

(S3, S4, …)   هرا ب ( عنوان خارج شدن از مد گشتاورTorque control Prohibitتعریف کنید )  (  مقداردهی تابع

 .کندیم( و با اکتیو شدن این ورودی سیستم به مد کنترل سرعت سوئیچ  باشد یم  29  عددعملکرد این ورودی دیجیتال  

عنوان رفرنس توسط پارامتر  هگشتاور درخواستی ب  دهد یمداخلی تابع گشتاور را نشان  ی هافانکشنفلوچارت زیر ارتباط  

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

 است. شدهنمایش داده  P17.09گشتاور خروجی این تابع در پارامتر  تاًی نهااست و  مسیر گشتاور پیش بینی شده

(  P03.19( و محدودکننده گشتاور ترمزی از کانال )P03.18)ر موتوری از کانال  در فلوچارت زیر محدوده کننده گشتاو

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

 .است( پیش بینی شدهP03.15)کانال 
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Start

Invalid

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step Speed

P03.12

3

1

0

P00.00=1

MODBUS

2

3

4

5

6

7

0

1

P03.11

SVC

Torque Control 

channel

Sx 

Sx: S1,S2,…

Function 

Terminal=29

Speed Control

SVPWM

1

0

Sx =1; closed; active

P17.15

Filter

Torque

Electro

MotionBraking

BrakingElectro

Motion

AI1

Keypad

AI3

AI2

HDI

MODBUS

AI1

Keypad

AI3

AI2

HDI

MODBUS

P03.21

P03.20

P03.19

f

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step 

MODBUS

P03.17

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step 

MODBUS

P03.16

P17.09

Torque

Control 

Ref*

P03.13

Torque limiter  Frequency limiter 

Braking

Electro Motion

0

2

1

3

4

5

8

9

10

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

8

6

7

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

P03.180

2

1

3

4

5

8

6

7

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

P03.150

2

1

3

4

5

8

6

7

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
9

P03.140

2

1

3

4

5

8

6

7

9

PROFIBUS

Ethernet

CANopen

2

VC

T

f

ForwardReverse

 
 . صورت مختصر در جدول ذیل آمده استهتاور بپارامترهای تابع کنترل گش

 دامنه تنظیم  نام پارامتر کد پارامتر 
فرض پیش

 کارخانه

P03.12 

تنظیم گشتاور درخواستی از 

 پانل  

درخواستی را از  باشد کانال گشتاور مقدار P03.11=1زمانیکه 

 .  باشدی م P03.12و این مقدار پارامتر  ردیگی مپانل 

 ) %300.0 ~ %300.0-جریان نامی موتور   (

 

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

P03.14 

در چرخش   حد بالای فرکانس

  راست گرد

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

 ایچند پله

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

 : رزرو  9 /  / 

0 

P03.15 
در چرخش   حد بالای فرکانس

 گردچپ
0 

P03.16 

در   تنظیم حد بالای فرکانس

 از پانل  چرخش راست گرد

0.00Hz ~ P00.03  ل حد بالای فرکانس در  ا) زمانیکه کان

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

P03.17 

در   تنظیم حد بالای فرکانس

 گرد از پانل چرخش چپ 

0.00Hz ~ P00.03  ل حد بالای فرکانس در  ا) زمانیکه کان

 (( P03.15=0چرخش چپگرد روی پانل است )
50.00 Hz 

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

 نامی موتور است

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

5 :MODBUS  //6 :PROFIBUS/CANopen  //7 :Ethernet  

 : رزرو 8 / / 

0 

P03.15   0 حد بالای گشتاور ترمزی 

P03.20 

تنظیم حد بالای گشتاور 

 از پانل موتوری

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

 (( P03.14=0گشتاور موتوری از روی پانل است )
180.0% 

P03.21 

تنظیم حد بالای گشتاور 

 ترمزی از پانل 

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

 ((P03.15=0گشتاور ترمزی از روی پانل است )
180.0% 

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

P17.15  0.0 ) %300.0 ~ %300.0-جریان نامی موتور  ( نمایش رفرنس گشتاور% 
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 تابع استارت درایو -8-5

 :باشدیممتصور را فرمان استارت در درایو سه حالت 

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

  Runتوسط کاربر   مجدداًتا    ماندیمو درایو در وضعیت استاپ    باشدیم(  P01.21=0پارامتر  )غیر فعال 

 شود.

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

P01.21=1)  باشد در اینصورت شرایطRun  .شدن در فلوچارت زیر آمده است 

قطع و وصل مجدد برق شبکه

=1 آماده به کار و استا 

P01.21=0 or 1

P01.22   زمان انتظار

=0

NO

 اتمام زمان ت خیر در استارت 
 P01.23

Yes NO

 Runکانال فرمان 
(P00.01)

Yes

FWDآیا ورودی دیجیتال 

فعال است  REVیا 

قبل از قطع Run وضعیت  
برق

0:

پانل 

2: 

شبکه
Stop RUN

در وضعیت استا 

Runدر وضعیت 

1:

ورودیهای دیجیتال 
 

P01.18=0 or 1Yes

NO

=0

=1 

 . آمده است  لیدر ذ  ویتوسط درا  کیصورت اتوماتهشدن فالت ب  ستیفلوچارت فرمان مجدد استارت، بعد از ر  .3

 . باشدیمبار  10 ممیو ماکز شودیم نیی( تعP08.29)صفر بودن پارامتر   ریشرط غهب  کیاتومات ست یر
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می باشد    Runدرایو 

درایو اعلام خطا می دهد

تمام شده است  P08.28آیاتعداد دفعات ریست اتوماتیک 

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

NO

نمایش نوع فالت و در وضعیت استا 

YES

می گردد    Runدرایو ریست شده و 

YES

NO

فلوچارت ریست کردن درایو بصورت اتوماتیک 

و منتظر تعمیرکار نمایش نوع فالت و در وضعیت استا 

 

 

 نیز به سه صورت است: اینورترمدهای استارت در 

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

 به موتور و سپس استارت درایو    DCاعمال ترمز -2

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

و سپس توسط تابع شناسایی    DCبهتر است استارت با ترمز    ، چرخش معکوس موتور  مخصوصاً برای بارهای اینرسی بالا  

 ( انجام گیرد. Speed Trackingدور موتور ) 

 .گرددیمتوجه: برای موتورهای سنکرون استارت مستقیم توصیه 
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Startup Control

Jogging Run

0

1

2

P01.00

Freq.

T1

F1 time

F1=P01.01 T1=P01.02

fmax

<t1>

Freq.

time

Braking

t1 =P01.04

Start after rotation 

speed tracking

1

0

< ACC > < DEC >

Freq.

time

f1

< ACC > < DEC >

Freq.

time

fmax

< ACC > < DEC >

Freq.

time

fmax

f2

f3

f1

Jumping 

range2

Jumping 

range 1

Jumping 

range3

P01.05

P00.11 P00.12

P00.11 P00.12

P00.03

Fmax=

P00.03

P08.07 P08.08

ACC/DEC Selection

Starting Type

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

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

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

Jogging

P08.07=f1

Linear ACC Type

S curve ACC type

 

 دامنه تنظیم نام پارامتر  کد پارامتر 
فرض پیش

 کارخانه 

P00.01  کانال فرمانRun  

 از طریق پانل درایو  Run: فرمان 0

 از طریق ترمینال ورودی دیجیتال  Run: فرمان 1

 از طریق شبکه  Run: فرمان 2
0 

P00. 1 1 شتاب افزاینده فرکانس (ACC ) 00.0 ~ 3600.0s 
بسته به 

 مدل

P00. 12  شتاب کاهنده فرکانس(DEC ) 000.0 ~ 3600.0s 
بسته به 

 مدل

P0 1.00 استارت  یمدها 

 : استارت مستقیم از فرکانس استارت0

  DC: استارت بعد از اعمال ترمز 1

 ( Tracking Speed): استارت بعد از شناسایی دور موتور 2
0 

P0 1.0 1 50.00~0.00 فرکانس استارتHz  0.00Hz 

P0 1.02 50.00 ~ 0.0 زمان ماندگاری در فرکانس استارتs 0.0s 

P0 1.03  جریان ترمزDC 0.0 %100.0~%0.0 قبل از استارت% 

P0 1.04  زمان ترمزDC 30.0 ~ 0.0 قبل از استارتs 0.0s 

P04.28  نوعACC/DEC   0 نوع منحنی 1 ;: نوع خطی :S 0 شکل 

P0 1.06  شتاب شروع منحنیS  شکل 
0.0 ~ 50.0s 

0.1s 

P0 1.07  شتاب انتهای منحنیS 0.1 شکلs 

P08.09  1فرکانس پرش 

 

0.00Hz 

P08.10  0.00 1دامنه پرش فرکانسHz 

P08. 1 1  0.00 2فرکانس پرشHz 

P08. 12  0.00 2دامنه پرش فرکانسHz 

P08. 13  0.00 3فرکانس پرشHz 

P08. 14  0.00 3دامنه پرش فرکانسHz 
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 تابع تنظیم فرکانس درایو -8-6

  P00.06که با دو پارامتر    باشند می  Bو    Aاصلی    کانالمجهز به دو    ، جهت دریافت فرکانس درایو  VX7درایوهای سری  

رفرنس ترکیبی  جهت تولید  ( بهP00.09پارامتر  )ریاضی    توابع   مجهز به. در ضمن  باشندیمقابل تنظیم    P00.07و  

بین دو کانال  مقدار  حداقل    یایا حداکثر و    الذکر را از یکدیگر کم و یا جمع کند و فوق  ی هاکانالفرکانس    تواندیمکه  

سه نوع رفرنس    ،دیکنیمطوریکه در فلوچارت زیر مشاهده    عنوان رفرنس انتخاب نماید. علاوه بر این دو کانال همانهرا ب

ب نیز  که  هدیجیتال  دارد  وجود  مستقل  )از طریق  هب  DOWNویا    UP  ی هایشاسبا    تواند یمصورت  ریموت  صورت 

توسط یک جمع کننده به  بالا و پایین روی پانل و یا پتانسیومتر دیجیتال روی پانل    یهایشاس  ،ورودیهای دیجیتال(

   یکی از آنها رفرنس فرکانس گردند.  مستقلاًمقدار تابع ترکیبی اضافه و یا 

و ورودی دیجیتال  ( جهت تعریف دTerminal functionهای ورودیهای دیجیتال ) نالیترم گروه پنجم تابع عملکرد 

 است. شدهنمایش داده  11و    10صورت ریموت با انتخاب عدد  هب   DOWNو  UP  یهایشاسبرای    S8تا    S1از ورودیهای   

دیجیتال را    ،با فعال شدن مقدار تنظیمی  تواندیمدر مسیر رفرنس دیجیتال    12با تابع شماره    Sxورودی دیجیتال  

تنظیم دیجیتال فعلی را بدون تغییر    دیتوان یم  33با تابع شماره    ،کردن ورودی دیجیتالصفر نماید و همچنین با فعال

 خارج نمایید.  UP/Down  یهایشاسدارید و از تبعیت  نگه

بایتهب  P08.42پارامتر   پارامتر هگز چهار  انتخاب  0x0000~0x1223)   یصورت یک  توابع مختلف  تعریف  ( جهت 

 .گرددیمبالا و پایین و پتانسیومتر روی پانل استفاده  یهایشاس

و    UP  یهانالیترم( جهت تعریف توابع  0x000~0x221)صورت یک پارامتر هگز سه بایتی  هنیز ب  P08.44پارامتر  

DOWN است.  ریموت پیش بینی شده 

نیز که در جدول زیر آمده    یعملکرد ورودی دیجیتال جهت سوئیچ کردن بین توابع ریاضعلاوه بر توابع فوق سه تابع  

 . باشدیماست قابل استفاده 

رفرنس فعلی انتخابی در  

 P00.09پارامتر 

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

به    A کانال سوئیچ از 

 B کانال

سوئیچ از تابع ترکیبی به  

 A کانال

سوئیچ از تابع ترکیبی به  

 B کانال

A B  بدون عملکرد  بدون عملکرد 

B  بدون عملکرد  بدون عملکرد  بدون عملکرد 

A+B  بدون عملکرد A B 

A-B  بدون عملکرد A B 

Min (A, B)  بدون عملکرد A B 

Max (A, B)  بدون عملکرد A B 
 

و    UP  یهایشاسهنگام فشردن  نرخ تغییر فرکانس بر حسب ثانیه به  P08.46و    P08.45و    P08.43پارامترهای  

DOWN    هرتز در هر ثانیه در    0.1بالا و پایین پانل دستگاه    ی هایشاسفرض کارخانه برای  . پیشکنندیمرا تعیین

  P08.46و  P08.45صورت مستقل پارامترهای  هریموت ب  UP/Down  یهایشاسو برای    باشدیم  P08.43پارامتر  

 .باشدیمهرتز بر ثانیه  0.5فرض با پیش
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Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Simple PLC

Multi-Step Speed

P00.10

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.06

B

A

A-B

A+B

Max(A,B)

Min(A,B)

P00.09

0

2

1

3

4

5

8

9

10

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
11

رفرنس 
ترکیبی

رفرنس 
فرکانس 

A

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Simple PLC

Multi-Step Speed

P00.10

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.07

8

9

10

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
11

رفرنس 
فرکانس
 B

Max

P00.03

1 0

P00.08

فرکانس 
A

 Bحد ماکزیمم فرکانس 

فرکانس 
B

Upper limit

Lower limit

HEX Parameter

Ones Digit-0x 000 )

Enable

Disable

1

0

P08.44

0

P08.44

1

2

3

HEX Parameter

Tens Digit-0x 000 )

Frequency Control SelectionUp/ Down Control

P17.00 P17.02

ON Clear

Off

0
ON

No Change

Off

P17.14

Sx:Terminal 

Function 12
Sx:Terminal 

Function 33

Sx: Digital Input Terminal

Set Ref. Frequency Ramp Ref. Frequency

Digital Adjustment Value

Running Frequency Limiter ACC/ DEC Function

 UP  Digital Input

Terminal Function=10 

 Down  Digital Input

Terminal Function=11 

P08.46: Down 

Change Rat io

P08.45: UP 

Change Rat io

P08.42: Keypad Data Control ;

Up, Down Keys and digital 

potentiometer Adjustment

Hex Parameter setting (0x000) P08.43

Frequency Setting

+

+

P00.04

P00.05

Pulse Train

12

Pulse Train

12

+

+

شاسی های              و            و پتانسیومتر دیجیتال
 

 

 HDIدی وآنالوگ و ور یهایورود -8-7

دو ورودی آنالوگ    .باشدیم(  HDIهای آنالوگ ویک ورودی پالسی )  دارای سه ورودی آنالوگ ورودی  VX7درایو  

AI1    وAI2  آمپر  ولت یا جریان چهار تا بیست میلی  10ولتاژ صفر تا  صورت  هب(10~0V/ 4~20mA)  باشندیم  

در فلو چارت زیر    هایوروداین    Scaleیا    . تابع تنظیمباشدیم  10V+ تا  10V-صورت  هو ورودی آنالوگ سوم ب 

 آمده است.
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AI2

AI3

AI1

Filter

P17.22

P05.00=0

HDI

V

AI1, AI2

+10V

f

HDI

AI3

V

AI3

-10V
+10V

0

1

0

2

1

HDI Input

P05.49=0

Freq. Set

HDI Input Freq.

P05.51

P05.53

F1 :P05.50: Lower limit freq.

F2 : P05.52: upper limit freq

F2F1

P17.21

P17.20

P17.19

AI3 Input

AI2 Input 

AI1 Input Voltage

Filter

Filter

Filter

P05.32

P05.33

P05.34

P05.35

P05.37

P05.38

P05.39

P05.40

P05.42

P05.43

P05.44

P05.45

P05.46

P05.47

P05.48

P05.41

P05.54

P05.36

 

 آنالوگ  یهایخروج -8-8

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

 هرتز وجود دارد.  لو یک 50فرکانس صفر تا 

ولتاژ    اس یبر اساس مق  هایخروج  نی است و ا  نشان دادهرا  در گروه ششم    هایخروج   تیکم  یانتخاب   میتنظ  ر یز  کیشمات

  گرید  ا یو    ی توان خروج  ای موتور و    انی جر  ای سرعت موتور    تواند یمفرکانس متناظر با نوع درخواست که    ا ی و    انیجر   ا ی

 انتخاب گردد.  ،باشدیمنوع   ستیب که متجاوز از   وی شده در درا ی ریگاندازه یهاتیکم
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P06.14 AO1

Range: 0~26

HDO set
P06.00=0

Analoge output Curve setting & Filtering

Filter

V, I, f

Output 

Quantity

AO1 

P06.17

P06.18

P06.19

P06.20

AO2 

P06.22

P06.23

P06.24

P06.25

HDO 

P06.27

P06.28

P06.29

P06.30

AO1 

P06.21

AO2 

P06.26

HDO 

P06.31

P06.15

P06.16
0

1

AO1

AO2

HDO set

Output

Quantity

Selection

AO2

HDO

 
 

 دیجیتال  یهایورود -8-9

.  باشدیمصورت ورودی جنرال هدارای هشت ورودی دیجیتال و یک ورودی پالسی قابل تعریف ب  VX7درایوهای سری  

. همچنین سوئیچ متصل به ورودیهای دیجیتال  باشندیمنوع    63قابلیت پروگرام جهت توابع متعدد تا    هایوروداین  

  NCکنتاکت)  و یا منفی  (اظر صفر گردد= بیت متنNOمثبت )کنتاکت    ،پلاریتهتوسط تابع    توانند یمافزاری  صورت نرمهب 

صورت گروهی قابلیت  هفعال و یا غیر فعال در نظر گرفته شوند. در ضمن ب  P05.10= بیت متناظر یک گردد( باپارامتر  

 .  باشندیمافزاری را دارا صورت سختهتغییر پلاریته مثبت و یا منفی ب 

خیر در قطع هر ورودی دیجیتال  أخیر در وصل و تأافزاری و ترمعلاوه بر مزایای فوق قابلیت پروگرام فیلتر جداگانه ن

 است شدهاست. شماتیک زیر توابع ذکر شده نشان دادهپیش بینی شده

Filter

Filter Time of S1~S8 &HDI

HDI

Delay

Range: 0.000~50.000S

Digital 

Inputs 

S1…S8

0

1

P05.00

Delay

Polarity Selection

0

1

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

Range: 0.000~50.000S Range: 0 ~ 63

P17.12P05.11

 

عنوان  هب P05.10عنوان نمایش وضعیت و یا پارامتر هب P17.12پارامترهای هگز نحوه خواندن و یا نوشتن 

 پروگرام  
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 دیجیتال  یهایخروج -8-10

استاندارد    ی هایخروج رله    VX7سری    یوها ی درادیجیتال  ترانزیستوری    RO2و    RO1دو خروجی  و یک خروجی 

 صورت خروجی قابل پروگرام را داراست، وجود دارد.  هکه قابلیت تنظیم ب  HDOو یک خروجی پالسی  Yکلکتور باز 

 . استشدهرا نشان داده هایخروجخیر در قطع و یا وصل این أفلوچارت زیر پروگرام و تنظیم ت 

HDO

Range: 0.000~50.000S

0

1

P06.00

Polarity Selection

0

1

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

Range: 0.000~50.000S

Range: 0 ~ 40

P17.13

Delay
Delay

 

 

 

  یهایخروجعنوان نشان دادن حالت هب P17.13پارامترهای هگز 

   هایخروجپروگرام پلاریته  عنوانهب P06.05 دیجیتال و پارامتر

8-11- PLC ساده 

به پروگرام تا شانزده    از یکه ن   ی اپروسه  تواند یم  PLC  ن ی . اباشدیمسرعت    یاکننده چند پله  جاد یا   ک یساده   PLCتابع  

دارد، انجام دهد. در    کیصورت اتوماتهب  ی مشخص  ی ها جهت دور موتور را در زمان  نییسرعت با چهار نوع شتاب و تع

 آمده است. لی. فلوچارت پروگرام آن در ذ ردیپذ ب صورت مکرر انجام  هب   ای و کباریپروسه  ن یا  تواندیمضمن 

Simple PLC

1

0

P 10 01

بعد ازانجام یک چرخه   استاپ
کاری  

P10.00

جرادر وضعیت  ارا بعد از یکب
Run  د در سرعت نهایی بمان

Run  ه ت تکرار چرخ بصور

0

1

2

فظه چرخه کاری  بدون حا
با قطع برق

حافظه آخرین حالت 
قطع  جرا به هنگام  چرخه ا

برق

قطع برق به 
Runهنگام 

ی  وضعیت عاد
Run

1

0

P10.36
ستارت ع ا انتخاب نو

1

0

ولین  استارت مجدد از ا
جرا چرخه ا

استارت از فرکانس پله 
-Pause.توقف اجباری 

خروجی فرکانس تنظیم

ورودیهای دیجیتال 23تابع عملکرد شماره 
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 ای سرعت چند پله -8-12

 .شانزده سرعت مختلف را انتخاب نماید تواند یمای توسط چهار ورودی دیجیتال تابع سرعت چند پله

شانزده پله سرعت( توسط چهار )انتخاب شانزده سرعت 

 ورودی دیجیتال 

0: Digital Input off, 1: Digital input on 

ورودیهای 

دیجیتال 

S1…S8, HDI 

انتخاب 

شماره  

فانکشن 

ورودی  

 دیجیتال 

  یپارامترها

تعریف  

فانکشن  

 یهایورود

 دیجیتال

 1
5 

1
4 

1
3 

1
2 

1
1 

1
 شماره سرعت  0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 0

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

 16 1شماره 

P05.00~P0
5.09 

: 
S1…S9,HDI 

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

 2شماره 
17 

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

 3شماره 
18 

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

 4شماره 
19 

ON:  توقف اجباری 

OFF اجباری قبل از توقف مرحله کاری : ادامه 

  موقت اجباریتوقف 

(Pause ) 20 

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

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

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

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

 .  باشدیمصورت ثانیه و یا دقیقه قابل انتخاب هواحد زمانی ب  P10.37پارامتر 

 PIDکنترل  -8-13

  تواندیماین کمیت پروسه  شودیمشده استفاده جهت تنظیم سرعت باتوجه به تثبیت کمیت پروسه به مقدار تعیین PIDکنترل 

 در ذیل آمده است. PIDفشار هوا یا دمای محیط کار و یا دبی مایع پروسس باشد. فلوچارت تابع کنترل 
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Ti: P09.05 ( integral time)
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PID
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-

P17.23

P17.24

< P09.08

      

PID

Pause
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Y

N
                    

Upper limit

P09.09

PID Limiter

0

1

OFF

ON

 
 ( Kp: Proportional Gainگین تناسبی )

باره این    و با تغییر به یک ، این خطا ثابت بماند همچنین و شود یمکه مقدار خطا بین فیدبک و رفرنس ایجاد  هنگامی

با افزایش این گین کم کم نوسانات خطا زیاد    در عمل . ولی  شودیمپوشش دادهکامل  صورت  هب گین پاسخ سیستم  

 روش زیر عمل کنید: لذا جهت تنظیم این گین به  خواهد شد.

گیری را طولانی کنید و رفرنس  را صفر کنید و زمان انتگرالآن   Dبایستی بخش   معمولاًست که  ا این  PIDمتد تنظیم  

کمتر از رفرنس باشد گین تناسبی را    ، شدهک دیدهرا مشاهده نمایید اگر خطای استاتی  PIDرا تغییر دهید و خطای  

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

 (  Ti: Integral) گیریزمان انتگرال

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

. جهت تنظیم این تابع  کندیمحال اگر این شتاب پوشش خطا زیاد گردد سیستم شروع به نوسان    دی نمای متنظیمی  

 ایید تا نوسان حول رفرنس به کمترین مقدار برسد. کم به آرامی عمل نم از مقدار زیاد زمان انتگرال به مقدار

 ( Td: derivativeگیری )زمان مشتق

جهت آن گین تناسبی  باشد با توجه به  تندترو هر چقدر این شیب    کندیماین تابع با توجه به شیب تغییرات خطا عمل  

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

 عمل آید. ه لذا جهت تنظیم این پارامتر بایستی دقت بیشتری ب ،گردد

 : PIDمراحل تنظیم 

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

یم تا سیستم به نوسان بیافتد و سپس  ینمامی Pو شروع به افزایش مقدار   میکنیممقدار ماکزیمم تنظیم 

 .  میگذار یمدرصد مقدار یاداشت شده  70تا  60را حدود  Pیم سپس مقدار ینما این مقدار را یادداشت می
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زمان انتگرال گیر شروع کنید و کم کم این مقدار را    بزرگترمقدار  حال نوبت تنظیم انتگراتور است. ابتدا از   (2

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

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

ولی در صورت نیاز عین روش تنظیم   شودیممقدارش صفر تنظیم  Tdنیازی نیست و   معمولاًمشتق گیر  (3

P  وI  دست آمده باشد.  هدرصد مقدار ب  30عمل کنید با این تفاوت که مقدار تنظیمی 

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

 

 

است. این  شده و پریود نوسان نشان داده  Overshootرو هدر شکل روب

سیستم هم  زمان انتگراتور زیاد کاهش داده شده و مقدار معمولاًحالت 

Overshoot  است دارد و هم به نوسان افتاده. 

 
 

زمان مشتق گیر را کاهش و  افتدیماتفاق  Overshoot که به هنگامی

 زمان انتگرال را زیاد نمایید.

 
 

 

که پاسخ سیستم کند است جهت تصحیح و دستیابی به   به هنگامی

صورت تدریجی زمان انتگراتور را کوتاه و زمان مشتق گیر را  هب ،پایداری

 زیاد نمایید.

 
 

 

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

 نوسانات را کنترل کنید.  
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 را کم کنید. (Td)  اگر پریود نوسانات کم است زمان مشتق گیر 

گین   شودینماست و استفاده  0.00در صورتیکه زمان مشتق گیر  

 .تناسبی تابع را کم کنید

 

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

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

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

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

 موتور( را تنظیم نمایید. 

 الکتریکی موتور را انجام دهید.  یهاتیکماتوتیون یا شناسایی  (3

a.   پارامترP00.15=1  و اتوتیون چرخشی 

کوپلینگ موتور جدا گردد( در غیر اینصورت اتوتیون  )موتور از بار جدا شود    حتماً سایی بایستی  در این نوع شنا 

 استاتیک انجام دهید.

b.    پارامترP00.15=2  و اتوتیون استاتیک 

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

 .شوندیم

 ب صحیح انکودر مطمئن شوید.از نص  (4

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

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

(P00.10=20Hz.قرار دهید ) 

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

  ( افزاری صورت نرمه)تعویض جهت پالس انکودر ب   P20.02=1بایستی جهت انکودر برعکس شود و یا پارامتر  

پارامتر    ،است و اگر مغایرت وجود داردمطابق با فرکانس خروجی درایو    P18.00دقت شود پارامتر.  تنظیم گردد

P20.01  و یا سیم کشی اشکال دارد.   استاشتباه تنظیم شده 

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

دار کردن   . البته با هر بار برقشودیمو در صورت تغییر جهت موتور این عدد یک واحد کم یا زیاد  ماندیمثابت 

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

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

 تنظیم گردد.   P20.02اشتباه است بایستی پارامتر   Zاگر جهت 

 چک کردن آزمایشی درایو در حالت حلقه بسته:   (5

  PIپارامترهای    دیتوان نمایید و جهت پاسخ مناسب می  Runرا تنظیم کنید و درایو را    P00.00=3پارامتر  

 لقه سرعت و جریان را تنظیم نمایید.ح

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

 .گرددیم

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

 صورت حلقه بستههاندازی موتور سنکرون براه -9-2

 .فرض کارخانه برگردانیدپارامترهای درایو را به وضعیت پیش P00.18=1 پارامتربا  (1

  زیگروه دوم را ن   ی . پارامترهادیی نما  میرا تنظ  و یحداقل و حداکثر فرکانس درا   یو پارامترها  P00.00=3پارامتر   (2

 .  دیکن میتنظ

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

  P20.01تعداد پالس را در جفت قطب ضرب کنید ودر پارامتر  باشد،  (  Resolver)وقتی انکودر نوع رزولور  

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

 

 . باشد  صورت صحیح تنظیم و نصب شدههچک کنید انکودر ب (4

  ،دی چرخان یمآرامی  ه  باشد و وقتی موتور را بداشته  تغییری  ست یبا ینمبعد از استاپ شدن    P18.21پارامتر  

 آرامی تغییر کند. ه نیز ب  P18.21مقدار 

 .باشدینمانکودر درست  Z پس از چند بار چرخش صفر است سیگنال P18.02اگر مقدار 

 اتوتیون زاویه اولیه قطب  (5

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

 را فشار دهید.  ”RUN“شاسی 

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

 شناسایی کند.   Zتا موقعیت قطب را نسبت به پالس  دهدیمانجام   10Hzگیری تا فرکانس 

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

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

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

به بارست. در شرایطی که امکان جدا کردن کوپلینگ موتوا  بار کردن آن جهت بیموتور  ندارد، این    ر از  وجود 

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

 کردن موتور در شرایط حلقه بسته:  RUNآزمایش  (6

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

P03.09    وP03.10  پایین پارامتر    یها فرکانسکاهش دهید ودر صورت نوسان در جریان در    را    P20.05  

 را تنظیم نمایید. 

 . بایستی اتوتیون نمایید  مجدداً، Zانکودر بایستی جهت شناسایی زاویه پالس  بعد از تغییر موتور یا توجه:

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

 ورودی پالس در مد حلقه بسته و تشخیص سرعت  

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

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

 الکتریکی موتور  یهاتیکماتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک   (3

 نصب انکودر و تنظیمات مرتبط (4

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

 . سیستم را چک کنید

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

 . باشدیمصورت چهار نوع مد فرمان پالس قابل انتخاب هپالس ورودی ب

پارامترهای موقعیت  مد  مانیتور  ی در  جهت  کن  MSB/LSBکه  چک  را  پالس  فیدبک  و  رفرنس      دیمقادیر 

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

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

P18.17    فرکانس تبدیل شده پالس (A2   وB2  به فرکانس پالس کنترل  )  وP18.18  برگشتی ) فیدبک 

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

بر اساس انتخاب پارامتر    P21.02و    P21.03که پارامترهای    باشدیم رگولاتور موقعیت دارای دو پارامتر گین   (6

P21.04  یا فرمان گشتاور شیفت داده شود و  ،فرمان سرعت  ورودی دیجیتال  توسط  تابع    در ضمن  تنظیم 

 شیفت گین ها نیز میسر خواهد بود. ،54عملکرد شماره  

. رشته  ردیگیمد کنترل سرعت قرار  در م و    شودصفر گردد از مد کنترل موقعیت خارج می  P21.08اگر پارامتر   (7

 باشد.   %100مقدار   P21.13و در اینصورت بایستی پارامتر  شودیمعنوان منبع فرکانس هپالس ب
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  P21.00=0000, P00.06 / P00.07=12پارامتر    کندیمدر این تابع رشته پالس که سرعت را کنترل  

  P21در گروه    ABپارامترهای رشته پالس    جنرال است و  ی هاشتابشده و شتاب افزاینده و کاهنده همان  

 . گرددیمتنظیم  P21.29. زمان فیلتر رشته پالس در مد سرعت با پارامتر  باشدیم

  سر)صورت ک P21.11فرکانس ورودی تابع رشته پالس همان فرکانس فیدبک انکودر بوده و با نسبت پارامتر  (8

 . باشدیمتغییر ضریب کالیبره( قابل )مخرج کسر P21.12  به ضریب کالیبره( 

 تنظیم گردد. تواندیم 63یا با فانکشن ترمینال  و P21.00توسط پارامتر   وسازی سرویا فعال RUNفرمان  (9

) Servo Enable ( فعال کردن سروو 

 افزاری سخت
افزاری از طریق  افزاری غیر فعال و سخت= نرم 0=   1 هزار گان. بیت. P21.00پارامتر  

 63عملکرد تابع ترمینال شماره 

 افزاری غیر فعالافزاری فعال و سخت= نرم 1=   1 هزار گان. بیت. P21.00پارامتر   افزاری نرم

 افزاری سخت
افزاری از طریق  افزاری غیر فعال و سخت= نرم 0=   1 هزار گان. بیت. P21.00پارامتر  

 Run یهافرمان

 یابی اسپیندل مراحل تنظیم مد کنترل مکان -9-4

انکودر درایو قابلیت استفاده در تشخیص موقعیت اسپیندل با  (،  Spindle orientation)   در مد کنترل برداری 

 . شده را داردتعیین یهااسیمقتوقف در موقعیت صفر و یا تقسیم 

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

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

 الکتریکی موتور  یهاتیکماتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک   (3

 :نصب انکودر و تنظیمات مرتبط (4

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

 . را چک کنید

: انتخاب موقعیت  Bit1سازی موقعیت اسپیندل /: فعالBit0)   را یک نمایید.   P22.00رامتر  بیت صفر و یک پا (5

 صفر( 

شود و اگر سیستم از طریق سوئیچ    P22.00.bit1=0اگر سیستم سرعت را توسط انکودر شناسایی کند بایستی  

کند   شناسایی  را  سرعت  الکتریک  و    P22.00.bit3=1و    P22.00.bit2=1و    P22.00.bit1=1فتو 

P22.00.bit7=1  .می شوند 

 صفر کردن اسپیندل (6

 جهت انتخاب جهت یابی موقعیت تنظیم گردد. P22.00.bit4پارامتر   ➢
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  46تعداد چهار موقعیت صفر اسپیندل که با دو ورودی دیجیتال در پارامترهای گروه پنجم با تابع عملکرد   ➢

 .تعریف کنید د یتوان یم 47و 

 . موقعیت جاری اسپیندل را مشاهده نمایید P18.10پارامتر   ➢

(  P22.02)( و زمان شتاب کاهنده  P22.01یابی صفر از سرعت استپ اسپیندل )پارامتر  طول موقعیت ➢

 .شودیمتعیین 

  

 : (Scale-divisionای اسپیندل )موقعیت مقیاس زاویه (7

دی دیجیتال قابل انتخاب است.  وجود دارد که توسط سه ورو  22ای در گروه  تعداد هفت موقعیت مقیاس زاویه

است  شدهدر گروه پنجم، به این امر اختصاص داده  50و    49  و  48  یهاشمارهتابع عملکرد سه ورودی دیجیتال به  

 انتخاب نماید. تواندیمو کاربر با این سه ورودی هفت تقسیم مقیاس را 

متناظر   موتور درخواست چرخش در موقعیت  تنظگرددیماز  این موقعیت  پارامتر  .  نمایش    P18.09یمی در 

 . استشدهداده

 . باشدیم هااسیمقمد کنترل موقعیت، موقعیت صفر و در آخر تقسیم  ،ها مد کنترل سرعتتی ولوا (8

 لویت تابع تقسیم مقیاس وا < لویت کنترل سرعتوا

اگر سیستم در مد تابع تقسیم مقیاس قرار گیرد و موقعیت اسپیندل غیر فعال شود موتور در مد سرعت و یا مد  

 .گرددیم Runموقعیت 

 ای لویت موقعیت مقیاس زاویهو ا <لویت تابع موقعیت صفر وا

حالت غیر از  به 000ای زمانی معتبر خواهند بود که ترمینال این تابع از حالت  موقعیت مقیاس زاویه  یهافرمان

 .در آید 000

  10msدر مدت کمتر از    3ای شماره  شود اسپیندل به موقعیت مقیاس زاویه  011به    000طور مثال اگر حالت  هب 

 .گرددیمتغییر موقعیت خواهد داد وگرنه خطای فرمان تابع تقسیم مقیاس ایجاد 

 حفظ و ثبات در موقعیت  (9

  P21.02یابی پایان یافت گین  . اما وقتی موقعیتباشدیم  P21.03پارامتر    ،یابی گین حلقه موقعیتدر موقعیت

 خواهد بود. 

،    P03.00  ،P03.01نیروی نگهدارنده کافی و عدم نوسان در موقعیت جاری از پارامترهای    وجود   منظور به

P20.05    فیلترینگ انکودر( و (P21.02 .استفاده نمایید )پارامتر گین موقعیت( 

 ( P22.00پارامتر   6)بیت   فرمان موقعیت (10

  (ای موقعیت )حرکت به موقعیت صفر و یا حرکت به موقعیت مقیاس زاویه  ی هافرمانسیگنال سطح الکتریکی:  

 باشد.( وجود داشتهServoو یا سیگنال سروو ) Runکه فرمان  گردند یمزمانی اجرا 

 ( P22.00بیت صفر ) انتخاب رفرنس اسپیندل  (11
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 .وجود دارد Zدر ذیل مدهای موقعیت در موقعیت پالس 

 به موتور متصل است   1:1است و اسپیندل با کوپلینگ به نسبت  ( انکودر روی شفت موتور نصب شده11-1

به موتور متصل است. توصیه    1:1است و اسپیندل با تسمه به نسبت  ( انکودر روی شفت موتور نصب شده11-2

 یابی کنید. موقعیت ها چیسوئ نزدیک به  د یآیموجود ه بالا با تسمه لغزش ب ی هاسرعتجهت اینکه در به شودیم

  1:1است. نسبت همان  ( انکودر روی اسپیندل وصل شده و شفت موتور به اسپیندل با تسمه متصل گردیده11-3

) نسبت کاهش دور اسپیندل نسبت به شفت محرک( به مقدار   P22.14و    P20.06است. در اینصورت پارامتر  

که انکودر روی شفت موتور متصل نباشد    هنگامی  ،کنترل برداری حلقه بسته  ،یک تنظیم شود. پرفورمنس کنترل

 .گذاردیمثیر أت

 

 

 

 

 یابی دیجیتالموقعیت -9-5

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

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

 الکتریکی موتور  یهاتیکماتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک   (3

 نصب انکودر و تنظیمات مرتبط (4

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

 . سیستم را چک کنید
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یابی و عدد دهگان تنظیم روی  رقم یکان بیانگر تنظیم روی مد مکان  1)عدد       P21.00=0011پارامتر   (5

یابی  یک مکان  کردن پریودسیگنال فعال  55تنظیم نمایید. ورودی دیجیتال با فانکشن شماره  (  یابی دیجیتال مکان

(Enable  مکان  )مشاهده    باشدیمیابی زیر  شکل  در  پارامترهای    دیکنیمکه   ,P21.17, P21.11و 

P21.12, P21.18, P21.19, P21.20    وP21.21  .را بر اساس نیازهای سیستم تنظیم کنید 

P21.00=0011 
دهگان تنظیم روی   1یابی و عدد یکان بیانگر تنظیم روی مد مکان  1عدد 

 یابی دیجیتالمکان

P21.20   شتاب افزاینده(ACCدر مد کنترل مکان ) یابی 

P21.21   شتاب کاهنده(DECدر مد کنترل مکان ) یابی 

P21.17 
 صورت تنظیم دیجیتال  هب  رفرنس مکان

Position = “P21 17” x “P21 11” / “P21 12” 
 

 
 

 

تنظیم شود و با فرمان سیگنال از ترمینال ورودی    P21.16.bit1=0یابی منفرد: پارامتر  اجرا حرکت موقعیت (6

 .رودیمشده به موقعیت تعیین

موقعیت (7 حرکت  تکراریاجرا  پیوسته  این  P21.16.bit1=1پارامتر    :یابی  پارامتر    تنظیم شود  به  باتوجه  بار 

P21.16.bit2 گرددیمصورت پیوسته و یا عمل تکراری جاروب هب ها تیموقع. 

 یابی توسط سوئیچ فتو الکتریک موقعیت -9-6

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

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

 الکتریکی موتور  یهاتیکماتوتیون موتور و شناسایی اتوماتیک   (3

 مات مرتبطنصب انکودر و تنظی (4
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کنید و پرفورمنس کنترل سیستم   RUNو درایو را    Hz  P00.10=20 تنظیم و پارامتر   P00.00=3پارامتر  

 . را چک کنید

دهگان تنظیم روی سنسور   2یابی و عدد یکان بیانگر تنظیم روی مد مکان 1) عدد  P21.00=0021پارامتر  (5

الکتریک  ورودی    (فتو  طریق  از  تنها  سیگنال  گردد.  پارامترهای  امکان  S8تنظیم  تنظیم  است.  پذیر 

P05.08=43    و پارامترهایP21.17, P21.11, P21.12, P21.21    انجام شود. اگر سرعت عملیات

باشد،  جابجایی کوچک  یا  و  باشد  مستقیم   شودینمتبعیت    DECاز   سریع  کاهنده  مد شتاب  در  و سیستم 

 .شودیم

اگر از طریق ترمینال سیگنال    شود یمداشته  یابی در مکان جاری نگهیابی: موتور پس از موقعیتعملیات موقعیت (6

Enable    و بعد از دریافت سیگنال سوئیچ فتو    کند یمدریافت کند موتور در مد سرعت در سرعت تنظیمی کار

 .گرددیم یابی بربه وضعیت موقعیت  مجدداًالکتریک 

 یابی هنگام موقعیتپایداری سیستم به (7

پارامتر گین    P21.02و هنگام قرار گرفتن در موقعیت پارامتر    P21.03ابی پارامتر گین  ی در طی زمان مکان

 .  باشدیم
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  VX7 سری  یپارامترها -10

آن    28تا    23گروه   اند کهشدهتقسیم(    P29تا    P00)اصلی   گروه  30با توجه   VX7 سری  یوهایدرا  توابعپارامترهای  

عنوان مثال  به  .گردندیمدر سه سطح از منو تعریف  خاصی است که    توابع  یپارامترها هر گروه شامل    .باشدیمرزرو  

منو جزء "P08.09=1.0"  پارامتر اول  گروه ذکر    9پارامتر شماره    ،و در سطح دوماست   P8 اصلیگروه    در سطح 

   است. 1.0است و در سطح سوم، مقدار پارامتر  شده

 .است و دسترسی به این پارامترها برای کاربران ممنوع استکارخانه رزرو شدهتوسط   P29 گروه

 های پارامترها در پنج ستون جدول با سر ستون 

 . باشدیمو زیر گروه آن که کد پارامتر تشریحی : کدهای گروه پارامتر "شماره پارامتر " 

 پارامتر نام :   "نام"

 و فانکشن یا عملکرد این مقادیر   پارامترهامقداردهی : "پارامترها  توضیحات"

 پیش تنظیم کارخانه  : مقدار "فرضمقدار پیش"

در زیر دستورالعمل آورده   ، )پارامترها قابل اصلاح هستند یا نه و شرایط(  توابع یپارامترها: ویژگی تغییر ""مد تنظیم  

 :استشده

 داد. رییتغ Runحالت در هم و  Stopدر حالت هم  توانیمشده پارامتر را  میکه مقدار تنظ یمعن نیبه ا  :○

 داد.  رییتغ Runت در حال  توان ینمشده پارامتر را  میکه مقدار تنظ یمعن ن یبه ا : ◎

   .باشدیمفقط خواندنی  واست شده گیریاندازهمقدار  ،مقدار پارامتر یعنی: ● 

بیان شود، پارامتر هنگام   ( HEX) هگزصورت  هی ب اگر پارامتر .باشندیم(  DEC) دهی  صورت دههپارامترها ب   : 1توجه  

   .هگز است F تا 0  خاص  یهاتیب دامنه تنظیم  .شودیمویرایش از یکدیگر جدا 

(، P00.18=1) فرض  پارامترهای پیش  به  به این معنی است که پارامتر در هنگام بازیابی  "فرضپیش  "مقدار   :2توجه  

اختصاص داده شده یا مقدار  مقدار    توسط کاربر،   پارامتر   لذا در صورت تغییر  .گرددیمباز  کارخانه  فرض  پیشبه مقدار  

 .شودینمثبت شده بازیابی 

که پارامتر    بیترت  نی کرد. بد  فی ( تعرPasswordپسورد )  ای گذرواژه    توانیمحافظت از پارامترها، م  ی: برا3توجه  

 . دیکن میصفر تنظ  ریهر عدد غ یرا رو( P07. 0گذرواژه ) 

  سپس   وارد گردید.  پارامترحالت ویرایش  بهوارد پروگرام پارامترها شوید و پس از انتخاب پارامتر فوق   برای این منظور

تا زمانی که کاربر رمز عبور خود را وارد    بعد ذخیره نمایید. از این به  "  .0.0.0.0  " جای  عدد گذرواژه مورد نظر را به

روی صفر تنظیم  P07.00 پارامتر  اگر مقدارتوجه کنید    .سیستم شودتنظیم پارامترهای عمومی  وارد    تواندینم  ،نکند

 است.گردیدهلغو  عبورشود، رمز 

که کاربران   شودیمری یادآو (د ی به رمز ورود صحیح کارخانه نیاز دار  ،تنظیمات کارخانه یپارامترهابرای محدوده 

  ،در صورت نادرست بودن تنظیم پارامتر ، در غیر این صورت ،تنهایی پارامترهای کارخانه را تغییر دهندبه  توانندینم

رمز عبور را آزادانه   تواندیمکاربر  ،اگر قفل محافظت از رمز عبور باز شود .صدمه وارد شود(به درایو  ممکن است  

   .با آخرین تنظیمات کار خواهد کرد درایو تغییر دهد و

هنگام تغییر پارامترها با   و شوندتوسط رمز عبور محافظت می ها پارامتر ،هنگام روشن شدن صفر نباشد P07.00 اگر

 .کندیماز قوانین فوق پیروی  ، عملکرد رمز عبورهم ارتباط سریال 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 بنیادی یهاتابع :  P00 گروه -10-1

 .باشدمیمخفف موتورهای سنکرون  SMمخفف موتورهای آسنکرون و  AMتوجه: در جدول پارامترها 

P00.00 
کنترل  مد

 سرعت

 "Sensorless Vector Control " سرعت سنسورحالت کنترل برداری بدون  : SVC0کنترل  : مد0

این حالت   .باشد ی نمنیازی به نصب انکودر    (.SM( و موتورهای سنکرون )AM)  آسنکرون  هایموتورجهت  

و   سرعت  دقیق  کنترل  سرعت  گبرای  در  در   . باشدی م  مختلفشتاور  دور  کنترل  برای  مناسب  مد  این 

 .پایین و موتورهای با گشتاور بالا مناسب است یهافرکانس 

 "Sensorless Vector Control " سرعت سنسورحالت کنترل برداری بدون  : SVC1کنترل  : مد1

این حالت برای کنترل دقیق سرعت و    .باشدی نمنیازی به نصب انکودر    (.AM)  آسنکرون  هایموتورجهت  

 . باشدی مبالا  یهافرکانس این مد مناسب برای کنترل دور در  .باشدی م  مختلفشتاور در سرعت گ

پایین و همچنین قابلیت   یهافرکانس در این مد قابلیت تقویت گشتاور در    "SVPWM"  کنترل  مد  :2

توانی مختلف را داراست و مناسب بارهای با گشتاور متغیر   یهادرجه با منحنی سهمی در    V/Fمنحنی  

این مد  می   هاو پمپ   هافن همانند   از   یهاتی قابل باشد. در  پارامترهای جهت جلوگیری  و  جبران لغزش 

و  است. لذا با تنظیم لغزش  صورت جداگانه پیش بینی شده ه پایین و بالا ب  یهافرکانس نوسانات جریان در  

 .بهبود بخشدی سیستم را پایدار تواندی م ،تنظیم ولتاژ

در این مد بایستی از انکودر   ;"  Cloosed Loop Vector Control"  : مد کنترل برداری حلقه بسته  3

 دقت بالایی در کنترل گشتاور و سرعت خواهید گرفت. کنید واستفاده 

2 ◎ 

P00.01 
انتخاب کانال  

 دریافت فرامین 

موتور ،Run  شامل فرامین  دریافت  کانال   راست گرد   ، موتور چپ  ،استاپ  در سرعت جاگ  Run  ،گرد 

(JOG )و ریست (RESET)   باشدی مخطا . 

 توسط  حالت خاموش(  در  " LOCAL/REMOTE "نشانگر  ) کلیدصفحهروی  از    فرمان استارت  یاجرا :0

شروع به   موتور  ،برقدار شدن خروجی درایو به موتور شده و با بالا بردن فرکانس  باعث  RUN شاسی فرمان

 فشار دهید تا موتور متوقف شود.  STOR/RST. جهت استاپ کردن موتور بایسی شاسی کندی مچرخش 

تنظیم نمایید این   (P07.02 = 3)  توسط پارامتر  را QUICK/JOG چند منظوره  شاسی*در صورتیکه  

 . گرددی م( تعریف   REV/FWDگرد و راست گرد )عنوان شاسی چپ ه شاسی ب

عبارتی موتور در حال حرکت رها شود و با ه متوقف نشود ب کاهنده*در صورتیکه نیاز دارید موتور با شیب 

فشار همزمان    را STOR/RSTشاسی  و  RUNاینرسی مکانیکی بار متوقف شود بایستی هر دو شاسی  

 . دهید

از  :  1 زدن  (کنترلی  یهانال ی ترماستارت  کنترل   " LOCAL/REMOTE "چشمک  جانب (  از  فرامین 

نرم   یهانال یترم پروگرام  به  توجه  با  و  بوده  معتبر  این  کنترل  مرتبط اجرا   یهافانکشن  های ورودافزاری 

 خواهد شد. 

در این حالت  خواهد بود. 485-و  485+ یهانال یترمفرامین از طریق شبکه ارتباطی سریال و  یاجرا: 2

 . ماندی م  در حالت روشن  " LOCAL/REMOTE" کلید با لیبلروی صفحه  LEDنشانگر 

0  ○ 

P00.02 

انتخاب نوع 

ات ارتباط شبکه 

 سریال 

 MODBUS: ارتباط 0 

 PROFIBUS\CANopen: شبکه ارتباطی 1

   Ethernet: شبکه ارتباطی 2

 رزرو: 3

 . کارت شبکه متناسب بایستی نصب شود

0  ○ 

P00.03 
ماکزیمم 

 فرکانس خروجی  

پارامتر لازم به ذکر است که این  .شودی م استفاده  درایو فرکانس خروجیاین پارامتر برای تنظیم حداکثر 

آنالوگ و پالسی است و همچنین   یهای خروجخطی در ورودی و    یهات یکمو  فرکانس    تناسب  پایه تنظیم

 . باشدی م افزاینده و کاهنده شتاب  پایه زمانی

 400.00HZتا  P00.04محدوده تنظیم: 

50.00 
Hz ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P00.04 

بالایی  حد 

فرکانس کار  

 درایو 

 .است که کمتر یا برابر با حداکثر فرکانس است درایو حد بالایی فرکانس خروجی

 )فرکانس خروجی حداکثر(  P00.03تا  P00.05محدوده تنظیم: 

50.00 
Hz ◎ 

P00.05 

حد پایینی  

فرکانس کار  

 درایو 

 .است درایو حد پایینی فرکانس خروجی این پارامتر تعیین کننده

 محدود گشته و این مقدار در درایوفرکانس  ،فرکانس باشدحد پایینی اگر فرکانس تنظیم شده کمتر از 

 خواهد کرد. کار 

 فرکانس حد پایین  ≤فرکانس حد بالایی   ≥حداکثر  توجه: فرکانس خروجی

   P00.04 )حد بالایی فرکانس اجرا(تا  Hz 0.00محدوده تنظیم: 

0.00 Hz ◎ 

P00.06 

  انتخاب کانال

مرجع یا رفرنس  

 A فرکانس

منبع فرکانس   .کنندیکسان استفاده   یک مرجعاز    توانندی نم B فرکانسرفرنس  و   A فرکانسرفرنس  توجه:  

صورت توابع به  و  هاکانال صورت انتخاب تکی کانال و یا ترکیبی  ه ب  تواندیمکه    P00.09توسط پارامتر  

 . گرددی مریاضی باشد تعریف  

 P00.10کلید توسط پارامتر  هی فرکانس از صفحه د  ر مقداو    کلیدصفحه فرکانس از روی  تنظیم داده   :0

 . ردیپذی مانجام 

 کلید(. پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه )از طریق  AI1  آنالوگ کانال دریافت داده از طریق ورودی :1

 AI2 آنالوگ ورودی :2

 AI3 آنالوگ ورودی :3

بوده و با جامپر روی برد قابل   20mAتا   0و یا    10Vتا   0با سطح ولتاژ    AI2و    AI1  ورودی آنالوگ  دو

~10𝑉−)   با سطحورودی ولتاژ  AI3 در حالی که باشندی مانتخاب  + 10𝑉).  .است 

و  راستگرد در جهت  (P00.03 )پارامتر تنظیمات ورودی آنالوگ مربوط به حداکثر فرکانس 100%+   *

 (. P00.03 پارامتر( است گردچپمربوط به حداکثر فرکانس در جهت  100%-

 HDI دریافت داده از طریق ورودی دیجیتال پالسی :4

ترمینال   توسط  پالسی  فرکانس  دیجیتال  تنظیم  ورودی  بالا  یک  VX7 سری  یوهایدرا  .شودی م سرعت 

بالا   با سرعت  به (  HDI)کانال ورودی پالس  ارائه  را  دامنه فرکانس   .دهندی م عنوان پیکربندی استاندارد 

 .کیلو هرتز است 50پالس صفر تا 

جهت   100.0٪ در  فرکانس  حداکثر  به  مربوط  بالا  سرعت  پالس  ورودی  موتورتنظیمات  گرد   راست 

(P00.03)   گردچپمربوط به حداکثر فرکانس در جهت  %100.0-و (P00.03) است. 

را   HDI) )انتخاب ورودی     P05.00=0صورت پالس، بایستی پارامتره جهت تنظیم فرکانس درایو بتوجه:  

 نیز بایستی روی فانکشن ورودی فرکانس تنظیم شوند.  P05.49و پارامتر  ت بالا  روی ورودی پالس با سرع

 ساده  PLC ه  تنظیم فرکانس درایو از طریق خروجی برنام  :5

 (P10 PLC . گروهشودی مفعال  PLC حالتاین در  باشد درایو P00.07 = 5 یا P00.06 = 5 زمانی که

 ،را برای انتخاب فرکانس در حال اجرا تنظیم کنید و فرکانس اجرا ای(ساده و کنترل سرعت چند مرحله

برای اطلاعات دقیق   .و زمان اجرا مرحله مربوطه تنظیم کنید ایش / کاهشیززمان شتاب اف  ،جهت چرخش

 .مراجعه کنید P10 گروه به شرح عملکرد

 ایپله تنظیم سرعت کار چند  :6

را    P05  .باشد P00.07 = 6 یا P00.06 = 6 که  شودی ماجرا    ای زمانیپلهدر حالت سرعت چند   درایو

 .را برای انتخاب فرکانس در حال کار تنظیم کنید P10 برای انتخاب مرحله در حال اجرا و

اما مرحله تنظیم  ،نباشد، اولویت دارد  6برابر با  P00.07 یا P00.06 ی پارامترای وقتسرعت چند مرحله

 .است  15تا    0باشد، مرحله تنظیم    6برابر با   P00.07 یا P00.06 اگر  .مرحله باشد  15تا    1  تواندی مفقط  

 داخلی درایو PID  دریافت فرکانس از کنترلر   :7

0  ○ 

P00.07 

انتخاب کانال  

مرجع یا رفرنس  

 B فرکانس

2  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

رفرنس مرجع  ه ب  PIDاز خروجی  فرکانس   ویا مرجع  A  (P00.06=7عنوان   )B  (P00.07=7 تنظیم  )

و فیدبک آن در این گروه تعیین   PIDآمده است و تعیین رفرنس    P09 در گروه  PID. پارامترهای  گرددی م

 . گرددی م

 P14 برای اطلاعات دقیق به  .شودی م تنظیم    MODBUS ارتباطات  از طریق شبکهفرکانس  دریافت   :8

 .مراجعه کنید

 P15 برای اطلاعات دقیق به. باشدی م Profibus/ CANopen: تنظیم فرکانس درایو از طریق شبکه  9

 .مراجعه کنید

 .مراجعه کنید  P16 برای اطلاعات دقیق به)رزرو(  Ethernet: شبکه 10

 : رزرو 11

 AB  (Pulse Train): مد رشته پالس 12

P00.08 

مرجع  ماکزیمم 

یا رفرنس 

 Bفرکانس 

 . باشدی م  P00.03پارامتر حداکثر فرکانس خروجی     Bمرجع ماکزیمم فرکانس خروجی   :0

  Bلذا ماکزیمم فرکانس مرجع   باشدی م  Aمقدار فرکانس مرجع  Bماکزیمم فرکانس خروجی مرجع  :1

 در پروسه کاری بیشتر شود.    Aاز مقدار مرجع  تواندی نم

0  ○ 

P00.09 

رفرنس فرکانس 

ترکیبی از  

و  A یهامرجع 
B   

0: Aفرکانس  مرجع  درایو،فرکانس   ، رفرنسA  شودی مانتخاب . 

1: B ،فرکانس  مرجع درایو،فرکانس  رفرنسB  شودی مانتخاب . 

2: A + B ،فرکانس درایو حاصل جمع مرجع فرکانس  رفرنسA فرکانسمرجع   و B است. 

3: A - B ،فرکانس درایو حاصل تفاضل مرجع فرکانس  رفرنسA فرکانس منهای مرجع B است . 

 A یهامرجع مقدار فرکانس هر یک از  نیتربزرگبا توجه به  درایوفرکانس  رفرنس A, B) :)حداکثر :4

عنوان رفرنس درایو انتخاب  ه را ب مقدارشان بیشتر بود آن هامرجع عبارتی هر کدام از ه است. ب Bویا 

 . کندی م

ویا  A یهامرجع درایو با توجه به کمترین مقدار فرکانس هر یک از فرکانس   رفرنس A, B) :قل )حدا :5

B  عنوان رفرنس درایو انتخاب ه را ب مقدارشان کمتر بود آن هامرجع عبارتی هر کدام از ه . بشودی م انتخاب

 . کندی م

تعریف  P05 دیجیتال که در گروه  یک ورودیتوسط    تواند یمفوق نیز    ترکیبی   یهامرجعتوجه:  

 یکدیگر سوئیچ شوند. ه ب شودیم

0  ○ 

P00.10 

  رفرنس تنظیم

فرکانس با  

 کلید صفحه 

 "کلیدصفحه  داده فرکانس از تنظیم" از B و A  یهامرجعکه دریافت داده فرکانس هر یک از  یصورت در

 . خواهد بود درایو این پارامتر مقدار فرکانس مرجع ،انتخاب شوند

 فرکانس حداکثر(  ; P00.03تا )  Hz 0.00 دامنه تنظیمات:

50.00 
Hz  ○ 

P00.11 
شتاب   زمان

  ACC1 افزاینده 

فرکانس درایو به حداکثر    0Hzدرایو از   معنای زمان مورد نیاز برای افزایش سرعتبه  ACC شتاب  زمان

 از سرعت حداکثر درایو برای کاهش سرعت  معنای زمان مورد نیازبه  DEC زمان .است( P00.03)پارامتر 

(P00.03 ) 0بهHz  باشدی م . 

  توانند ی م که    شودی متعریف    ACC / DEC هایبرای زمانمقدار متفاوت  چهار   VX7 سری  یوهایدرادر  

 .  باشدی م  ACC1 / DEC1 فرض کارخانهزمان پیش  .انتخاب شوندبا دو ورودی دیجیتال  P05 توسط

 3600.0Secتا     P00.12: 0.0 و P00.11 پارامترها دامنه تنظیم

بسته به 

 ○  مدل 

P00.12 
شتاب  زمان 

   DEC1کاهنده 

بسته به 

 ○  مدل 

P00.13  چرخشجهت 

 .خاموش است  REV/FWDبا لیبل LED نشانگر و  باشدی مفرض پیش  عنوانه براست گرد  چرخش :0

 .روشن است REV/FWD نشانگر کندی مکار  گردچپدر جهت  درایو ،چرخش در جهت معکوس  :1

و این  شودی م افزاری جهت دور موتور عوض صورت نرمه و یا بالعکس ب  1 به 0با تغییر این پارامتر از  

  .باشدی م ( W و U ،V) دو فاز موتورافزاری جای عوض کردن سخت با  تغییر معادل است

گرد و راست به شاسی چپ   P07.02را توسط پارامتر QUICK/JOG شاسی دیتوانی مپانل درایو   در

 گرد تنظیم نمود. 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

کارخانه تغییر داده شود این فرض  به مقدار پیش   P00.18دستگاه توسط پارامتر   یپارامترهاتوجه: وقتی  

  د یکنی م اندازی استفاده  پارامتر صفر خواهد شد لذا هنگامیکه از این پارامتر جهت تعویض دور موتور در راه 

 عمل آید. ه لازم باحتیاط 

گرد و گزینه چپ   گرددی م خذ ممنوع  أ معکوس شدن دور با فرامین از هر مممنوعیت در جهت معکوس:   :2

 . گرددی م غیر فعال 

P00.14 

تنظیم فرکانس 

سوئیچینگ  
PWM   

 

گرمایش تلفات  

 سوئیچینگ 

نویز و جریان 

 نشتی 

نویز 

 الکترومغناطیسی 
 فرکانس حامل 

 پایین 

 

 

 

 بالا

 پایین 

 

 

 

 بالا

 بالا

 

 

 

 پایین 

1kHz 

10kHz 

15kHz 

 : ( حامل)فرکانس  PWMسوئیچینگ فرکانس  کارخانه جهت پیش تنظیم

 مدل  فرکانس حامل تنظیم کارخانه 

8kHz 4k0-11k0 

4kHz 15k0-55k0 
2kHz 75k0-90k0&higher 

به   هاکابل   ینشت  یهاان ی جرو   الکتریکی  یزهاینو و    یس یمغناط و الکتر  یزهاینو  جادی در ا پارامتر  نیا   میتنظ

بالا    ثرؤم نیزم باعث ا  نیا  بردناست.  و   ترکنواخت ی و گشتاور    تری نوسی س  ژولتاشکل موج    جاد یپارامتر 

را بالا   نگی چی سوئ  تلفات یول و    شودی مموتور  همچنین نوسان کمتر جریان و تلفات حرارتی کمتر روی  

لازم  .شود کارخانه استفاده پیش تنظیم ریمقاد  شودیم  هی. توصگرددی م اینورترشدن  ترگرمبرده و باعث 

در انتخاب درایو  (Derate)نیازمند کاهش توان    وهایدرابه ذکر است که بالا بردن فرکانس سوئیچینگ در  

 . به پیوست انتخاب درایو رجوع نمایید.  گرددی م

 کیلوهرتز 15.0تا   1.0دامنه تنظیمات:  

بسته به 

 ○  مدل 

P00.15 

اتوتیون  

(Autotune )

یا تابع شناسایی  

مدل  یهات یکم

 الکتریکی موتور 

و   شودی ماندازی جهت تخمین پارامترهای موتور استفاده  ( تابعیست که هنگام راه AutoTune)اتو تیون 

درایو پارامترهای موتور را با توجه  ،سازی این پارامتر . با فعالبخشدی م عملکرد مد کنترل برداری را بهبود 

( یا ساکن )استاتیک( که شفت موتور ساکن چرخدیم ور از بار جدا شده و شفت آن به نوع چرخشی )موت

 . د ینمای ماز طریق جریان و تغییر فرکانس چرخش )در مدل چرخشی( محاسبه  باشدی م

 غیر فعال  :0

 ی چرخشاتوتیون  :1

 (  P02.10تا   P02.06)ساز موتور های مدل الکتریکی شبیه پارامتر اتوماتیکتنظیم 

 .کنیداز تنظیم خودکار چرخشی استفاده  ،دقت کنترل بالادر صورت نیاز به  شودی متوصیه 

 1استاتیک  اتوتیون :2

 .مناسب است ،از زیر بار خارج نمود توانی نم در مواردی که موتور را 

 2استاتیک  اتوتیون :3

در این مد تعدادی از پارامترها توسط تابع  .مناسب است ،از بار جدا شود  تواندی نم در مواردی که موتور 

   .شوندی مشناسایی تنظیم 

و هنگامیکه موتور   P02.06, P02.07, P02.08فعال است پارامترهای  1هنگامیکه موتور شماره  -*

 . شوندی متغییر داده   P12.06, P12.07, P12.08فعال است پارامترهای  2شماره 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P00.16  تابعAVR 

 فعال غیر  :0

 کردن تابع فعال  :1

 درایوولتاژ خروجی  درایو را بر روی DCولتاژ روی باس  ننوسا  ثیرأصورت اتوماتیک ته ب تواندی ماین تابع 

 از بین ببرد. 

1  ○ 

P00.17 رزرو رزرو   

P00.18 

  پارامترهابازیابی 

به تنظیمات  

 ای کارخانه 

 غیر فعال  0:

 گردد و بهی م  فرض کارخانه بردرایو از مقادیر تنظیمی به مقدار پیش در این مد کلیه پارامترهای  :1

 . ردیپذی ماصطلاح بازیابی پارامترهای کارخانه صورت 

 درایو  پاک کردن سوابق خطا :2

  باز افزار به مقدار صفرفوق توسط نرمگزینه  ذکر شده در هربعد از انجام عملیات  این پارامتر توجه:

قبل از استفاده از این عملکرد   .کندی مفرض، رمز ورود کاربر را لغو بازیابی به مقدار پیش  .گرددی م

 .احتیاط کنید

0 ◎ 

 : توابع کنترل استارت و استپP01 گروه -10-2

P01.00 استارت یمدها 

 . کندی م شروع به چرخش موتور (P01.01) استارت از فرکانس درایو : بدون وقفه استارت  :0  

 P01.03)به مقدار تنظیمی در پارامتر    DCدرایو ابتدا تزریق جریان  :  DCترمز  اعمال  پس از    استارت :1

 ( زمان  اعمال    P01.04در  فرکانس  و سپس    دینمای م (  از  را  به چرخش در  موتور  در .  آوردی م استارت 

معکوس در جهت    موتور  پایین بار مکانیکی،خاطر اینرسی  هبدر شروع استارت،  مواردی که ممکن است  

 مناسب است.  نوع مد استارت، این چرخدی م

پس از ردیابی خودکار سرعت و در این مد  :  موتور در حال چرخشسرعت    شناساییپس از   : استارت2

درایو فرکانس خروجی خود را نزدیک فرکانس چرخش موتور کرده و سپس در این دور   ،جهت چرخش

ادامه    ،صورت سنکرونهب را  که    .دهدی مچرخش  مواردی  در حال چرخش در  استارت، موتور  در شروع 

 . باشدبزرگ هم اینرسی بار  معکوس باشد و

 .و بالاتر در دسترس است 4kw یهامدل توجه: این عملکرد برای 

0 ◎ 

P01.01  فرکانس استارت 

محض استارت . بدین معنا که به دینمای م اندازی را تعیین  این پارامتر فرکانس چرخش موتور در شروع راه 

مراجعه   P01.02 تابع پارامتر  برای اطلاعات دقیق به.  آوردیمدرایو، موتور را در این فرکانس به چرخش در  

 .کنید 

 هرتز 50 تا 0دامنه تنظیمات: 

0.00 Hz ◎ 

P01.02 

ماندگاری زمان  

فرکانس  در 

 استارت 

 چرخدی م و موتور در این فرکانس    داردی مرا در این فرکانس نگه   موتور آنپس از استارت  زمانیست که درایو  

اگر فرکانس تنظیم   .شودیمانجام   پس از سپری شدن این زمان شتاب گیری به فرکانس تنظیمی درایو  و

فرکانس   .ردیگی مو در حالت آماده به کار قرار  شودیم متوقف   درایو  ،شده کمتر از فرکانس استارت باشد 

 . گرددی نمفرکانس پایین محدود حد استارت در 

 
 s 50.0تا  0.0دامنه تنظیمات: 

0.0s ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P01.03 
 DC جریان ترمز

 اندازی قبل از راه

مدت زمان تنظیمی پارامتر  تنظیمی این پارامتر و همچنین به با جریانی  را DC ترمزقبل از استارت،  درایو

P01.04   اگر زمان ترمز    .دینمایمو سپس شروع به چرخش موتور    داردی مفعال نگهDC    تنظیم    0برابر

جریان  درصد   .قدرت ترمز نیز بیشتر است ،هرچه جریان ترمز بیشتر باشد  .است غیر فعال DC شود، ترمز

 .است درایو به معنی درصدی از جریان نامی DC ترمز

 % 100تا  P01.03: 0.0  دامنه تنظیم

 50.00sتا  P01.04: 0.00  دامنه تنظیم

0.0 % ◎ 

P01.04 
  DCزمان ترمز 

 اندازی قبل از راه
0.00 s ◎ 

P01.05 

منحنی  انتخاب 

ACC/DEC   در

پایان  شروع و 

 اندازی شیب راه

پارامتر نوع منحنی شتاب گیری افزایشی دور به و یا   تاهنگام استارت  این  به فرکانس تنظیمی  رسیدن 

 . گرددی م شتاب کاهشی آن از فرکانس تنظیمی به استاپ موتور تعیین 

 نوع خطی  :0

 . ابدیی مصورت خطی افزایش یا کاهش فرکانس خروجی به 

 
 شکل  S: منحنی  1

در  S منحنی .ابدیی متدریج افزایش / کاهش به شکل Sسهمی  فرکانس خروجی بر اساس منحنی

در   .شودی م تسمه نقاله و غیره استفاده  ،مواردی که به استارت / استپ نرم نیاز باشد مانند آسانسور 

 . گرددی متعیین  P01.07توسط پارامتر  t2و زمان  P01.06توسط پارامتر  t1منحنی زیر زمان 

 

0 ◎ 

P01.06 

شتاب   زمان

افزایشی سرعت 

  شروع در

 شکل  S منحنی

پریود زمانیست که منحنی   t2شکل در شروع و    Sپریود زمانیست که منحنی شتاب    t1در شکل فوق زمان  

 . کشدی مگیری افزاینده و یا کاهنده طول  شکل در زمان پایان شتاب  Sشتاب 

 s 50.0تا  0.0محدوده تنظیم: 

 . خواهند بود ثر ؤم P01.05 = 1 که پارامتر این دو پارامتر به هنگامیتوجه: 

0.1 s ◎ 

P01.07 

شتاب   زمان

کاهشی سرعت 

در انتهای 

 شکل  S منحنی

0.1 s ◎ 

P01.08 
  توقف یمدها

 موتور 

در  فرکانس درایو  ،توقف  فرمان  دریافت : پس ازو سپس استاپ درایو DECکاهش دور در شیب زمانی   :0

لذا بدین   .شودی ممتوقف   درایو   رسید.  0Hzبه  درایو  هنگامی که فرکانس    و  ابدیی مکاهش    DECزمان  

. توجه کنید در صورتیکه ستدیای مو موتور    رسدی مدور صفر  صورت کنترل شده به ه ترتیب چرخش موتور ب

این مد استفاده   از  ،آن سریع باشد  شتاب کاهنده  باشد وبر روی شفت موتور اینرسی بزرگی وجود داشته 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

و درایو نیاز به ترمز دینامیکی  شودی منکنید چون خطای ولتاژ بالا ناشی از انرژی برگشتی در درایو ایجاد  

 جداگانه دارد. 

در این حالت موتور رها شده   :محض دریافت فرمان و رها شدن موتور در دور تنظیمیاستاپ درایو به  :1

 . ستدیای م ینرسی بار با ا و

P01.09 

  شروعفرکانس 

 DCترمز 

 در حالت استپ 

 : هنگام شتاب کاهنده سرعت جهت توقف موتوربه  DC ترمزآستانه اعمال فرکانس 

 .گرددی م( اعمال    P01.10)پارامتر   خیرأترمز در این فرکانس پس از سپری شدن زمان ت  DCتزریق جریان  

تا انرژی مغناطیسی موتور را تخلیه    کندیمخروجی را شورت    اینورتر،  DCدر زمان قبل از اعمال ترمز  

ترمز   اعمال  با  اضافی  فالت جریان  ایجاد  از  تابع  این  بالا جلوگیری به  DCکند.  هنگام سرعت چرخشی 

 .   دینمای م

بیشتر باشد،   DC هر چه جریان ترمز  .است درایو جریان نامی  ی ازدرصد P01.11 مقدار :DC جریان ترمز

 .گشتاور ترمز نیز بیشتر است

،  تنظیم شود  صفرزمان    این  اگر  به هنگام استاپ درایو توجه نماییدDC زمان ماندگاری ترمز :DC زمان ترمز

 .شودی م شده متوقف در زمان شتاب کاهشی تعیین  درایو  .گرددی م  غیر فعال DC ترمز

 
   P01.09: 0.00Hz~ P00.03 دامنه تنظیم

 P01.10: 0.00 ~ 50.00s دامنه تنظیم

 P01.11: 0.0 ~ 100.0 دامنه تنظیم

 P01.12: 0.00 ~ 50.00s دامنه تنظیم

0.00 Hz  ○ 

P01.10 

تخلیه  زمان 

انرژی 

مغناطیسی  

موتور 

(Demagneti

zing time)  

0.00 s  ○ 

P01.11 

جریان ترمز  

DC در لحظه ،

 استپ 
0.0%  ○ 

P01.12  زمان ترمزDC 0.00s  ○ 

P01.13 

زمان صفر ماندن  

هنگام فرکانس به 

چپگرد /  

 راستگرد 

 P01.14) پارامتر)با توجه به نوع تابع جابجایی  راستگرد به چپگرد از موتور در طول روند تغییر چرخش

صورت زمان مرده در فرکانس ه خیر بأ. این تشودی مخیر زمانی در فرکانس صفر با این پارامتر تنظیم أ، ت

 .استشده صفر در زیر نمایش داده 

 
 6300.0sتا  0.0محدوده تنظیم: 

0.0s  ○ 

P01.14 

جابجایی  تابع 

راستگرد /   بین

 چپگرد 

 صفر هرتز بعد از فرکانس  :0 

 ( P01.01) استارتبعد از فرکانس  1:
1 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

( و پس از سپری شدن زمان تنظیمی در پارامتر  P01.15پارامتر  )متوقف شدن سرعت موتور بعد از  :2

(P01.24 ) 

P01.15 100.00–0.00 توقف  فرکانس Hz   0.20Hz ◎ 

P01.16 
تشخیص 

 توقف  فرکانس

 توقف( خیر در أ )بدون ت تغییر سرعت درایوتشخیص با توجه به  :0

 معتبر است(  یسرعت )فقط برای کنترل بردار فیدبکتشخیص با توجه به  1:
0 ◎ 

P01.17 

انتظار  زمان 

جهت کاهش 

سرعت فیدبک  

از مقدار سرعت  

معادل فرکانس 

 توقف

 ی فرکانس تنظیمی پارامترکمتر یا مساو  فیدبکفرکانس    وتنظیم شود    1  مقدار روی P01.16 پارامتر  اگر

P01.15  پارامتر   یزمانفاصله  و در   گرددP01.17   با این نکته  شودی ممتوقف   درایو،  تشخیص داده شود .

 .خواهد شد متوقف  P01.17 در هر صورت پس از سپری شدن زمان پارامتر رایوکه د

 
 است( معتبر  P01.16 = 1 فقط وقتی (ثانیه 100.00تا  0.00دامنه تنظیم: 

0.5s ◎ 

P01.18 

عملکرد دستگاه  

هنگام وصل برق  

هنگام ورودی به 

فعال بودن  

ترمینال 
RUN/STOP  

بودن از طریق   Run)  باشدفعال    Sxهنگامی که فرمان استارت درایو از طریق ترمینال ورودی دیجیتال  

تعریف دار شدن با توجه به حضور این فرمان    دار شود. پاسخ درایو پس از برق  و درایو برق  (ورودی دیجیتال 

 گردد.  

باوجود فعال بودن ترمینال استارت سیستم حفاظت  در این مد پس از وصل برق سه فاز به دستگاه،   :0

ورودی دیجیتال قطع و مجدداً وصل   ستیبای م . جهت استارت مجدد  ردیگی نمانجام داده و استارت صورت  

 گردد. 

صورت ستگاه به محض وصل شدن برق سه فاز دبه  RUN/STOPعلت فعال بودن ورودی ه در این مد ب :1

 . آورد ی مو موتور را به چرخش در  گرددی م اتوماتیک درایو استارت 

از، موتور شروع به حرکت چرا که با آمدن برق شبکه سه فتوجه: این عملکرد باید با احتیاط انتخاب شود 

 .باشددنبال داشته به ایجاد مشکلاتی برای افراد یا تجهیزات درگیر با این موتور  تواندی م کرده و 

0  ○ 

P01.19 

تابع عملکرد  

هنگامی  سیستم 

که فرکانس  

کمتر از  رفرنس

  فرکانس حدی

پایین است 

)هنگامی معتبر  

است که حد 

پایین فرکانس  

  0از  تربزرگ

 ) باشد

از فرکانس حد  پارامتراین   باشد    یوقتی فرکانس تنظیم شده کمتر  را تعیین  درایوRUNشرایط  پایین 

 .کندی م

 . ماندیم  Run( P00.05درایو در فرکانس حد پایین ) :0

 استپ موتور  :1

منتظر  حالت   2: و  اتوماتیکاستپ  استارت  جهت  فیدبک  شرایط  حالت    تغییر  این  یا   sleep)به 

Hibernation  ویاStand-by  شودی مگفته .) 

 شودی م شود درایو بدون رمپ استپ  (  P00.05نگامی که فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس حد پایین )ه

این )  بیشتر شود  P01.20ودر صورتیکه مدت ماندگاری در زیر این فرکانس حدی، از مقدار زمان پارامتر 

صورت اتوماتیک استارت درایو مجدداً به   ،زمان مجموع زمان ماندگاری آن در زیر فرکانس حد پایین باشد( 

 . گرددی م

 . ماندی م Runدر فرکانس صفر  درایو :3

  3 تا 0دامنه تنظیمات: 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P01.20 

خیر بیدار  أت

شدن از حالت 

 خواب

کمتر از   فرکانس مرجعوقتی    .کندی مرا تعیین    sleepخارج شدن از وضعیت  زمانی  خیر  أت  پارامتراین  

اگر فرکانس   .ماندی ممنتظر به افزایش فیدبک از حد فرکانس پایین  در حالت    درایو  ،حد پایین باشدفرکانس  

مرجع مدت زمانی بالاتر از فرکانس حد پایین قرار گرفته باشد و این زمان سپری شده بیش از مدت زمان 

 .شودی م استارتطور خودکار به  ، درایو( باشد P01.20تنظیمی این پارامتر ) 

 .بالاتر از حد پایین باشد مرجعکه  فرکانس  توجه: زمان معادل مجموع مقادیر  است وقتی

از حد  ترن ییپاو فرکانس مرجع  رودی م حالت خواب است که وقتی درایو به ییهازمان خیر شامل مجمع أت

است بیش از این پارامتر شده  t2و  t1مجموع زمانهای که  هنگامی. در شکل زیر شودی مفرکانس پایین 

 (.  t3>t1+t2) استدرایو استارت شده 

 
 ثانیه  3600.0تا  0.0دامنه تنظیمات: 

 ( معتبر است P01.19 = 2 )هنگامی که

0.0s  ○ 
 

P01.21 

استارت  

  اتوماتیک درایو

قطع و پس از 

 وصل برق 

 . باشدی ماین پارامتر جهت فعال و غیر فعال نمودن استارت اتوماتیک درایو پس از قطع و وصل برق 

 کردن غیرفعال  :0

 P01.22 شده توسطپس از انتظار برای زمان تعیین ، درایو برآورده شود  Runشرایط کردن، اگر فعال  1:

 .کندی مشروع به کار  طور خودکار، به 

0  ○ 

P01.22 

در  زمان انتظار 

اندازی مجدد راه

  پس از خاموش

و روشن شدن  

 برق درایو 

 استارت اتوماتیکزمان انتظار قبل از  مدت این پارامتر ،مقدار یک گردد  P01.21در صورتیکه پارامتر 

 .کندی مرا تعیین  قطع و وصل برق ورودی درایوهنگام  درایو

 
 ثانیه  3600.0–0.0دامنه تنظیمات: 

1.0 s  ○ 

P01.23 

خیر  أ زمان ت

جهت   استارت

 ترمز مکانیکی 

خیر أمنتظر زمان تشدن   Runقبل از   درایو ، وشودی م  صورت  P01.22از سپری شدن زمان پس  زمان  این  

 . ماند ی ممکانیکی ترمز جهت آزاد شدن توسط همین پارامتر به 

 ثانیه  60- 0محدود تنظیم: 
0. s  ○ 

P01.24 
 درزمان تاخیر 

 سرعت توقف
 ○  0.0s . شودی مبرداشته   RUNو سپس فرمان  ماندی ممدت زمانی درایو در فرکانس استاپ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 
 100.0s-0.0محدوده تنظیم: 

P01.25 
 شتاب کاهنده 

 E-Stop 
 ○  2.00S (Emergency Stopزمان شتاب کاهشی توقف اضطراری )

 موتور یپارامترها: گروه P02گروه  -10-3

P02.00  1تا  0 1نوع موتور 

 : موتور آسنکرون 0

 : موتور سنکرون  1

تعیین   P08.31توسط پارامتر  ،توجه: جابجایی بین موتور یک و موتور دو 

 . گرددی م

  

P02.01 
توان نامی  

AM1  
3000.0kW   1موتور آسنکرون شماره  0.1تا AM1=Asynchronous motor 1;    

 
عملکرد از  اطمینان  و    کنترل  صحیح  برای  از   یهاحفاظت دور  الکتریکی 

آسنکرون به   پارامترهااین    ستیبای مموتور   موتور  پلاک  از  دقیق  صورت 

ثبت گردد و  و    ،خوانده  موتور  توان  فاصله به  اینورتراگر  توجهی  قابل  حد 

 درایو عملکرد صحیحی نخواهد داشت.  ،باشدداشته 

ر آن ( و تغییر دP02.01صورت تنظیم مجدد توان نامی موتور )  در :توجه

به مقداردهی اولیه کارخانه باز   P02.10تا   P02.02مقادیر پارامترهای 

 . گرددی م

ه به توابس 

 ◎ مدل 

P02.02 
فرکانس نامی  

AM1 

P00.03 تا   0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 
50.00 

Hz ◎ 

P02.03 
سرعت نامی  

AM1 
 36000rpmتا  1

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.04 
ولتاژ نامی  

AM1 
 1200Vتا  0

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.05 
ی  جریان نام
AM1 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 ◎ مدل 

P02.06 
مقاومت استاتور  

AM1 
 اهم  65.535تا  0.001

از   موتور    پایانپس  الکتریکی  پارامترهای  شناسایی    ، اتوتیونینگ()تابع 

این   .گردندی مصورت خودکار تنظیم  به   ،P02.10تا   P02.06  هایپارامتر

ویژه در مد کنترل برداری بوده و جهت عملکرد صحیح موتور به  پارامترها

 با احتیاط عمل کرد.  ستیبای م

اصلاح   ،وابسته به توان تعریف شده جدید یپارامترهابا تغییر توان موتور 

 . جهت عملکرد بهتر اتوتیون جدید صورت گیرد ستی بای مو  شوندی م

بسته به 

 ○  مدل 

P02.07 
مقاومت روتور  

AM1 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 ○  مدل 

P02.08 

اندوکتانس 

پراکندگی 
AM1 

 6553.5mHتا  0.1
بسته به 

 ○  مدل 

P02.09 
اندوکتانس 

 AM1متقابل 
 6553.5mHتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P02.10 
جریان بی باری 

AM 
 6553.5Aتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P02.11 

اشباع  1ضریب 

مغناطیسی  

   هسته آهنی
AM1 

 ○  %80.0  %100.0تا  0.0
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P02.12 

اشباع  2ضریب 

مغناطیسی  

 هسته آهنی

AM1 

 ○  %68.0  %100.0تا  0.0

P02.13 

اشباع  3ضریب 

مغناطیسی  

 هسته آهنی

AM1 

 ○  %55.0  %100.0تا  0.0

P02.14 

اشباع  4ضریب 

مغناطیسی  

 هسته آهنی

AM1 

 ○  %40.0  %100.0تا  0.0

P02.15 
توان نامی  

SM1 
3000.0kW   0.1تا 

    ;SM1=synchronous motor 1 1موتور سنکرون شماره 

از   صورت  به   ،P02.22تا  P02.20  هایپارامتر  ،اتوتیونینگ   پایانپس 

ویژه  جهت عملکرد صحیح موتور به   پارامترهااین    .گردندی م خودکار تنظیم  

 با احتیاط عمل کرد.  ستیبای م در مد کنترل برداری بوده و 

چرخشی   اتوتیون  هنگامیکه  انجام P00.15=1)توجه:  پارامتر   شودی م( 

P02.23  تنظیم  هب اتوماتیک  اتوتیون    گرددی مصورت  هنگامیکه  ولی 

انجام  P00.15=2) استاتیک   تنظیم    دیدهی م(  پارامتر  و    شودی نم این 

 زیر محاسبه و دستی تنظیم گردد.  یهافرمول مطابق با  ستیبای م

 اگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (1

“ Counter-electromotive force constant “Ke  

  E= (Ke*nN*2π)/60باشد فرمول وجود داشته 

 اگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (2

 Counter-electromotive force constant “E' ” 

(V/1000r/min)  باشد فرمولوجود داشتهE'*nN/1000 E= 

 کدام بر روی پلاک موتور نبود اگر هیچ (3

 E=P√3*Iفرمول 

 باشدیم جریان نامی  I توان موتور و Pو   nNدور موتور 

 

 ته به سب

 ◎ مدل 

P02.16 
فرکانس نامی  

SM1 

P00.03 تا   0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 
50.00H

z ◎ 

P02.17 
 یهاقطبتعداد 

SM1 
 ◎ 2 128تا  1

P02.18 
ولتاژ نامی  

SM1 
 1200Vتا  0

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.19 
ی  جریان نام
SM1 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 ◎ مدل 

P02.20 
مقاومت استاتور  

SM1 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P02.21 
اندوکتانس محور  

D موتور SM1 
 655.35mHتا  0.1

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P02.22 
اندوکتانس محور  

Q موتور SM1 
 655.35mHتا  0.1

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P02.23 

 ثابت
 Back EMF  

 SM1موتور 
 300 10000تا  0

 ○
 ○ 

P02.24 

موقعیت قطب  

ابتدایی موتور  

سنکرون  

 )رزرو( 1

0x0000~0xFFFF    ● 

P02.25 

جریان مشخصه  

موتور سنکرون  

 )رزرو( 1شماره 
0%~50%    ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P02.26 
  از محافظت

 بار موتور اضافه 

 غیر فعال  :0

و سیستم حفاظتی درایو با توجه به استفاده   رودیمکار  ه  این مد جهت موتورهای استاندارد معمولی ب  :1

از موتور معمولی )موتورهای که پروانه خنک سازی آن روی شفت خود همین موتور است( که عملیات 

جهت اینکه کاهش دور فن پشت موتور، باعث خنک سازی به   30Hzخنک سازی آنها در زیر فرکانس  

 . دهدی م پایین کاهش  یهافرکانس بار مجاز موتور را در مقدار اضافه  ،استگردیده  بسیار ضعیف بدنه موتور

با فن  ی)موتورهاجهت اینکه نوع موتور مخصوص فرکانس متغیر در این مد سیستم حفاظتی درایو به  :2

بار موتور، نامی بوده شرایط اضافه  هافرکانس و در کلیه   ردیگی ممستقل الکتریکی در پشت موتور( در نظر 

 . باشدی نمدور موتور و وابسته به 

2 ◎ 

P02.27 
ضریب محافظت 

 1بار موتور اضافه 

 و درایو  جریان خروجی Ioutجریان نامی موتور است ،  In که M = Iout/(In*K) ربار موتوزمان اضافه 

K ضریب محافظت موتور است. 

  .است ترکوچکنیز  M باشد، مقدار تربزرگ  K هر چه مقدار ،بنابراین

؛  شودی مساعت انجام  1مدت بیش از بار موتور به، محافظت پس از اضافه  M = 116% هنگامی که

؛  شودی مدقیقه انجام  12مدت بیش از بار موتور به، محافظت پس از اضافه M = 150% هنگامی که

؛  شودی مدقیقه انجام  5مدت بیش از بار موتور به، محافظت پس از اضافه M = 180% هنگامی که

و ؛    شودی مانجام  ثانیه 60 مدت بیش ازبار موتور به، محافظت پس از اضافه M = 200% هنگامی که

 .شودی مباشد، محافظت بلافاصله انجام  ≤M %400که  هنگامی

 
 %120.0-%20.0محدوده تنظیم 

100.0%  ○ 

P02.28 
ضریب تصحیح 

 توان موتور 

 ندارد.  درایو عملکرد کنترلثیری در أو ت باشدی م موتور  تواننمایش این ضریب جهت تصحیح 

 3.00-0.00محدوده تنظیم: 
1.00  ○ 

P02.29 

نمایش  

پارامترهای  

 1 موتور

 . نمایش داده شود نمایش پارامترهای جریانی منطبق با تایپ موتور  :0

 .شودی م: تمام پارامترهای موتور نمایش داده 1
0  ● 

 برداری مترهای کنترل ا: پارP03گروه  -10-4

P03.00 

  تناسبی درگین 

 بخش پایین

فرکانس آستانه  

(P1)   

فرکانس   از  ترنییپادر    .دینمای م برداری عمل  فقط در حالت کنترل   P03.00 – P03.05 پارامترهای

پارامتر (P03.02) 1سوئیچ    ، P03.00   تناسبی  به گین  پارامتر Proportional Gain)  1عنوان   )

P03.01   عنوان زمان  به( انتگرالIntegral Gain  )و در فرکانس بالاتر از فرکانس   .باشدی مثیر گذار  أت

تأثیر  2عنوان زمان انتگرال به  P03.04و پارامتر  2عنوان گین تناسبی به  P03.03 یپارامترها 2سوئیچ 

انتگرال  .  باشد ی مگذار   صد عملکرد پاسخ دینامیکی و در    توانی مبا تنظیم مناسب ضریب بهره و زمان 

 است:شده این امر در زیر نمایش داده  .کنترل برداری را بهبود بخشید

20.0  ○ 

P03.01 

 زمان انتگراتور

در بخش پایین 

(I1  ) 
0.200s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P03.02 

فرکانس آستانه  

  ریمقاد سوئیچ از

گروه اول  

 (  F1)انتگراتور 

 
طوری که پاسخ دینامیکی سیستم را افزایش داد به  توانی م با افزایش بهره تناسبی و کاهش زمان انتگرال 

انتگرال باعث لرزش و افزایش زیاد بهره و همچنین کاهش بیش از حد زمان    .سیستم دچار نوسان نشود

انحراف شودی مدر سیستم   over-shoot  افزایش   و  لرزش  باعث  است  تناسبی ممکن  بهره  افزایش   .

را تنظیم نموده   PIبر اساس بارهای مختلف    .استاتیک گردد و زمان انتگرال با اینرسی رابطه نزدیک دارد 

بار و شیب تغییر سرعت سیستم   تا سرعت پاسخ فرکانسی بخش کنترل برداری درایو پاسخگو اینرسی 

 مکانیکی باشد. 

 P03.00: 0–200.0 دامنه تنظیم

 P03.01: 0.000–10.000s دامنه تنظیم

 P03.02: 0.00Hz-P03.05 دامنه تنظیم

 P03.03: 0–200.0 دامنه تنظیم

 P03.04: 0.000–10.000s دامنه تنظیم

 ) )حداکثر فرکانس خروجی P03.05: P03.02 – P00.03 دامنه تنظیم

5.00 Hz  ○ 

P03.03 

  تناسبی درگین 

بخش بالایی 

 (  P2)یچ ئسو
20.0  ○ 

P03.04 

 زمان انتگراتور

در بخش بالایی 

 (  I2) یچئسو
0.200s  ○ 

P03.05 

فرکانس آستانه  

سوئیچ به مقادیر  

 دوم انتگراتور 

(F2  ) 

10.00H
z  ○ 

P03.06 
فیلتر خروجی 

 حلقه سرعت
0 متناسب با)  0-8 − 28 10𝑚𝑠⁄ ) 0  ○ 

P03.07 
  یضریب جبران

   یلغزش حرکت 
بهبود دقت کنترل سرعت باعث  و  بوده  کنترل برداری  مد  لغزش برای تنظیم فرکانس لغزش    یضریب جبران

 .خطای حالت پایدار سرعت را کنترل کند تواندی م تنظیم صحیح پارامتر  .گرددی م سیستم 

 %200تا  %50دامنه تنظیمات: 

100%  ○ 

P03.08 
  یضریب جبران

 ی لغزش ترمز
100%  ○ 

P03.09 
تناسبی  گین 

 P حلقه جریان

طور مستقیم بر سرعت که به  کنندی م حلقه جریان را تنظیم انتگراتور  I و Pمقادیر  : این دو پارامتر *

نیازی به تغییر مقدار جنرال  یکاربردهاجهت  .گذارد ی متأثیر آن پاسخ دینامیکی و دقت کنترل 

 .این پارامتر نیستفرض پیش 

 . (P00.00 = 0) اعمال شود SVC فقط در حالت کنترلتوجه:  

 65535تا  0محدوده تنظیم: 

1000  ○ 

P03.10 
ضریب انتگرال 

 Iحلقه جریان 
1000  ○ 

P03.11 

کانال رفرنس  

   گشتاور

مد کنترل  )

 گشتاور( 

بدین ترتیب گشتاور تابع مستقل و سرعت تابع   باشدی مکردن مد کنترل گشتاور  رای فعال این پارامتر ب

 . گرددی م وابسته 

 . است غیر فعالکنترل گشتاور مد  :0

 . (P03.12) کلیدصفحه طریق  ازگشتاور  رفرنس: 1

 .)کلید )از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 آنالوگاز طریق ورودی گشتاور  رفرنس 2:

 . AI2از طریق ورودی آنالوگ گشتاور  رفرنس :3

 .  AI3 آنالوگاز طریق گشتاور  رفرنس: 4

 . HDI پالس رفرنس گشتاور از طریق ورودی :5

 .ایگشتاور چند مرحله  رفرنس :6

 . MODBUS از طریق شبکه رفرنس گشتاور :7

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

   Profibus/CANopen از طریق شبکهگشتاور  رفرنس :8

 Ethernetاز طریق شبکه  رفرنس گشتاور :9

 رزرو  :10
مربوط به سه برابر جریان نامی موتور   ٪100 موارد فوق، مقدار 10تا   2 یهاتم یآ توجه: برای تنظیم 

 .است

P03.12 
  با تنظیم گشتاور

 کلید صفحه 
 ○  %50.0 )جریان نامی موتور(  %300.0تا  %300.0-  محدوده تنظیم:

P03.13 
زمان فیلتر 

 گشتاور  رفرنس
 ○  10.000s 0.010sتا  0.000

P03.14 

رفرنس حد 

بالای فرکانس 

در جهت 

راستگرد در مد  

 کنترل گشتاور 

جهت حد  P03.17جهت حد بالای فرکانس راست گرد و   P03.16مقداردهی پارامتر  )  کلیدصفحه  :0

 ( .باشدی م گرد بالای فرکانس چپ

1: AI1  کلیدصفحه )از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی (. 

 AI2 ورودی آنالوگ  :2

 AI3 ورودی آنالوگ  :3

 HDI پالسورودی  :4

 ای فرکانس حد بالا تنظیم چند مرحله  :5

  MODBUS از طریق شبکهتنظیم  :6

 Profibus/CANopen شبکه ازطریق رفرنس :7

 Ethernetاز طریق شبکه  رفرنس  :8

 . مربوط به حداکثر فرکانس است ٪100 ،6-1توجه: تنظیم روش 

  ○ 

P03.15 

رفرنس حد 

بالای فرکانس 

در جهت 

گرد در مد  چپ

 کنترل گشتاور 

  ○ 

P03.16 

حد بالای  تنظیم

از فرکانس 

 / کلیدصفحه 

چرخش 

 راستگرد موتور 
 مقدار P03.16  .شودی ماستفاده در مد کنترل گشتاور  این عملکرد برای تنظیم حد بالای فرکانس

P03.14   ؛ کندی م را تنظیمP03.17  مقدار P03.15  کندی م را تنظیم. 

 )حداکثر فرکانس خروجی(  Hz-P00.03 0.00محدوده تنظیم: 

50.0Hz  ○ 

P03.17 

حد بالای  تنظیم

از فرکانس 

کلید / صفحه 

چپگرد  چرخش 

 موتور

50.0Hz  ○ 

P03.18 

رفرنس حد 

بالای گشتاور  

چرخشی  

 )موتوری( 

 . باشندی م ترمزی  تعیین کننده بالاترین مقدار گشتاور چرخشی و گشتاور پارامترهااین 

 P03.21 و پارامتر P03.18مقداردهی جهت  P03.20 تعیین گردد. )پارامترکلید صفحه  از طریق 0 : 

 (  P03.19 مقداردهی جهت پارامتر

1: AI1  از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه(( . 

 AI2 ورودی آنالوگ  :2

 AI3 ورودی آنالوگ :3

 HDIورودی دیجیتال پالسی  : 4

 MODBUS : از طریق شبکه5

   Profibus/CANopen شبکه ازطریق: 6

 Ethernetاز طریق شبکه  :7

 .مربوط به سه برابر جریان موتور است ٪100 ،4-1توجه: حالت تنظیم 

0  ○ 

P03.19 

رفرنس حد 

بالای گشتاور  

ترمزی 

 )ژنراتوری(

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P03.20 

مقدار دهی حد  

  بالای گشتاور

چرخشی از روی  

 کلید صفحه 

 .شودی مگشتاور استفاده بالای برای تعیین حد  این پارامتراز 

 )جریان نامی موتور( %300.0-0.0محدوده تنظیم: 
180.0%  ○ 

P03.21 

مقدار دهی حد  

  بالای گشتاور

ترمزی از روی 

 کلید صفحه 

180.0%  ○ 

P03.22 

ضریب تضعیف  

توان   ناحیهدر 

 ثابت

 تضعیف گشتاور و یا توان ثابت ناحیه فرکانس بالاتر از فرکانس نامی و یا ناحیه استفاده از موتور در 

 
مناحیه  در   P03.23 و P03.22 پارامترهای  ثابت  موتور    .ثر هستند ؤتوان  که  نامی بههنگامی  سرعت 

ضریب   کندیمطوری که در شکل بالا ملاحظه    همان .شودی مگشتاور  تضعیف    ناحیهموتور وارد    رسدی م

تندتر   با شیبمنحنی تضعیف    ،باشد  تربزرگهرچه ضریب تضعیف    .منحنی تضعیف را تغییر دهید  ،تضعیف

 . دی آی مپایین 

 %50تا  P03.23: 5% دامنه تنظیم P03.22:  0.01-2.00 دامنه تنظیم

0.3  ○ 

P03.23 

  درصدکمترین 

  منحنی فی ضعت

در  گشتاور 

 توان ثابت  ناحیه

20%  ○ 

P03.24 
  حد ولتاژ

 ماکزیمم 

P03.24  این پارامتر ایندکس   ، که بستگی به وضعیت سایت دارد.کندی مرا تعیین  درایوحداکثر ولتاژ

 . کندی ممدولاسیون را محدود 

 %120.0-0.0محدوده تنظیم: 
100.0% ◎ 

P03.25 

مغناطیس  زمان  

کردن هسته  

موتور قبل از 

 چرخش 

منظور ایجاد  درایو ابتدا قبل از شروع به حرکت در آوردن موتور، جریان دهی به   ،دهی این پارامتر زمانبا  

عملکرد گشتاور را در طول   ، و این هسته مغناطیس شده  دهدی مدر هسته موتور را انجام  شار مغناطیس  

 .بخشدی م فرایند استارت بهبود 

 10.000s-0.000محدوده تنظیم: 

0.000s  ○ 

P03.26 

تناسبی  گین 

تضعیف  ناحیه 

 مغناطیسی  

 8000تا   0دامنه تنظیم: 

 برداری نامعتبر هستند. کنترل  مدبرای  P03.26تا  P03.24توجه: 
1200  ○ 

P03.27 

گین انتگراتور 

ناحیه تضعیف  

 شار

 8000تا   0دامنه تنظیم: 

 . باشندی م P03.27و  P03.26ناحیه تضعیف پارامترهای  PIDتوجه: تابع 
1200  ○ 

P03.28 
مدهای کنترل 

 تضعیف شار 

0x000 – 0x112  
 انتخاب مد کنترل  :یکان پارامتر

 : مد دو 2 ;: مد یک1 ;: مد صفر0

 : انتخاب جبران سازی اندوکتانس دهگان پارامتر

 : غیر فعال 1 ;: فعال0

 : انتخاب مد کنترل سرعت بالا صدگان پارامتر 

 : مد یک 1 ;: مد صفر0

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P03.29 
کنترل  یمدها

 گشتاور  

0x0000 - 0x7111 
 انتخاب مد گشتاور  :پارامتر یکان

 گشتاور فعلی : رفرنس 1 ;: رفرنس گشتاور0

 دهگان پارامتر: جهت جبران سازی گشتاور در دور صفر

 : منفی 1 ;: مثبت0

 صدگان پارامتر: جداکردن انتگرال حلقه سرعت 

 : غیر فعال 1 ;: فعال0

 هزارگان پارامتر: فیلترکردن فرمان گشتاور 

Bit0مد فیلتر : 

 فیلتر اینرسی  :0

 ACC/DECفیلتر خطی  :1

Bit1~2  زمان :ACC/DEC   

   ACC/DEC: بدون زمان 0

 1 :ACC/DEC1   

 2 :ACC/DEC2 

 3 :ACC/DEC3 

0  ○ 

P03.30 

ضریب جبران  

گشتاور  

اصطکاک در  

 سرعت پایین
( پایین  در سرعت  پارامتر    1Hz>ضریب جبران سازی گشتاور  با   )P03.30    و ضریب   گردد ی متنظیم

 .شودی م تنظیم    P03.31با پارامتر    P03.32آستانه فرکانس    بالاتر از  یهاسرعت جبران سازی گشتاور در  

 . کندی مصورت خطی تغییر ه در فاصله سرعت پایین تا بالا ب

 ( P03.11≠0) .باشد یم جبران سازی گشتاور در مد کنترل گشتاور فعال  

 است. %50.0تا  0.0از مقدار  P03.30بازه تغییرات 

 است. %50.0تا  0.0از مقدار  P03.31بازه تغییرات 

 است.    400.00Hzتا  1.00Hzاز مقدار  P03.32بازه تغییرات 

0  ○ 

P03.31 

ضریب جبران  

  گشتاور

سرعت اصطکاک 

 بالا

0.0%  ○ 

P03.32 

فرکانس متناظر 

با گشتاور  

اصطکاکی  

 سرعت بالا

50.00H
z  ○ 

 SVPWM: مد کنترل P04گروه  -10-5

P04.00 
تنظیم منحنی  

V/F 1 موتور 

و گشتاور مورد نظر را در بازه فرکانسی کار   گرددی ماستفاده  V/F منحنی  تعریف نوعپارامتر جهت  این  

 . سازدی مبرآورده  درایو 

 ؛ اعمال بار گشتاور ثابت V / F یمنحنی خط :0

 ایچند نقطه  V / F منحنی :1

 1.3صورت سهمی با توان ه ب V / F : منحنی2

 1.7صورت سهمی با توان ه ب V / F نحنیم: 3

 2صورت سهمی با توان ه ب V / F نحنیم: 4

کاربران   .شوندی مآب اعمال   یهاپمپ و    هافن برای گشتاور بارهای مانند    4تا2  سهمی شماره  یهای منحن

جویی تا بهترین اثر صرفهرا انجام دهند    اتتنظیم   ی مکانیکیبارهاگشتاور    یهای ژگیوبا توجه به    توانندی م

 .دست آورندهدر انرژی را ب

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 .فرکانس نامی موتور است fb در تصویر زیر ولتاژ نامی موتور و Vb توجه:

                                    
در این حالت صورت جداگانه از طریق دو رفرنس مستقل:  ه تنظیم فرکانس و ولتاژ ب  سفارشیمنحنی   5:

 ( و ولتاژ را از طریق کانال رفرنسP00.06 )پارامترفرکانس    رفرنساز طریق کانال  فرکانس را   توانمی 

   .ادتغییر د ( P04.27 پارامتر) ولتاژ

P04.01 

تقویت گشتاور  

ی هافرکانس در 

پایین )پارامتر  

 (بوست

شده به معنی درصدی مقدار تعیین   ،شودی ماز این پارامتر جهت جبران گشتاور در فرکانس پایین استفاده  

افزایش بیش از حد این پارامتر باعث بالا رفتن بیش از حد  .باشد ی ماز ولتاژ نامی موتور در فرکانس شروع  

غناطیسی ببرد و عملکرد نامطلوبی م  عحالت اشباو موتور را به  جریان و حتی رسیدن به جریان لیمیت برسد

 . باشیمداشته 

 . شودی مصورت اتوماتیک انجام ه مقدار این پارامتر صفر درصد تعیین شود گشتاور اولیه ب اگر

ثر از افزایش بوست ایجاد کرده أمت V/Fکه شیفت منحنی  باشدی م بالاترین فرکانسی  P04.02پارامتر  

 آمده است.  cut-offاست و در منحنی زیر با نام فرکانس 

 
 )تنظیم دستی(  %10.0-%0.1 ;)خودکار( P04.01:0.0%محدوده تنظیم  

 P04.02 :0.0%-50.0%محدوده تنظیم  

0.0%  ○ 

P04.02 

فرکانس نقطه  

تقویت  انتهایی 

 AM1گشتاور 
20.0%  ○ 

P04.03  فرکانس f1 

 
 P04.08 تا P04.03 را از طریق V / F منحنی  تواندیم ، کاربر  (ای)منحنی چند نقطه   P04.00 = 1 وقتی

 .تنظیم کند

V / F  شودی مطور کلی با توجه به بار موتور تنظیم به. 

 .  f1 ＜ f2 ＜  f3 و V1 ＜ V2 ＜ V3 توجه:

0.00Hz  ○ 

P04.04  ولتاژV1 0.00%  ○ 

P04.05  فرکانس f2 00.00H
z  ○ 

P04.06  ولتاژV2 00.0%  ○ 

P04.07  فرکانس f3 00.00H
z  ○ 

P04.08  ولتاژV3 00.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

آن  به  باعث گرم شدن بیش از حد موتور یا آسیب دیدن  ،فرکانس پایین افزایش بیش از حد ولتاژ در

در این حالت تا زمان قطع    ،شودی مکه با جریان اضافی مواجهه  به هنگامی درایودقت شود  .شودی م

 . ماندی محفاظت جریان اضافی باقی 

 دامنه تنظیم ٪110.0 تا  P04.04: 0.0٪ دامنه تنظیم P04.05تاP04.03: 0.00Hz دامنه تنظیم

P04.05: P04.03 تا P04.07 دامنه تنظیم P04.06: 0.0٪ 110.0  تا ٪ 

 P02.16 تا  P04.07  :P04.05 تنظیم دامنه

 ٪ 110.0  تا P04.08٪ :0.0 دامنه تنظیم

P04.09 

گین جبران 

 V / F لغزش

   1موتور 

        کنترل   مدبار در  جهت تغییر سرعت ناشی از تغییرات  به   لغزش سرعت موتوربرای جبران    پارامتراین  

SVPWM  شودی مصورت زیر محاسبه  در معادله ریاضی به فرکانس لغزش نامی موتور  .شودی ماستفاده: 

△f=fb-n×p/60 
fb  آن  پارامترفرکانس نامی موتور است که P02.02 ت؛ اسn  پارامترسرعت چرخش نامی موتور است و 

 .جفت قطب موتور است pت؛ اس P02.03 آن

فرض کارخانه  صورت پیشه و ب است f △ مربوط به فرکانس لغزش نامیاین پارامتر   ٪100.0 مقدار

 است. شده تنظیم 

 %200.0-0.0محدوده تنظیم: 

100%  ○ 

P04.10 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

  یهافرکانس 

 پایین  

نوسان جریان برای  ،با قدرت زیاد هایویژه برای موتور به ها،فرکانس ، در برخی SVPWM کنترل مددر 

با  .ممکن است اضافه جریان رخ دهد و حتی  کندنمیکار  یکنواختموتور حالت  در این .موتور رخ دهد

 این پدیده را از بین برد.  توانی م تنظیم این پارامتر 

 100تا  P04.10: 0 دامنه تنظیم

 P00.03 )حداکثر فرکانس( تا P04.12: 0.00Hz دامنه تنظیم 100تا  P04.11: 0 دامنه تنظیم

10  ○ 

P04.11 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 بالا   یهافرکانس 
10  ○ 

P04.12 

  فرکانسی استانه

کنترل ارتعاش  

 1موتور 
30.0Hz  ○ 

P04.13 
تنظیم منحنی  

V/F 2 موتور 

  گردد ی م استفاده  2موتور شماره   V/F منحنی  جهت تعریف نوع P04.25تا پارامتر  P04.13 ی پارامترها

درایو   کارکرد  فرکانسی  بازه  در  را  نظر  مورد  گشتاور  شبیه  سازدی م برآورده  و  پارامترها  این  تعاریف   .

 .باشدی م  P04.12تا  P04.00پارامترهای  

 

 

توسط   دو  شماره  موتور  یا  یک  شماره  موتور  نوع  شماره  انتخاب  عملکرد  تابع  های   ورودی  35انتخاب 

دو    "دیجیتال   موتور شماره  و  موتور شماره یک  بین  تابع عملکرد   "شیفت  انتخاب  است.  تنظیم  قابل 

 . گرددی متعریف  P05.09تا  P05.01ورودیهای دیجیتال در پارامترهای 

0 ◎ 

P04.14 

تقویت گشتاور  

ی   هافرکانس در 

 پایین  

 ( )پارامتر بوست

0.0%  ○ 

P04.15 

فرکانس نقطه  

تقویت  انتهایی 

 گشتاور  
20.0%  ○ 

P04.16  فرکانس f1 0.00Hz  ○ 

P04.17  ولتاژV1 0.00%  ○ 

P04.18  فرکانس f2 00.00H
z  ○ 

P04.19  ولتاژV2 00.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P04.20  فرکانس f3 00.00H
z  ○ 

P04.21  ولتاژV3 00.0%  ○ 

P04.22 

گین جبران 

 V / F لغزش

  2موتور 

 100%  ○ 

P04.23 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

  یهافرکانس 

 پایین  

نوسان جریان برای   ،با قدرت زیاد  هایویژه برای موتوربه   ها،فرکانس ، در برخی  SVPWM کنترل  مددر  

با   .ممکن است اضافه جریان رخ دهد  کندو حتینمی کار    یکنواختموتور  حالت    در این  .موتور رخ دهد

 این پدیده را از بین برد.  توانی م تنظیم این پارامتر 

 100تا  P04.23: 0 دامنه تنظیم

10  ○ 

P04.24 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 بالا   یهافرکانس 

 P00.03 )حداکثر فرکانس(تا  P04.25: 0.00Hz دامنه تنظیم 100تا  P04.24: 0 دامنه تنظیم

10  ○ 

P04.25 

  فرکانسی استانه

کنترل ارتعاش  

 2موتور 
30.0Hz  ○ 

P04.26 
انتخاب عملکرد  

 ذخیره انرژی 

 جویی در انرژی عملکرد خودکار صرفهکردن تابع فعال  :1: غیر فعال تابع 0

 . کندی مجویی در انرژی تنظیم طور خودکار ولتاژ خروجی را برای صرفهبه  ،موتور در شرایط بار سبک
0 ◎ 

P04.27 
تنظیم   کانال

 ولتاژ 

تنظیم گردد، تنظیم ولتاژ و فرکانس توسط دو کانال  P04.00=5هنگامیکه  V / F در تنظیمات منحنی

 .گرددی م نتخاب ا ولتاژکانال تنظیم  . با این پارامتر شوندی ممستقل تنظیم 

 .شودی متعیین  P04.28 خروجی توسطکلید: ولتاژ صفحه ولتاژ از تنظیم   :0

 . ))از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 ولتاژ از  تنظیم :1

 ؛   AI2  ولتاژ از: تنظیم 2

 ؛  AI3  ولتاژ ازتنظیم  :3

 ؛  HDI ولتاژ ازتنظیم  :4

 ؛ ایسرعت چند مرحله ولتاژ از طریق تنظیم   :5

 ؛ PID از ولتاژ تنظیم :6

 ؛ MODBUS شبکهتنظیم ولتاژ از طریق  7:

 ؛ PROFIBUS/CANopenشبکهتنظیم ولتاژ از طریق  8:

  Ethernetشبکهتنظیم ولتاژ از طریق  9:

 : رزرو 10

 .مربوط به ولتاژ نامی موتور است ٪100توجه: 

0  ○ 

P04.28 
 ولتاژ از تنظیم

 کلید صفحه 

کلید تنظیم شود این پارامتر تعیین ( برروی صفحه P04.27=0اگر مرجع تنظیم خروجی ولتاژ )پارامتر 

 ٪100- ٪0دامنه تنظیمات: . باشدی مکننده درصد ولتاژ خروجی  
100.0%  ○ 

P04.29 
زمان افزایش  

 ولتاژ 

افزایش از حداقل ولتاژ خروجی به حداکثر ولتاژ خروجی  درایو زمانی است که "مان افزایش ولتاژز"

 زمان شتاب افزاینده ولتاژ( ). ابدیی م

از حداکثر ولتاژ خروجی به حداقل ولتاژ خروجی کاهش  درایو زمانی است که "زمان کاهش ولتاژ"

منحنی نمایش  t2و  t1) ثانیه 3600.0تا  0.0دامنه تنظیمات: ( زمان شتاب کاهنده ولتاژ ) .ابدیی م

 (  P04.31 داده شده در پارامتر

5.0s  ○ 

P04.30 
زمان کاهش 

 ولتاژ 
5.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P04.31 
حداکثر خروجی  

 ولتاژ 

 .حد بالا و پایین ولتاژ خروجی را تنظیم کنید

 )ولتاژ نامی موتور(  %100.0 تا  P04.31: P04.32 دامنه تنظیم

 نامی موتور( )ولتاژ  P04.31 تا ٪ P04.32: 0.0 دامنه تنظیم

 

100.0% ◎ 

P04.32 
حداقل خروجی  

 ولتاژ 
0.0% ◎ 

 ورودی  یهانال یترم:  P05گروه  -10-6

P05.00  ورودیHDI 
 HDI:1 پالس با فرکانس بالا است. به یورود P05.09 تا P05.54  دیمراجعه کن . 

HDI:0 به پارامترشودی م فی تعر یعموم  تالیج ید یورود . P05.09 د یمراجعه کن . 
0 ◎ 

P05.01 
  تابعانتخاب 

 S1ترمینال 

 (  شودی نمعدم استفاده از ورودی دیجیتال )تابع عملکردی تعریف  0:

 (Run Right)گرد  راست در جهت( Runموتور ) چرخش فرمان 1:

 (  Run left)گرد موتور در جهت چپ چرخش فرمان  2:

 ه سیم 3کنترل تابع 3: 

 (Jog Right)راست گرد  ( در جهتP08.06) فرمان چرخش موتور با سرعت جاگ 4: 

 ( Jog Left)گرد در جهت چپ( P08.06) فرمان چرخش موتور باسرعت جاگ  5:

 Coast to)درایو و رها شدن موتور بدون شیب کاهش سرعت  توقفبا فعال شدن این ترمینال  :6

stop این پارامتر در حقیقت ردیپذیم( صورت .Enable و بایستی شرایط زیر را در نظر  باشدیم

 باشید. داشته 

و پس   شودیمشده باشد بلافاصله استاپ    Runتوسط پانل    قبلاًکه درایو  ی طورهاگر این فرمان فعال شود ب

ن فرمان  . در ضمن در صورت فعال بودن ایماندی م  Runمنتظر فرمان مجدد    مجدداًاز غیر فعال شدن  

 کرد. Runدرایو را  هانال یترم از طریق پانل و یا  توانی نم

شده باشد بلافاصله استاپ   Runتوسط ورودیهای ترمینال    قبلاًکه درایو  یطورهاگر این فرمان فعال شود ب

فعال   مجدداًترمینال غیر فعال و    Runشده و در صورت غیر فعال شدن مجدد این ترمینال بایستی فرمان  

 شود.  Runگردد تا درایو دوباره 

( NCسوئیچ بسته )  یا(  NOسوئیچ باز )صورت  هرا ب  هانال یترمسازی  فعال   دی توانی م  P05.10با پارامتر  

 . عبارتی هنگامیکه ترمینال با بسته شدن سوئیچ آن و یا با باز شدن سوئیچ آن فعال گردده تعریف نمایید. ب

 (Fault( خطا )Resetفرمان ریست ) :7

باشد با   Run(: با گذاردن فرمان روی این ورودی، در صورتیکه درایو  Pauseفرمان وقفه یا مکث )  8:

و پس از برداشتن فرمان دوباره  شودی نمولی استاپ  رسدی مفرکانس صفر   به  خروجی درایوشیب کاهنده 

 . دهدی م اجازه به چرخش موتور 

 در درایو (External Fault) خطای خارجیفعال کننده وجود ورودی  :9

 (UP) تعریف شاسی افزایش فرکانس10: 

 ( DOWNتعریف شاسی کاهش فرکانس )11: 

 در حافظه درایو   Downو  Upتنظیمات فرکانسی توسط  (Clearپاک کردن ): 12

1 ◎ 

P05.02 
  تابعانتخاب 

 S2ترمینال 
4 ◎ 

P05.03 
  تابعانتخاب 

 S3ترمینال 
7 ◎ 

P05.04 
  تابعانتخاب 

 S4ترمینال 
0 ◎ 

P05.05 
  تابعانتخاب 

 S5ترمینال 
0 ◎ 

P05.06 
  تابعانتخاب 

 S6ترمینال 
0 ◎ 

P05.07 
  تابعانتخاب 

 S7ترمینال 
0 ◎ 

P05.08 
  تابعانتخاب 

 S8ترمینال 
0 ◎ 

P05.09 

تابع  انتخاب 

ترمینال   عملکرد
HDI 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

با فرکانس خروجی   شودی م تنظیم  Downو  UP یهای شاس توسطتوجه نمایید که فرکانسی که 

(  P00.10کلید )پارامتر  سرعت صفحه فرض کارخانه صورت پیشه و ب شودی م جمع  P00.09پارامتر  

 . گرددی م  P00.10، رفرنس همین پارامتر های شاس. لذا با پاک کردن حافظه فرکانس تنظیمی با باشدی م

 B و مرجع A سوئیچ بین مرجع 13:

 A مرجع و هامرجع  ترکیبی تابعسوئیچ بین 14: 
 . باشند  A+B ،A-B ،MAX (A, B) ،MIN(A, B) توانند یم و  شوند یم تعریف  P00.09ترکیبی توسط پارامتر  تابع

 Bو مرجع  هامرجع  ترکیبی تابعسوئیچ بین 15: 
 . باشند  A+B ،A-B ،MAX (A, B) ،MIN (A, B) توانند یم و  شوند یم تعریف  P00.09ترکیبی توسط پارامتر  تابع

 ای سوئیچ شماره یک تعیین سرعت چند مرحله 16: 

 ایسوئیچ شماره دو تعیین سرعت چند مرحله 17: 

 ایتعیین سرعت چند مرحله سوئیچ شماره سه 18: 

 ایسوئیچ شماره چهار تعیین سرعت چند مرحله19: 

 چهار یک عدد هگز یهات یبجهت ، عنوان عدد یک ویا صفر ه شدن ب Offو ONچهار سوئیچ فوق با *

 . کنند ی م سرعت مختلف را انتخاب  16عمل کرده و بیتی 

و بعد از غیر فعال شدن این ترمینال   ایسرعت چند مرحله ( Pause) ایتوقف اجباری لحظه 20: 

 . شودی مدوباره ادامه پروسه بعدی داده 

 بصورت باینری ACC / DEC زمانانتخاب  1 سوئیچ شماره21: 

 بصورت باینری ACC / DEC زمانانتخاب  2 سوئیچ شماره22: 

انتخابی ورودیهای  از طریق ترکیب حالت این دو ترمینال کاهنده  / افزایندهزمان شتاب  چهار گروه

را  21 عنوان ورودی دیجیتال با تابع عملکرد شمارهه ب، 1انتخاب شود )در حالی که ترمینال دیجیتال 

 ( نماییدرا انتخاب  22ورودی دیجیتال با تابع عملکرد شماره  ،2ترمینال  کنید وانتخاب 

 1ترمینال 

 ( 21تابع )

 2ترمینال 

 ( 22ابع ت)

 پارامترها  ACC/DECانتخاب زمان 

OFF OFF   زمانACC1/DEC1   P00.11/P00.12 

ON OFF   زمانACC2/DEC2   P08.00 / P08.01 

OFF ON   زمانACC3/DEC3   P08.02 / P08.03 

ON ON   زمانACC4/DEC4   P08.04 / P08.05 

 

 هنگام استپ  ساده PLC ریست در 23:

 ساده  PLC ( در پروسهPause)ای توقف اجباری لحظه : 24

 PID کنترل (Pauseای )توقف اجباری لحظه 25: 

 :26 limit  چرخش راست گرد 

 :27 limit  چرخش راست گرد 

 ( P21.31پارامتر ) 2انتخاب نسبت تبدیل دنده الکترونیکی 28: 

 و قرار گرفتن در مد کنترل گشتاور  گشتاور سازی مد کنترل غیرفعال29: 

 Stopجز ه خارجی ب یهافرمان ) بت ماندن فرکانسو ثا  ACC / DEC سازی موقت غیرفعال30:

 (  ثیر ندارندأروی این تابع ت
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 شمارنده افزایش پالس  : 31

 شمارنده کاهش پالس 32: 

 تغییر فرکانس موقتی غو فرمان ل33:  

 DCترمز فرمان  34:

 : شیفت از موتور شماره یک به موتور شماره دو 35

 پانل( یهای شاس کلید )به صفحه  هافرمان سوئیچ  :36

 ورودیهای ترمینال به  هافرمان سوئیچ  : :37

 شبکه ارتباطی سریال به  هافرمان سوئیچ  : :38

 ( Pre-exciting)فرمان پیش تحریک مغناطیسی موتور  :39

 : پاک کردن تابع ثبت توان مصرفی 40

 ف برق  توقف ثبت تابع مصر :41

 کلیدحد بالای گشتاور از طریق صفحه : سوئیچ به 42

 (  S8فقط ورودی ): ورودی رفرنس موقعیت 43

 کردن جهت اسپیندل : غیر فعال 44

 Localبرگشت به موقعیت  : فرمان بازگشت به نقطه صفر اسپیندل /45

 1: انتخاب کد موقعیت صفر شماره 46

 2: انتخاب کد موقعیت صفر شماره 47

 چهار موقعیت صفر جهت اسپیندل قابل انتخاب است. با دو تابع کلید فوق 

 ( Spindle Scalingاسپیندل ) 1ای شماره : انتخاب کد موقعیت مقیاس زاویه 48

 اسپیندل   2ای شماره : انتخاب کد موقعیت مقیاس زاویه 49

 کردن  اسپیندل / فعال  3ای شماره : انتخاب کد موقعیت مقیاس زاویه 50

 ( Pulse superposition) پالس سوپر پوزیشن

 به کنترل موقعیت  /  : سوئیچ تغییر مد کنترل سرعت از51

 کردن پالس ورودی: غیر فعال 52

 : پاک کردن انحراف موقعیت 53

 وضعیت گین تناسبی موقعیت : تغییر54

 یابی مد دیجیتال سازی اجرای سیکل موقعیت : فعال 55

 E-Stop: ورودی 56

 موتور : ورودی خطای گرمای اضافی 57

 ( RigidTapingپیوسته ) Tapکردن : فعال 58

    SVPWMکنترل  : سوئیچ به مد59

   FVC: سوئیچ به مد کنترل 60

 PID در این مد با فعال شدن ورودی دیجیتال پلاریته خروجی ::PID: تغییر پلاریته خروجی  61

 این شدی مبا مثبت شدنش سرعت زیاد  PIDحال خروجی  ه بدین معنا که اگر تا ب کندی ممعکوس عمل 

 .شودی م بار با مثبت شدنش سرعت کم 

 Undervoltage: ورودی استاپ 62

 (Enable Servo) کردن سروو: فعال 63

P05.10 

انتخاب پلاریته  

  یهانال یترم

 ورودی

ورودی به معنی فعال شدن تابع ورودی دیجیتال با شرایط سوئیچ باز )کنتاکت   یهانال ی ترمانتخاب پلاریته  

NOسوئیچ بسته  ( فعال شود و یا با( کنتاکتNC ) 
0x000  ○ 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

110 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

فعال شدن    ی پارامترها نحوه  معین    یهانال یترم فوق  را  دیجیتال  مربوطه صفر  کند ی مورودی  بیت   اگر 

بوده و با بسته شدن ترمینال مربوطه   Normally Openصورت  ه صورت آند( باشد ترمینال به ورودی ب)

بوده   Normally Closeشود ترمینال ورودی    (صورت کاتده )ورودی ب  1. اگر بیت مربوطه  شودی م فعال  

 . شودی م و با باز شدن ترمینال مربوطه فعال 
Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

 0X000-0X1FFمحدوده تنظیم: 

P05.11 

 زمان فیلتر

ON-OFF  
  یهانال یترم

 ورودی دیجیتال 

پارامتر را    .را تنظیم کنید  HDI و S8 تا S1 یهانال یترم دیجیتال    زمان فیلتر اگر تداخل شدید است، 

افزایش این زمان باعث   .جلوگیری شود  هایوروداشتباه ناشی از نویز روی  کرد  افزایش دهید تا از کار  

 کردن ورودی دیجیتال بیشتر گردد داشتن سوئیچ جهت فعال یا باز نگه داشتن نگه  که زمان بسته شودی م
 0.000-1.00s 

0.0100s  ○ 

P05.12 

تعریف  

ورودیهای  

دیجیتال  

صورت مجازی  هب

(Virtual) 

افزار )یعنی متصل کردن یک سوئیچ ترمینال مجازی به این معنی است که ورودی دیجیتال از طریق سخت 

. ردی گی مافزاری فرمان  صورت نرمه سریال ب  بلکه از طریق شبکه ارتباطی   شودی نمفعال    (به ورودی دیجیتال

 : فعال( 1: غیر فعال، 0) .باشدی م  0X1FFتا  0.000بازه تعریف این پارامتر عدد هگز از مقدار 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 
S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

تغییر است ارتباطات قابل  شبکه وضعیت ترمینال فقط از طریق ،مجازی  ترمینالتوجه: پس از فعال شدن 

 .است 0x200Aو آدرس ارتباط 

0x000  ○ 

P05.13 
 کنترل  مد

 سیمه دو یا سه 

 را تنظیم کنید  هانال یترم عملکرد  نحوه

جهت عملکرد   ،کند ی مصورت جداگانه جهت چرخش را معین  ه هر ورودی ب  :مدل اول  سیمه  دو: کنترل  0  

در جهت راست گرد و و ورودی   Runبه معنی فرمان    FWD. ورودی  شودی معمومی از این حالت استفاده  

REV  به معنی فرمانRUN  باشدی مگرد در جهت چپ . 

 

 REV FWD فرمان  

 

 خاموش  خاموش  استپ 

   

 روشن خاموش  استارت راستگرد 

 خاموش  روشن استارت چپگرد 

ادامه حرکت در جهت فرمان 

 قبلی 

 روشن روشن

 
 : مدل دوم  سیمه دوکنترل : 1 

 دور موتور:  از فرمان جهت Runجدا کردن فرمان  

 .عنوان فرمان راستگرد و چپگرد استبه  REVو ورودی ترمینال  Runعنوان فرمان ه ب FWDورودی   

 REV FWD فرمان  

 

 خاموش  خاموش  استپ 

 روشن خاموش  استارت راستگرد 

 خاموش  روشن استپ 

 روشن روشن استارت چپگرد 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 

 : مدل اول  سیمهسه کنترل : 2

  NOصورت ه ب SB1شاسی  باشدی م( Enable) هافرمان سازی جهت فعال NCصورت ه ب SB2شاسی  

در .  باشدی معنوان جهت حرکت، یعنی حرکت به جلو یا عقب ه ب Kبوده و کلید  Runعنوان فرمان هب

 :کنترل جهت به شرح زیر است ،برداریطول بهره 

 

Sln   شاسی(

NC ) 

REV 
 )کلید( 

مسیر 

 قبلی 

مسیر 

 کنونی 

 

 ←خاموش  روشن

 وشنر

 معکوس  جلوروبه 

 جلوروبه  معکوس 

 ←روشن روشن

 خاموش 

 جلوروبه  معکوس 

ره به 

 جلو

 معکوس 

 ←روشن

 خاموش 

کاستن سرعت تا  روشن

 خاموش  توقف

 باشدی م( Enable) هافرمان سازی جهت فعال  NCصورت ه ب SB2شاسی   ؛مدل دوم   سیمهسه کنترل : 3

در جهت رو به جلو بوده و  Runعنوان فرمان هب NOصورت ه ب  SB1. شاسی (باشد ی م)در حقیقت استاپ 

   .(مطابق شکل). باشدی مدر جهت حرکت به عقب  Runفرمان  NOصورت ه ب SB3شاسی 

 

Sln FWD REV مسیر 

 

 ←خاموش  روشن

 روشن

 جلوروبه  روشن

 معکوس  خاموش 

 ←خاموش  روشن روشن

 روشن

 جلوروبه 

 معکوس  خاموش 

روشن
← 

 خاموش 

کاستن   / /

سرعت تا 

 توقف
/ / 

فعال باشند و فرمان توقف از   REV و یا FWD ترمینالیکی از  هنگامی که    ،توجه: برای حالت دو سیمه 

 مجدداً   REV ویا  FWDسازی فرمان  کنسل شده باشد بایستی برای فعال   بعداًمجاری دیگری آمده باشد و  

 فعال گردد.  مجدداًیکبار دیگر این ترمینال غیر فعال و 

در پارامتر   STOP/RSTتابع شاسیباشد و هانال یترمدر شرایطی که فرامین کنترل روی عنوان مثال به

P07.04  .جهت فرمان استاپ مستقل تنظیم شده باشد 

مطرح شده  یهانال یترمکه یی فرمان استاپ را به درایو صادر کند جا تواندی م   STOP/RSTشاسی

 . فوق در سیستم دو سیمه فعال باشند

P05.14 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S1ترمینال 

خیر در دو صورت أو ت باشدی م  جهت اعتبار عملکرد شاسی خیرأزمان تتعیین کننده مقدار  هاراین پارامت

 ○  0.000s . باشدی مپس از وصل سوئیچ و یا بعد از قطع آن  

P05.15 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S1ترمینال 

0.000s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P05.16 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S2ترمینال 

 
 50.000s-0.000محدوده تنظیم: 

 

0.000s  ○ 

P05.17 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S2ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.18 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S3ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.19 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S3ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.20 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S4ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.21 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S4ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.22 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S5ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.23 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S5ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.24 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S6ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.25 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S6ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.26 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S7ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.27 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S7ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.28 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 S8ترمینال 

0.000s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P05.29 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 S8ترمینال 

0.000s  ○ 

P05.30 

خیر در  أ زمان ت

وصل سوئیچ 

 HDIترمینال 

0.000s  ○ 

P05.31 

خیر در  أ زمان ت

قطع سوئیچ 

 HDIترمینال 

0.000s  ○ 

P05.32 
 ولتاژ حد پایین
AI1 

 یهاپروسه   ییمتنظآنالوگ و مقادیر    یهای ورودتعیین کننده تناظر خطی بین ولتاژ یا جریان    پارامترهااین  

 . باشندی متحت کنترل درایو 

 . شودی مکلید انجام از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1تنظیمات ورودی 

درایو در حداقل یا   ،باشداگر ولتاژ ورودی آنالوگ فراتر از حداقل یا حداکثر مقدار ورودی تنظیم شده   

 . ردیگی م مقدار خودش در نظر حداکثر 

در نظر  ولت    10را متناظر با ولتاژ صفر تا    آمپرمیلی  20  صفر تا  ،جریان باشد   صورته بوقتی ورودی آنالوگ  

نامی متناظرکاربردها    بیشتر موارددر   .ردیگی م انجام   ستیبای م و    باشدینم  ٪  100.0  با  مقدار  کالیبره 

 پذیرد. 

 
مقدار این  افزایش    .شودی م زمان فیلتر ورودی: از این پارامتر برای تنظیم حساسیت ورودی آنالوگ استفاده  

نماید  تواندی م الکتریکی را حذف  آنالوگ را ولی    اختلالات نویز فرکانسی روی کمیت  حساسیت ورودی 

 .کندی متضعیف 

  ،آمپر پشتیبانی کنند میلی 20 صفر تاولت یا  10 صفر تااز ورودی  توانندی م آنالوگ  AI2 و AI1 توجه:

ولت  10آمپر میلی 20 متناظرولتاژ   ،کنندی مآمپر را انتخاب میلی  20 صفر تا ورودی AI2 و AI1 وقتی

 .را پشتیبانی کند 10V+تا   10V- ورودی  تواندی م   AI3  ،است

 دامنه تنظیم P05.33: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم P05.32: 0.00V – P05.34 دامنه تنظیم

P05.34: P05.32–10.00V دامنه تنظیم P05.35: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم P05.36: 

0.000s - 10.000s دامنه تنظیم P05.37: 0.00V – P05.39 

محدوده  P05.39: P05.37–10.00V دامنه تنظیم P05.38: -100.0٪ -100.0٪ دامنه تنظیم

 P05.40 : -100.0 – -100.0 نظیمت

 P05.42: -10.00V – P05.44 دامنه تنظیم P05.41: 0.000s-10.000s دامنه تنظیم

دامنه   P05.44: P05.42 – P05.46 دامنه تنظیم P05.43: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم

 تنظیمدامنه  P05.46: P05.44–10.00V دامنه تنظیم P05.45: -100.0 – -100.0 تنظیم

P05.47: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم P05.48: 0.000s - 10.000s 

0.00V  ○ 

P05.33 

  حد پایین

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با 
AI1   

0.0%  ○ 

P05.34 
  ولتاژ حد بالای
AI1 

10.00V  ○ 

P05.35 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI1 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.36 
زمان فیلتر 

 AI1ورودی 
0.100s  ○ 

P05.37 
 ولتاژحد پایین 

AI2 
0.00V  ○ 

P05.38 

  حد پایین

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با 
AI2 

0.0%  ○ 

P05.39 
 ولتاژحد بالای 

AI2 
10.00V  ○ 

P05.40 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI2 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.41 
زمان فیلتر 

 AIورودی 
0.100s  ○ 

P05.42 
 پایین ولتاژ حد 

AI3 
-10.00V  ○ 

P05.43 

  حد پایین

بر حسب  کمیت

درصد متناظر 

   AI3با

-
100.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P05.44 
 مقدار میانی 

AI3 
0.00V  ○ 

P05.45 

میانی  حد 

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با 
AI3 

0.0%  ○ 

P05.46 
  حد بالای ولتاژ

AI3 
10.00V  ○ 

P05.47 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI3 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.48 
زمان فیلتر 

 AI3ورودی 
0.100s  ○ 

P05.49 
ورودی دیجیتال  

 HDIپالسی 

 عنوان رفرنس فرکانس ه : ورودی پالس ب0

 : رزرو2~1
0 ◎ 

P05.50 
  حد پایین

 HDI فرکانس
0.000kHz  تاP05.52 0.000k

Hz  ○ 

P05.51 

پایین  حد 

کمیت بر حسب 

 درصد متناظر با
HDI 

 ○  %0.0  %100تا  100.0%-

P05.52 
 حد بالای

 HDI فرکانس
P05.50  50.00تاkHz 50.00k

Hz  ○ 

P05.53 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 HDI  متناظر با

 ○  %100.0 %100.0تا  100.0%- 

P05.54 

زمان فیلتر 

ورودی فرکانس  
HDI 

0.000s  10.000تاs 0.100s  ○ 

 خروجی  یهانال یترم:  P06گروه  -10-7

P06.00 
خروجی  
HDO 

 .خروجی پالس یهانال ی ترمانتخاب عملکرد 

است. برای اطلاعات دقیق   50.0kHzکلکتور باز: حداکثر فرکانس پالس  پالسی    ترانزیستوریخروجی   :0

 .مراجعه کنید P06.31 تا P06.27 در مورد عملکردهای مربوط به

 . (ON-OFF) ترانزیستوری کلکتور باز معمولیخروجی  :1

 . گرددی م تنظیم  P06.02در این حالت تابع خروجی توسط پارامتر 

0 ◎ 

P06.01   خروجیY1 
 : غیر فعال 0

 (Run) باشدی مایو در حال کار در :1

 راستگرد چرخش و  Runدرایو  :2

 گردچپ چرخش و  Runدرایو  :3

0  ○ 

P06.02 
خروجی  
HDO 

0  ○ 

P06.03 
خروجی رله 

RO1 
1  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P06.04 
خروجی رله 

RO2 

تا اپراتورها تنظیمات   چرخاندی مسرعت کند موتور را  : منظور درایو درJog)درایو در حالت جاگ  :4

 )اولیه خود را جهت پروسه تولید انجام دهند.

 خروجی فالت  :5

 FDT1 یفرکانس ناحیه :6

 FDT2 یفرکانس ناحیه :7

 خروجی رسیدن به فرکانس تنظیمی  سیگنال :8

 در فرکانس صفر  Runدرایو  :9

 فرکانس حد بالا  رسیدن به :10

 به فرکانس حد پایین  رسیدن :11

 RUN (Ready )دریافت آماده   درایو در وضعیت نرمال و :12

 پیش مغناطیس کردن موتور  :13

 بار اضافه  آلارم :14

 ر باکم  آلارم15: 

 ساده  PLC ( Stepمرحله )یک انجام  :16

 ساده  PLC سیکل کارتکمیل  :17

 رزرو  :18

 رزرو 19: 

   رزرو :20

  رزرو:21

 رزرو  :22

 MODBUS شبکه از مجازی یهانال ی ترم فرمان :23

 PROFIBUS/CANopen شبکه از مجازی یهانال ی ترم فرمان :24

 Ethernet شبکه از مجازی یهانال ی ترم فرمان :25

 ( ردیگیمقرار  Poffبه هنگامی که ولتاژ بالاتر از ) DC ولتاژ باستثبیت : 26

 رزرو  :27

 پالس سوپرپوزیشن 28:

 رزرو  29:

 یابی اتمام موقعیت 30:

 اتمام موقعیت صفر یابی  31:

 ایاتمام موقعیت مقیاس زاویه  32:

 محدود شدن سرعت در مد گشتاور  33:

 Dcیین بودن ولتاژ باس اپ 34:

 جهت ولتاژ پایین استاپ به خروجی  35:

 موقعیت انجام شد. /  سوئیچ بین مد سرعت :36

 : رزرو 40~37

5  ○ 

P06.05 

انتخاب 

کنتاکت باز و  

یا کنتاکت 

 بسته

 یهای خروج

 دیجیتال 

 .شودی ماستفاده دیجیتال خروجی هنگام فعال شدن بسته به نوع کنتاکت باز و یا برای  پارامتر

 .است  صورت کنتاکت بازه بترمینال خروجی  ،تنظیم شود)پلاریته مثبت است(  0وقتی بیت فعلی روی 

 .استصورت کنتاکت بسته ه ب ترمینال خروجی    ،تنظیم شود  )پلاریته منفی است(1وقتی بیت فعلی روی  

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 
Y HDO RO1 RO2 

 0xFمثال: 1 1 1 1

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 0xFتا  0x0محدوده تنظیم:

P06.06 
وصل   درتاخیر

 Y1 خروجی

توسط تابع هنگام فعال شدن آن خروجی دیجیتال، به  خیر در وصلأ تو  خیر در قطعأ تزمان  پارامترهای

 . باشدی متعریف شده در سیستم 

 

                   t

t

Delay

                   

Delay

RO, Y, HDO,...

          ON

ON

OFF

 
 

 

 50.000sتا  0.000محدوده تنظیم: 

 .باشد P06.00 = 1 فقط زمانی معتبر هستند که P06.09 و P06.08 :توجه

0.000
s  ○ 

P06.07 
قطع   درتاخیر

 Y1خروجی  
0.000

s  ○ 

P06.08 
وصل   درتاخیر

 HDOخروجی 
0.000

s  ○ 

P06.09 
قطع   درتاخیر

 HDOخروجی 
0.000

s  ○ 

P06.10 
وصل   درتاخیر

 RO1 خروجی
0.000

s  ○ 

P06.11 
قطع   درتاخیر

 RO1خروجی 
0.000

s  ○ 

P06.12 
وصل   درتاخیر

 RO2 خروجی
0.000

s  ○ 

P06.13 
قطع   درتاخیر

 RO2خروجی 

0.000
s  ○ 

P06.14 
خروجی  

AO1 

 خروجی درایو فرکانس  :0

 ( فرکانس تنظیمی )رفرنس :1

 رمپ  ورودی تابعفرکانس  :2

 ( سرعت نامی موتوربرابر  2تا  0از )موتور سرعت  3:

 ( درایو )نسبت به دو برابر جریان نامی جریان خروجی :4

 ) نسبت به دو برابر جریان نامی موتور (جریان خروجی5: 

 ( درایوبرابر ولتاژ نامی  1.5ولتاژ خروجی )نسبت به : 6

 توان خروجی )نسبت به دو برابر توان نامی موتور(7: 

گشتاور خروجی )نسبت به دو برابر  9:(موتور )نسبت به دو برابر گشتاور نامی  تنظیمیگشتاور : 8

 (  موتور گشتاور نامی

  AI1 مقدار ورودی آنالوگ10: 

 AI2 مقدار ورودی آنالوگ :11

 AI3 مقدار ورودی آنالوگ12: 

 HDI مقدار ورودی پالس با سرعت بالا13: 

  MODBUS مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه :14

 MODBUS مقدار تنظیمی شماره دو از شبکه :15

  PROFIBUS/CANopen مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه :16

 PROFIBUS/CANopen از شبکه دومقدار تنظیمی شماره  :17

  Ethernet مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه :18

 Ethernet مقدار تنظیمی شماره دو از شبکه :19

 : رزرو  21~20

 ( : جریان گشتاور )به نسبت دو برابر جریان نامی موتور22

 ( 10Vمتناظر با  %100 پیش مگنتایز )جریان 23: 

0  ○ 

P06.15 
خروجی  

AO2 
0  ○ 

P06.16 

انتخاب 

خروجی پالس  

سرعت بالای 
HDO 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 : فرکانس تنظیمی 24

 فرکانس مرجع رمپ )با علامت(  :25

 : سرعت جاری درایو 26

P06.17 

حد پایین  

  AO1کمیت 
 )درصد( 

مقدار خروجی آنالوگ   گیری شده در درایو وجهت تنظیم تناظر بین کمیت الکتریکی اندازه   پارامترهااین  

تنظیم شده فراتر محدوده حداکثر یا حداقل گیری از کمیت اندازهکه  که یصورت در .کنندی مرا تعریف 

 . گرددی ممحدود  حد پایین یا حد بالا   در محدوده خروجی ولتاژ ،رود

 %60اید حال اگر مقدار کمیت به  تعریف کرده   4voltبرابر    %50مثال: فرض کنید مقدار کمیت در  

 . ماندی م 4voltبرسد خروجی همان 

 .ولت است 0.5با  برابر آمپرمیلی 1 ،هنگامی که خروجی آنالوگ خروجی جریان است  

، به  اتی جزئ یمتفاوت است. برا خروجی مقدار ٪100آنالوگ متناظر با  یدر موارد مختلف، خروج  

 .  دی مراجعه کن PIDبخش کنترل 

 
 P06.17:  -100.0% -P06.19 دامنه تنظیم

دامنه  P06.19: P06.17–100.0% دامنه تنظیم P06.18: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم

 P06.21: 0.000s-10.000s دامنه تنظیم P06.20: 0.00V – 10.00V تنظیم

 P06.23: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم P06.22: 0.0% - P06.24 دامنه تنظیم

 P06.25: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم P06.24: P06.22–100.0% دامنه تنظیم

 P06.26: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم

 P06.28: 0.00-50.00kHz دامنه تنظیم P06.27: 0.000s-10.000s دامنه تنظیم

 P06.29: P06.27–100.0% دامنه تنظیم

 P06.31: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم P06.30: 0.00-50.00kHz دامنه تنظیم

0.0%  ○ 

P06.18 

حد پایین  

  AO1خروجی 
 )ولتاژ(

0.00V  ○ 

P06.19 

حد بالا کمیت  
AO1 

 )درصد( 

100.0
%  ○ 

P06.20 

حد بالا 

  AO1خروجی 
 )ولتاژ(

10.00
V  ○ 

P06.21 

زمان فیلتر 

خروجی  
AO1 

0.000
s  ○ 

P06.22 

حد پایین  

  AO2کمیت 
 )درصد( 

0.0%  ○ 

P06.23 

حد پایین  

  AO2خروجی 
 )ولتاژ(

0.00V  ○ 

P06.24 

حد بالا کمیت  
AO2 

 )درصد( 

100.0
%  ○ 

P06.25 

حد بالا 

  AO2خروجی 
 )ولتاژ(

10.00
V  ○ 

P06.26 

زمان فیلتر 

خروجی  
AO2 

0.000
s  ○ 

P06.27 

حد پایین  

 HDOکمیت 
 )درصد( 

0.00%  ○ 

P06.28 

حد پایین  

  AO2خروجی 
 )فرکانس(

0.00k
HZ  ○ 

P06.29 

حد بالا کمیت  
HDO 

 )درصد( 

100.0
%  ○ 

P06.30 
حد بالا 

 خروجی
50.00 
kHZ  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

HDO 
 )فرکانس(

P06.31 

زمان فیلتر 

خروجی  
HDO 

0.000
s  ○ 

 HMI یپارامترهاگروه   : P07گروه  -10-8

P07.00  تعریف رمز 

0–65535 
 .تنظیم گرددی هر عددی دیگر  0غیر از که به  شودی م رمز عبور هنگامی فعال 

  .کندی م  غیر فعالرمز ورود قبلی را پاک کرده و رمز عبور را  :00000

پارامترها  یبه منو ی، اجازه دسترس ویآن توسط درا ی و اعتبارسنج   یمیتنظ  کاربر پس از وارد کردن رمز

توابع و محافظت   یمجدد پارامترها  شیرایو  تی. وضعدیخاطر بسپاره عبور خود را ب  . لطفاً رمزشودی مداده 

 د ی را فشار ده  PRG    /ESCمعتبر خواهد شد. اگر رمز ورود در دسترس است،    قهیدق  1از رمز عبور در  

شود. در صورت عدم یمداده  شینما  "0.0.0.0"و سپس    دیتوابع شو  یپارامترها  شیرایتا وارد حالت و

 تواند وارد آن شود. ی ورود رمز ورود، اپراتور نم 

 .کنیدلطفاً با احتیاط از آن استفاده  ،اک کندرمز ورود را پ تواندی مفرض توجه: بازیابی به مقدار پیش 

0  ○ 

P07.01 
  کردن کپی

 ها پارامتر

 .کندی منحوه کپی پارامترها را تعیین این پارامتر 

 غیر فعال  :0

ذخیره شده در برد کنترل به حافظه ذخیره ساز در  یپارامترهاکلیه  یا ریختن( UpLoad) پلودآ: 1

ذخیره شده در پانل به  یپارامترها( یا ریختن کلیه Download)دانلود : 2( )پانل کلید صفحه 

 P12و گروه  P02همراه پارامترهای موتور گروه حافظه برد کنترل به  یهاآدرس 

حافظه برد  یهاآدرس ذخیره شده در پانل به  یپارامترها ( یا ریختن کلیه Download): دانلود 3

 P12و گروه   P02جز پارامترهای موتور گروه ه کنترل ب
 
توجه: پس از انجام  به حافظه برد کنترل  P12و   P02گروه دوم  فقط پارامترهای موتور : دانلود4

از  آپلود و دانلود  تابع ،ی گرددبرم 0 مقدار طور خودکار بهبه  های فوق این پارامترتم ایعملیات 

 . مستثنی است P29پارامترهای کارخانه

0 ◎ 

P07.02 

انتخاب 

 عملکرد

 شاسی 
QUICK / 

JOG 

 غیر فعال  :0

و با فشردن آن موتور در سرعت  شودی معنوان شاسی جاگ تعریف هب  QUICK / JOGشاسی :1

 . دیآی مجاگ به گردش در 

به  هب  QUICK / JOGشاسی :2 برگشت  تعریف   یهاتیکمعنوان  قبلی  داده شده  نمایش  الکتریکی 

 یهات یکم توالی این ) .کند ی مکه توالی به جلو بود عمل  SHIFT/  <. این حالت برعکس شاسیشودی م

 ( گردندی متعریف  P07.06و  P07.05 الکتریکی در پارامترهای

تنها زمانی که فرمان   گرد کردن موتورگرد و راست  چپ عنوان شاسی  هب  QUICK / JOG  یشاس 3 : 

RUN  شودی م کلید فعال باشد، تعریف از صفحه . 

 )شاسی    UP / DOWNتوسط  مقدار تنظیم شدهعنوان پاک کننده حافظه  هب   QUICK / JOGشاسی :4

 .شودی م تعریف  (˅ و شاسی ˄

( Coast to Stop)عنوان استاپ درایو بدون وقفه و رها شدن موتور  هب  QUICK / JOG  شاسی  :5

و هنگامیکه فرکانس   کندی نم . در این حالت سرعت موتور با شیب کاهنده کاهش پیدا  شودی متعریف  

و موتور با اینرسی   کندی مصفر شد درایو متوقف شود بلکه درایو در هر فرکانس که هست موتور را رها  

 . ستد یای م خودش 

0X 
01 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 یهانال یترم کلید و یا ) انتخاب از سه کانال صفحه  P07.03با تنظیم پارامتر  هافرمان کانال دریافت : 6

شبکه  ارتباطات  یا  و  شاسی  تواندی م   (کنترل  کند   QUICK / JOG  توسط   .تغییر 

پارامتر غیر کارخانه اندازی سریع )راه حالت راه  :7 به  با توجه    / QUICK: هنگامیکهتوجه  ای(اندازی 

JOG جهت چرخش در حافظه درایو در قطع و شودی ماستفاده  راستگرد و چپگردچرخش به  عنوانهب .

پارامتر  درایو   ،روشن شدن بعدی   و همواره در  شودی نم وصل برق ورودی حفظ   عمل  P00.13 طبق 

 . دینمای م

P07.03 

توالی تغییر  

 هافرمان کانال 

توسط شاسی  
QUICK / 

JOG 

با این فرمان را  یهاکانال تغییر  توالی، است P07.02 = 6 اعتبار این پارامتر هنگامیست که پارامتر

 .تنظیم کنید  پارامتر

 ط شبکه ارتبااز کنترل  ←ترمینال ها  ازکنترل ←کلید صفحه از کنترل  :0

 هانال یترماز کنترل →←کلید صفحه  ازکنترل  :1

 ط شبکه ارتبا ازکنترل →←کلید صفحه از کنترل  :2

 ط شبکه ارتبااز کنترل →← هانال یترم از کنترل 3: 

0  ○ 

P07.04 

تعریف تابع 

 شاسی  
STOP/RST 

 . و در کلیه تعاریف زیر شاسی گرددی م تعریف  STOP/RSTاین تابع برای عملکرد استاپ از شاسی 

STOP/RST ( جهت ریستReset( فالت یا خطا )Fault معتبر خواهد ) .بود 

 . کلید معتبر استکنترل صفحه فرمان استاپ از فقط برای  :0

 . معتبر هستند هانال ی ترم کلید و کنترل صفحه  کانالبرای هردواستاپ : 1

 . معتبر هستنداز ارتباط شبکه مدباس کلید و کنترل صفحه  کانال برای هر دواستاپ  :2

 . کنترل یهاکانال معتبر برای تمام 3: 

0  ○ 

P07.05 

نمایش  

پارامترهای  

 1حالت 

هنگام  به
RUN 

 د ی توانی م  P07.06و پارامتر    P07.05با تنظیم دو پارامتر    باشدی م  RUNهنگامیکه درایو در وضعیت  

پشت سرهم در روی نمایشگر مشاهده   SHIFTکه جهت نمایش با فشردن هر بار شاسی    یهات یکم

ابتدا فرکانس  SHIFTفرض با هر بار فشار دادن شاسی طور مثال با تعریف پیش شود، ملاحظه نمایید به 

 1. در این پارامتر هر مقداری که بیت آن  شودی مو... نمایش داده  DCخروجی، فرکانس رفرنس، ولتاژ  

 . شودی نمباشد نمایش داده  0 آن و هر مقداری که بیت شودی مباشد نمایش داده 
0X0000-0XFFFF 

BIT0 :  هنگام خروجی درایو به فرکانسRun ( نشانگرLED  روی پانل با لیبلHz  )روشن 

 :BIT1 ( نشانگر تنظیم فرکانسLED  با لیبلHz   در وضعیت )چشمک زدن 

BIT2  :  ولتاژ باسDC  ( نشانگرHz  )روشن 

 :BIT3  نشانگر) ولتاژ خروجی V روشن ( :BIT4  نشانگر جریان خروجیA روشن ( :BIT5  سرعت

 روشن(  Hzو  A)نمایشگر  runچرخش 

 :BIT6  ( نمایشگر توان خروجیA     V  )روشن 

 :BIT7 ( نمایشگرگشتاور خروجیA   V  )روشن 

 :BIT8 مرجع PID  ( نمایشگرA  وV زدن  چشمک )%: BIT9  فیدبکمقدار PID (نمایشگرA     V 

 ) روشن

BIT10 : ورودی  یهانال یترمحالت 

BIT11:  خروجی  یهانال ی ترمحالت 

BIT12: مقدار تنظیم شده گشتاور (نمایشگرA     V  )روشن 

BIT13:  مقدار شمارنده پالس 

BIT14:  مقدار طول 

BIT15: PLC  ایفعلی در سرعت چند مرحله  پلهو 

0X03F
F  ○ 

P07.06 
نمایش  

پارامترهای  
0X0000-0XFFFF 0X000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 2 حالت

هنگام  به
RUN 

BIT0: AI1  (V روشن) ( کلید از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه(. 

BIT1: AI2 (V روشن ( :BIT2   AI3 (V  )روشن 

BIT3: فرکانس HDI 

BIT4:  بار موتوردرصد اضافه (نمایشگرA    V )روشن 

BIT5  : نمایشگر ) درایو باردرصد اضافهA   V روشن ( 

BIT6:  مقدار داده شده( نمایشگر فرکانس رمپHz )روشن 

 :BIT7 سرعت خطی 

 :BIT8جریان ورودی AC ( نمایشگرA روشن (: BIT9 ( نمایشگر فرکانس حد بالاHz  )روشن 

P07.07 

متر  ا پارنمایش 

در حالت  

 توقف

0X0000-0XFFFF 
BIT0:  نمایشگر تنظیم فرکانس(Hz  زندی م چشمکروشن، فرکانس به آرامی  ) 

 :BIT1ولتاژ باس (V روشن( 

BIT2  : ورودی  یهانال ی ترمحالت 

BIT3:  خروجی  یهانال یترمحالت 

BIT4: مرجع PID ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

BIT5:  فیدبکمقدار PID ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

BIT6:  رزرو شده 

BIT7: مقدار آنالوگ AI1 (V روشن) ( کلید از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه(. 

BIT8: مقدار آنالوگ AI2 (V روشن (: BIT9 مقدار آنالوگ AI3 (V روشن (: BIT 10 فرکانس HDI 

 پالس با سرعت بالا 

BIT11: PLC  ایفعلی در سرعت چند مرحله  پلهو 

BIT12:  پالس  یهاشمارنده 

BIT14~BIT15 رزرو : 

0X00F  ○ 

P07.08 
ضریب  

 فرکانس 
0.01-10.00 

 ○  1.00 ( P07.08 )مقدار پارامتر Xخروجیکانس رف = شدهفرکانس نمایش داده 

P07.09 
ضریب سرعت  

 موتور چرخش

0.1-999.9% 
 =سرعت چرخش مکانیکی 

 (( P07.09)مقدار پارامتر  X X 120 نمایش داده شده )تعداد زوج قطب موتور( / )فرکانس خروجی 

100.0
%  ○ 

P07.10 
ضریب سرعت  

 خطی
0.1-999.9% 

 ○  1.0%   ( P07.10)مقدار پارامتر   X سرعت چرخش مکانیکی =سرعت خطی

P07.11 
دمای  نمایش 

 وساز  سیک پل
 ●  / 𝐶°100.0تا   20.0-

P07.12 
دمای  نمایش 

 IGBT اژولم
 ●  / 𝐶°100.0تا   20.0-

P07.13 655.35-1.00 افزارنرم  ورژن /  ● 

P07.14 
زمان کارکرد  

 درایو 
0-65535h /  ● 

P07.15 
 MSB ارقام

 مصرف برق 
 درایو نمایش توان استفاده شده توسط 

 P07.15X1000+P07.16 =درایومصرف توان 

 P01.15 :0-65535 kWh (X1000)محدوده تنظیم  

 P01.16 :0-999.9 kWhمحدوده تنظیم  

/  ● 

P07.16 
 LSBارقام 

 مصرف برق 
/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P07.17 رزرو رزرو /  ● 

P07.18 
توان نامی  

 درایو 
0.4-3000.0Kw /  ● 

P07.19 
ولتاژ نامی  

 درایو 
50-1200V /  ● 

P07.20 
جریان نامی  

 درایو 
0.1-6000.0A /  ● 

P07.21 
بارکد کارخانه  

1 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.22 
بارکد کارخانه  

2 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.23 
بارکد کارخانه  

3 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.24 
بارکد کارخانه  

4 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.25 
بارکد کارخانه  

5 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.26 
بارکد کارخانه  

6 
0X0000-0XFFFF /  ● 

P07.27 
نوع خطای 

 فعلی 

 خطایی وجود ندارد  :0

 IGBT U  (OUt1) حفاظت فاز :1

 IGBT V  (OUt2) حفاظت فاز :2

 IGBT W (OUt3) حفاظت فاز :3

4: OC1 

5 :OC2 

6 :OC3 

7:  OV1 

8: OV2 

9: OV3 

10: UV 

 (OL1) بار موتوراضافه  :11

 (OL2)  درایو باراضافه  :12

    (SPI) ورودی در شبکه سه فازقطع فاز  :13

 (SPO) در خروجی درایو به موتورفاز  قطع :14

 (OH1) یکسو ساز پلگرم شدن بیش از حد  :15

 (OH2) اینورترخطای گرمای بیش از حد ماژول  :16

 (EF) خطای خارجی :17

    RS485  (CE) خطای ارتباطی :18

 (ItE) خطای تشخیص جریان :19

 (tE) خطای خودکار تیونینگ موتور :20

/  ● 

P07.28 
نوع خطای 

 قبلی 
/  ● 

P07.29 
دو  نوع خطای 

 خطای قبلی
/  ● 

P07.30 

نوع خطای 

سه خطای 

 قبلی 

/  ● 

P07.31 

نوع خطای 

چهار خطای 

 قبلی 

/  ● 

P07.32 

نوع خطای 

پنج خطای 

 قبلی 

/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 EEPROM (EEP) حافظهخطای عملکرد  :21

 PID (PIDE)پاسخ  عدم دریافتخطای  :22

 ( bCEخطای واحد ترمز ) :23

 ( END)رسیدن به زمان کارکرد  :24

 (OL3) بار الکتریکیاضافه  :25

 (PCE) خطای ارتباط پنل :26

 (UPE) پلود پارامترآخطای  :27

 (DNE) خطای دانلود پارامتر :28

 ( E-DPخطای شبکه پروفی باس ): 29

 ( E-NETخطای شبکه اترنت ): 30

 CANopen (E-DP )خطای شبکه : 31

 (ETH1) 1 اتصال زمینخطای اتصال کوتاه  :32

  (ETH2) 2خطای اتصال کوتاه اتصال زمین  :33

 (  dEuانحراف دور )خطای  :34

 ( Stuتنظیم درایو )خطای  :35

 (LL) خطای ولتاژ پایین :36

 ( ENC1O):خطای قطع انکودر 37

 (  ENC1D): خطای جهت دور انکودر 38

 (  ENC1Zانکودر )   Z: خطای قطع پالس 39

 ( OT): خطای دمای بالای موتور 43

P07.33  0.00 در خطای فعلی  خروجیفرکانسHz  ● 
P07.34  0.00 رمپ در خطای فعلی  رفرنسفرکانسHz  ● 
P07.35  0 ولتاژ خروجی در خطای فعلیV  ● 
P07.36  0.0 جریان خروجی در خطای فعلیA  ● 
P07.37 0.0 خطای فعلی  در ولتاژ باسV  ● 
P07.38  0.0 حداکثر دما در خطای فعلی° 𝐶  ● 
P07.39 0 ورودی در خطای فعلی  یهانال یترم  ● 
P07.40  0 خروجی در خطای فعلی  یهانال ی ترمحالت  ● 
P07.41  فرکانسRun   0.00 در آخرین خطاHz  ● 
P07.42  0.00 رمپ در آخرین خطا  رفرنسفرکانسHz  ● 
P07.43  0 ولتاژ خروجی در آخرین خطاV  ● 
P07.44  0.0 جریان خروجی در آخرین خطاA  ● 
P07.45  0.0 ولتاژ باس در آخرین خطاV  ● 
P07.46  0.0 حداکثر دما در آخرین خطا° 𝐶  ● 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

123 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P07.47  0 ورودی در آخرین خطا  یهانال ی ترمحالت  ● 
P07.48  0 خروجی در آخرین خطا  یهانال ی ترمحالت  ● 
P07.49  فرکانسrun  0.00 دو خطای قبلی درHz  ● 
P07.50  0.00 دو خطای قبلی ولتاژ خروجی درHz  ● 
P07.51  0 دو خطای قبلی جریان خروجی درV  ● 
P07.52  0.0 دو خطای قبلی جریان خروجی درA  ● 
P07.53   0.0 دو خطای قبلی ولتاژ باس درV  ● 
P07.54  0.0 دو خطای قبلی حداکثر دما در° 𝐶  ● 
P07.55 0 در دو خطای قبلی ورودی  یهانال یترم  ● 
P07.56 0 دو خطای قبلی ورودی در  یهانال یترم  ● 

 : توابع پیشرفتهP08گروه  -10-9

P08.00 

شتاب   زمان

افزاینده 
ACC2 

 ACCچهار گروه از زمان  VX7 ی. سردیمراجعه کن   P00.12و   P00.11به پارامتر   قیدق  فیتعر یبرا

/ DEC تواند توسط گروه  ی کند که میم فیرا تعرP5 گروه از زمان  نیانتخاب شود. اولACC / DEC ،

 فرض کارخانه است.  ش یگروه پ

 3600s-0.0دامنه تنظیمات: 

 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.01 

شتاب   زمان

کاهنده  
DEC2 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.02 

شتاب   زمان

افزاینده 
ACC3 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.03 

شتاب   زمان

نده  کاه
DEC3 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.04 

شتاب   زمان

افزاینده 
ACC4 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.05 

شتاب   زمان

نده  کاه
DEC4 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.06 
مقدار فرکانس  

 (JOG)جاگ 

و یا فرمان از ورودی دیجیتال   JOGهنگام فشردن شاسی درایو به این پارامتر برای تعریف فرکانس  

 .شودی م استفاده  JOGعنوان هب

 )حداکثر فرکانس( 0.00Hz-P00.03دامنه تنظیمات: 

5.00H
z  ○ 

P08.07 

شتاب  زمان 

  افزاینده جاگ
JOG ACC 

به حداکثر فرکانس   0Hzاز فرکانس  ویدور درا  شیمدت زمان افزا یمعناجاگ به  ندهی شتاب افزا

( به P00. 3از حداکثر فرکانس ) ویمدت زمان کاهش دور درا  یمعنا. شتاب کاهنده جاگ به باشدی م

0Hz  .برسد 

 3600.0s-0.0دامنه تنظیمات: 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.08 

شتاب   زمان

 کاهنده جاگ
JOG DEC 

بسته به 

 ○  مدل 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.09 

پرش 

فرکانسی 

 1شماره 

اندازه باند فرکانسی تعریف شده تغییر فرکانس  به  رسدیممحدوده فرکانس پرش درایو به  وقتی فرکانس  

اس ت و پرش فرکانس ی  ش ده. تغییر فرکانس در باند پرش فرکانس ی در ش کل زیر نمایش دادهدهدیم

داده نش    ان  پ  ای  ی  ن  ب  ه  ب  الا  ی  ا  ب  الا  ب  ه  پ  ای  ی  ن  از  ف  ل  ش   .اس    ت ش    دهت  وس    ط 

در این س  ری .  لوگیری کندمکانیکی جرزونانس  با تنظیم فرکانس پرش از نقطه تش  دید    تواندیم درایو

 تابعاین است. توجه کنید اگر مقدار این پارامترها صفر باشد،  پیش بینی شدهسه فرکانس پرش درایوها  

 .خواهد بود غیر فعال

 
 )فرکانس حداکثر(  0.00Hz-P00.03محدوده تنظیم: 

0.00H
z  ○ 

P08.10  0.00  1باند پرشH
z  ○ 

P08.11 

پرش 

فرکانسی 

 2شماره 

0.00H
z  ○ 

P08.12  0.00  2باند پرشH
z  ○ 

P08.13 

پرش 

فرکانسی 

 3شماره 

0.00H
z  ○ 

P08.14  0.00  3باند پرشH
z  ○ 

P08.15 

گین مدولاتور  

تابع کنترل 

 ولتاژ بالا 

 ○  12.0  1000.0تا 0.0: م یمحدوده تنظ

P08.16 

زمان  

دیفرانسیل 

 حلقه سرعت 

 ○  S 10.00  0.00s تا 0.00 :محدوده تنظیم 

P08.17 

ماکزیمم 

گشتاور جهت  

جبران  

 اینرسی  

 ○  %20 %150.0تا  0.0 :محدوده تنظیم 

P08.18 

فیلتر زمان 

جبران ساز 

 گشتاور 

 ○  7 10تا  0.0 :محدوده تنظیم 

P08.19 

  گین تناسبی

  یهافرکانس 

حلقه   بالا در

 جریان 

در حلقه جریان، در پایین  PIضرایب  باشدیمدرایو در مد حلقه بسته برداری  P0.00=3هنگامیکه 

و در بالای این آستانه    باشدی م  P03.10و  P03.09، پارامترهای  P08.21پارامتر آستانه فرکانس 

 . باشدی م  P08.20و  P08.19پارامترهای  

  20000تا  P08.19  :0محدوده تنظیم  

  20000تا  P08.20  :0محدوده تنظیم  

 ( )وابسته به ماکزیمم فرکانس  %100.0تا  P08.21  :0.0محدوده تنظیم  

1000  ○ 

P08.20 

گین انتگرال  

  یهافرکانس 

بالا در حلقه  

 جریان  

0100  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.21 

آستانه  

فرکانس بالا  

در حلقه  

 جریان 

100.0
%  ○ 

P08.22 

گشتاور  

مشخصه  

 اینرسی 

گشتاور مشخصه اینرسی بار برای مشخصات نرمال بارمکانیکی با این  با وجود اصطکاک ضروری است 

 پارامتر تنظیم گرد 

 %100.0تا  P08.22  :0.0محدوده تنظیم  
10.0% ◎ 

P08.23 
شناسایی  

 اینرسی بار 

 : غیر فعال 0

 -END-"بر روی نمایشگر پیغام  تاًی نهافشار دهید تا  را RUNشاسی  ،: پس از فعال شدن در این مد1

 .گرددی م ذخیره   P08.24صورت اتوماتیک اینرسی بار در پارامتر ه ظاهر شود در اینصورت ب" 

0 ◎ 

P08.24  اینرسی بار 

 صورت دستی تنظیم گردد. ه شناسایی اینرسی بار ب دیتوانی مدر صورت دانستن مقدار اینرسی بار 

 . باشدی م  0.001kgm²این اینرسی مقدار کمتر از  1kwبرای موتورهای زیر 

     30.000kgm²تا  0.000محدوده تنظیم: 

0.000  ○ 

P08.25 

سازی فعال 

جبران سازی 

 اینرسی 

 باشید داینامیک بالای در پاسخ سیستم داشته   دیتوانی مسازی این پارامتر با فعال 

 : غیر فعال 0

 : فعال 1

0  ○ 

P08.26 

 حفاظت ولتاژ

کم 

(Under 

voltage)  
 با استاپ درایو 

 سازیرقم یکان پارامتر: فعال 

 : غیر فعال  0

 : فعال 1

 انتخاب حد ولتاژ کم  :رقم دهگان پارامتر

 : تنظیم داخلی درایو 0

  P08.27: تنظیم پارامتر آستانه ولتاژ کم با پارامتر 1

 کندی م( استاپ  P08.05)پارامتر    DEC4تحت شتاب    ینورترا   ،کم  بعد از قرارگیری درایو در زیر حد ولتاژ

0x00  ○ 

P08.27 
آستانه ولتاژ  

 کم 

ولت قابل   1000.0تا 250.0و در محدوده   باشدیم  P08.26این مقدار جهت تنظیم ولتاژ کم پارامتر 

 . باشدی م تنظیم 
450.0 

V  ○ 

P08.28 

تعداد دفعات 

مجاز ریست 

(RESET  )

 خطا

  10تا  0) بازه تعداد:  P08.28توسط پارامتر  باشدی م تعداد دفعات که سیستم مجاز به ریست خطا 

تا  0.1)بازه تنظیم:  P08.29و توالی زمانی بین دو ریست اتوماتیک توسط پارامتر  شودی متعریف  (بار

 . گرددی م تعیین  (ثانیه  3200.0
0  ○ 

P08.29 

فاصله زمانی  

مجاز بین 

ریست 

 اتوماتیک خطا 

1.0s  ○ 

P08.30 

ضریب کاهش  

فرکانس در  

مد کنترل 
Drop 

 کنند ی ماند کار  بار مشترک کوپل شده این پارامتر جهت بالانس توان چند موتور که با یکدیگر روی یک

 .  باشدی متابع آن کاهش فرکانس با بار اضافی جهت متعادل کردن توان موتورها  و
0.00 
Hz  ○ 

P08.31 
جابجایی  

 موتورها

 . شودی م فرمان شیفت بین موتورها استفاده  کانالاین تابع تعیین کننده 

 ( 35تابع عملکرد شماره ): شیفت توسط ترمینال ورودی دیجیتال 0

 MODBUS: توسط شبکه 1

  PROFIBUS/CANopen: توسط شبکه 2

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.32 
 فرکانس

FDT1 
بیشتر شود. ترمینال خروجی دیجیتال تعریف شده   FDTوقتی که فرکانس خروجی درایو از فرکانس  

برسد فعال   FDTو تا زمانی که فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از باند فرکانسی    شودی م فعال  

 شکل زیر توجه کنید: . به ماندی م

      
تا   P08.33: 0 دامنه تنظیم) حداکثر فرکانس (P00.03تا   P08.32: 0.00Hz دامنه تنظیم

 (  FDT1 باند فرکانسی ) 100.0%

تا  P08.35: 0.0 دامنه تنظیم) حداکثر فرکانس (P00.03تا   P08.34: 0.00Hz تنظیمدامنه 

 (  FDT2 )باند فرکانسی  100.0%

5.00H
z  ○ 

P08.33 باند FDT1 5.0%  ○ 

P08.34 
 فرکانس 

FDT2 
50.00

Hz  ○ 

P08.35 باند FDT2 5.0%  ○ 

P08.36 

  باند فرکانسی

برای تشخیص  

به  رسیدن

 فرکانس

 تنظیمی 

ترمینال خروجی   ،هنگامی که فرکانس خروجی در محدوده زیر یا بالاتر از فرکانس تنظیم شده باشد 

برای اطلاعات دقیق نمودار   ،کندی م را تولید    "رسیدن فرکانس"  تشخیص  دیجیتال چند منظوره سیگنال

 :زیر را ببینید
 

 
 )فرکانس حداکثر(  P00.03تا  0.00Hzمحدوده تنظیم: 

0.00H
z  ○ 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

127 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.37 
سازی فعال 

 داخلی ترمز 

 .شودیم این پارامتر برای کنترل واحد ترمز داخلی استفاده 

 غیرفعال   :0

 کردن فعال  :1

 استدارای واحد ترمز داخلی قابل استفاده  یهامدل توجه: فقط در 

0  ○ 

P08.38 

  ستانهآولتاژ 

فعال شدن  

ترمز 

 دینامیکی 

. حداقل مقاومت گرددی م تنظیم  ترمز دینامیکی داخلی    IGBTآستانه ولتاژ فعال شدن  این پارامتر    با

 استترمز دینامیکی در این راهنما بر اساس توان دستگاه توصیه شده 

 . باشد ی م 700.0VDCمقدار  380V شبکه کارخانه با سطح ولتاژ پیش تنظیم

 ~2000.0V 200.0تنظیمات:دامنه 

700.0
V  ○ 

P08.39 

تنظیم  

فن  عملکرد

 کننده خنک 

 کننده تنظیم حالت عملکرد فن خنک 

یا جریان  گردید و درجه سانتیگراد  45از  فراتریکسو کننده دمای حالت عادی، پس از اینکه  :0

 .چرخدی مفن  ،جریان نامی است ٪20بالاتر از  هاماژول 

 و رطوبت حرارت بالا.)برای سایت با درجه کند یم محض روشن شدن دستگاه شروع به کار فن به: 1

 بالا( 

0  ○ 

P08.40 
انتخاب 
PWM 

0x000–0x111 
 PWM انتخاب حالت :یکان رقم

 مدولاسیون دو نوع ، مدولاسیون سه فاز و  PWM 1 حالت 0:

 ، مدولاسیون سه فاز  PWM2 حالت :1

 پایین یهاسرعت ( درCarrier) محدودیت فرکانس حامل  یهاحالت  :دهگانرقم 

 پایین یهاسرعتدر حالت محدود فرکانس حامل   :0

 پایین  یهاسرعتبدون محدودیت فرکانس حامل در  :1

 Dead Zoneصدگان: جبران سازی ناحیه رقم 

 : روش شماره یک 0

 : روش شماره دو 1

( معتبر است و در صورت انتخاب فرکانس  P00.00=2پارامتر ) SVPWMاین تابع هنگامیکه در مد 

 گردد.  یصورت اتوماتیک برم هب 4kباشد به مقدار  4kحامل بالاتر از 

00 ◎ 

P08.41 

مد  
Overmodulati

on   
بالای فرکانس 

 نامی 

0x00–0x11 
 Overmodulationیکان تنظیم: انتخاب 

 فعال  :1غیر فعال  :0

 Overmodulationضریب شدت تنظیم: دهگان 

 9 ~ 0 محدوده تنظیم:

0X01 ◎ 

P08.42 

کنترل  

 یهاداده 

 کلید صفحه 

0x000–0x1223 
 کردن فرکانس انتخاب فعال  :رقم یکان تنظیم 

 . و پتانسیومتر دیجیتال هر دو جهت تغییر دور فعال هستند ∨/  ∧ یهای شاس :0

 . فعال است ∨/  ∧ یهای شاس فقط  :1

 . فقط پتانسیومتر دیجیتال فعال است :2

 . و پتانسیومتر دیجیتال فعال نیستند  ∨/  ∧ یهای شاسیک از هیچ :3

 : انتخاب کنترل فرکانس رقم دهگان تنظیم

 . کلید باشندروی صفحه Bو  A یهارفرنس فقط زمانی فعال است که کانال  :0

(P00.06 = 0 یا P00.07 = 0 ) 

 تنظیم فرکانس  یهاکانال معتبر برای انواع  :1

0X000
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 :رقم صدگان تنظیمای اولویت دارد ای وقتی سرعت چند مرحله غیر فعال برای سرعت چند مرحله  :2

 انتخاب عملکرد سیستم پس از فشردن شاسی استاپ 

، پس از استاپ runمعتبر در هنگام  :1. تنظیمات فعلی فرکانس بعد استاپ دستگاه نیز معتبر است :0

 .شودی م درایو تنظیمات فرکانس در حافظه پاک 

 . شودی مپاک  اپ، پس از دریافت فرمان استrunمعتبر در هنگام  :2
 و پتانسیومتر دیجیتال  ∨/  ∧ یهای شاستابع همزمان فعال بودن  :تنظیمهزارگان  رقم

 فعال  :0

 غیر فعال  :1

P08.43 

  افزایشنرخ 

  پتانسیومتر

 دیجیتال 

10.00s 0.10Hتا  0.01
z/s  ○ 

P08.44 

کنترل  

  یهانال یترم
UP/DOW

N 

   0x00–0x221دامنه تنظیم:

 ( 0x "صدگان" "دهگان "  "یکان")

 انتخاب کنترل فرکانس  :یکان دامنه تنظیم

 است فعالبالا / پایین  ورودی دیجیتال یهانال ی ترمفرکانس از طریق تنظیم  :0

 است  غیر فعالبالا / پایین  ورودی دیجیتال یهانال ی ترمفرکانس از طریق تنظیم  :1

 فرکانس انتخاب کنترل  :دهگان دامنه تنظیم

 باشد  P00.07 = 0 یا P00.06 = 0 فقط زمانی معتبر است که :0

 فرکانسی معتبر هستند  یهاکانال انواع تمام  :1

 است  غیر فعال ،ای باشدچند مرحله روی سرعت وقتی اولویت  :2

 هنگام توقف حافظه تنظیمات فرکانس انتخاب عملکرد  :صدگان دامنه تنظیم

 است  فعالتنظیم  :0

 شودی م ، پس از توقف پاک run هنگام در  فعال :1

 شود ی متوقف پاک  فرمان، پس از دریافت runهنگام در   فعال :2

0X000
0  ○ 

P08.45 

تغییر  نرخ

فرکانس 

 UP ترمینال
0.01-50.00Hz/s 

0.50 
Hz/s  ○ 

P08.46 

تغییر  نرخ

فرکانس 

 ترمینال
DOWN 

0.01-50.00Hz/s 
0.50 
Hz/s  ○ 

P08.47 

تابع  عملکرد 

 ترمینال
UP/DOWN  

که   یهنگام

خاموش   درایو

 گردد 

0x000–0x111 
 .انتخاب عملکرد هنگام خاموش شدن یکان: رقم

 پاک شدن پس از خاموش شدن  :1ذخیره پس از خاموش شدن  :0

 قطع گردد  MODBUSانتخاب عملکرد هنگامی که  :دهگان رقم

 پاک شدن پس از خاموش شدن   :1 ذخیره پس از خاموش شدن :0 

 شود ی م قطع رفرنس فرکانس  تعیین یهاکانال های نوع  انتخاب عملکرد هنگامی که دیگر صدگان: رقم

 پاک کردن پس از خاموش شدن  :1ذخیره پس از خاموش شدن  :0

0X000
0  ○ 

P08.48 
MSB  مصرف

 توان اولیه 

 .شودی م توان تنظیم مصرف  اولیهاین پارامتر برای تنظیم مقدار 

 = P08.48 X 1000 + P08.49(kWh) مقدار اصلی مصرف برق
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.49 
LSB  مصرف

 توان اولیه 

     59999 تا P08.48: 0 دامنه تنظیم

   999.9 تا P08.49: 0.0 دامنه تنظیم
0.0  ○ 

P08.50 
ترمز شار 

 مغناطیسی 

 .شودی مکردن شار مغناطیسی استفاده برای فعال  پارامتراین 

 .است غیر فعال :0عدد 

 .است تریقوترمزگیری  ،باشد تربزرگهرچه ضریب  :150تا  100 عدد

انرژی تولید شده توسط   .شودی م برای کاهش سرعت موتور استفاده  را درایو افزایش شار مغناطیسی

 درایو .به انرژی گرمایی تبدیل شود تواندی مموتور در هنگام ترمز گیری با افزایش شار مغناطیسی 

بنابراین از شار مغناطیسی  .کندی مطور مداوم وضعیت موتور را کنترل حتی در دوره شار مغناطیسی به 

    .کرداستفاده  در توقف موتور و همچنین تغییر سرعت چرخش موتور توانی م

 مزایای دیگر آن عبارتند از: 

شار مغناطیسی و سپس   ترمز بلافاصله پس از دستور توقف: نیازی به صبر کردن برای تضعیف  •

  .ترمز دینامیکی نیست

شار مغناطیسی، جریان استاتور نسبت به    ثرتر برای موتورها: در این نوع ترمزؤخنک سازی م •

 .ثرتر از روتور موتور استؤتر و مموتور راح  و خنک شدن استاتور ابدیی م جریان روتور بیشتر افزایش 

0  ● 

P08.51 

ضریب تنظیم 

جریان در 

 سمت ورودی 

 .شودی م استفاده  AC برای تنظیم جریان نمایش داده شده در سمت ورودی پارامتراین 

 1.00تا   0.00دامنه تنظیمات: 
0.56  ○ 

 PID: تابع کنترل P09گروه  -10-10

P09.00 
  کانالنتخاب ا

 PIDرفرنس 

     باشد یا انتخاب کانال تنظیم ولتاژ 7 عدد (P00.06 ،P00.07)  فرکانس کانالهنگامی که انتخاب 

P04.27 ) (در مد کنترل سرعت از خروجی  ، درایوباشد  6 دعد PID  تابع  پارامتر در . این باشدی م

 .کندی م تعیین  رفرنس را ،PID کنترل

 (P09.01) کلیدصفحه  کانال :0

 .)کلید )از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 کانال آنالوگ :1

 AI2 کانال آنالوگ :2

 AI3 کانال آنالوگ :3

 HDI رفرنس پالسی از طریق:4

 ایسرعت چند مرحله  رفرنس :5

  MODBUS شبکه :6

   PROFIBUS/CANopen: شبکه  7

  Ethernet شبکه : 8

 رزرو : 9

  ستمیاست. سکنترل شده  ستمسی پاسخ ٪100آن برابر با  متنظی ٪100بوده و  یصورت نسبهرفرنس ب

 شود. ی اسبه م مح( ٪. 100تا  0) یبا توجه به مقدار نسب

 . ابدیی تحقق م PAگروه   یپارامترها می، با تنظیا: رفرنس سرعت چند مرحله دیباشتوجه داشته 

 . و اترنت با نصب کارت اضافی میسر خواهد بود CANپروفی باس و  یهاشبکه 

0  ○ 

P09.01 

 PIDرفرنس 

توسط 

کلید صفحه 

 پانل 

 . شودی م از طریق پانل دستگاه توسط این پارامتر تنظیم  رفرنس ، پارامترP09.00 = 0 وقتی

 % .100تا  %100-دامنه تنظیمات: 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P09.02 
  انتخاب کانال

 PID دبکیف

 .را با پارامتر انتخاب کنید PID کانال

 .)کلید )از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 آنالوگ : ورودی0

 AI2 آنالوگ ورودی:1

 AI3 آنالوگ ورودی :2

 HDI ورودی دیجیتال پالسی :3

 MODBUS طریق شبکه ارتباط  فیدبک از :4

  CANopen  / شبکه پروفی باس: 5

 : شبکه اترنت 6

 : رزرو7

 تواند ی نم PID یکی شوند چرا که در اینصورت تابع  کاملاً  توانندی نم فیدبک و کانال   رفرنستوجه: کانال 

 . کند کار

0  ○ 

P09.03 
مشخصه  

 PIDخروجی  

 . مثبت است PID خروجی :0

تا  ابدیی م کاهش  اینورتربیشتر شود خروجی فرکانس  PIDهنگامیکه سیگنال فیدبک از مقدار رفرنس 

 به تعادل برسد.  PID تابع

در صنایع سیم و کابل و پلاستیک و کاغذ  هاکنکشش جمع  در PIDبه کنترل   توانی م طور مثال هب

 . اشاره کرد

 . منفی است PID خروجی :1

تا  ابدیی مافزایش  اینورتربیشتر شود خروجی فرکانس  PIDهنگامیکه سیگنال فیدبک از مقدار رفرنس 

 به تعادل برسد.  PID تابع

 .شودی م استفاده  یهابازکن کنترل کشش  طور مثال این تابع درهب

0  ○ 

P09.04 
  تناسبیگین 

(Kp) 

 باشد ی م PID در تابع P پوروپورشنال()تناسبی گین  تنظیم پارامتراین 

P  تابع لیفرانسینظر از عملکرد انتگرال و د صرف دبکیف یاپله  راتییپاسخ به تغ  رییشدت تغ PID  را

 PID ،100٪ دبکی مقدار ف است که افست مقدار رفرنس و یمعن  نیبه ا 100کند. پارامتر ی م  نییتع

 100.00- 0.00: ماتیدامنه تنظ. باشد

1.00  ○ 

P09.05 
 زمان انتگراتور

(Ti) 

و رفرنس   دبکی از انحراف ف یریگپاسخ را با انتگرال  یسرعت منحن  PID( واحد Iبخش انتگراتور )

 یم تنظی انتگرال زمان باشد، ٪100مقدار  PID و رفرنس  دبکی که انحراف ف یکند. هنگامی م  نییتع

  ی( برالیفرانس یدو اثر   یتناسب نینظر از اثرگولتاژ )صرف ایفرکانس و  وستهیپ رییعبارت از زمان تغ

 . باشدی ( مP04.31حداکثر ولتاژ ) ای( P00. 3به حداکثر فرکانس )  دنیرس

 باشد.  تواندی م تری نوسانو  ترعیسرسرعت پاسخ  تر،کوتاه در زمان انتگرال  

 ثانیه  10.00- 0.01دامنه تنظیمات: 

0.10s  ○ 

P09.06 

زمان  

دیفرانسیل 
(Td) 

را هنگامیکه   PIDتعیین کننده شدت نرخ تغییر یا شیب منحنی پاسخ توسط واحد  (  Dبخش دیفرانسیل )

( Dدر حقیقت بخش مشتق گیر ).  باشدی م ،  دهدی ماقدام به انتگرال انحراف فیدبک به رفرنس را انجام 

و هر چقدر این شیب تندتر   دهدی مبه شیب انحراف فیدبک و رفرنس حساسیت نشان   PIDدر واحد  

 خواهد بود. تری قوباشد پاسخ 

ماکزیمم   ،پروپورشنال نظر از تابع انتگرال وسیون صرفاین زمان تغییر کند رگولا %100اگر فیدبک در 

   ( خواهد بود. P04.31( یا حداکثر ولتاژ ) P00.03)خروجی فرکانس 

 . کندی مرا ایجاد   تری قوشدت رگولاسیون  تری طولانگیری زمان مشتق

 ثانیه  10.00-0.01 دامنه تنظیمات:

0.00s  ○ 

P09.07 

  سیکل

برداری نمونه 
(T) 

نمونه گیری محاسبه   سیکلمدولاتور در هر  .است فیدبکنمونه گیری از  سیکلمعنای پارامتر به این 

 .است ترآرامسرعت پاسخ  ،تری طولانبرداری نمونه  سیکل .کندی م

 10.000s-0.000دامنه تنظیمات: 

0.100
s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P09.08 

  کنندهمحدود 

انحراف کنترل  
PID 

طور   است. همانحلقه بسته   ستمینسبت رفرنس در س  PID  ستمی س  یپارامتر مقدار انحراف خروج  نیا

انحراف متوقف م  PIDکننده    می است، تنظشدهنشان داده   ریکه در نمودار ز شود. عملکرد را ی در حد 

 .  دیکن  میرا تنظ ستمی س یداریتا دقت و پا  دیکن  می تنظ یدرستبه

 
 %100-0.0محدوده تنظیم: 

0.0%  ○ 

P09.09 
حد بالایی  

 PIDخروجی  

  ٪. 100شود. ی استفاده م  PIDکننده  میتنظ یخروج  نییحد بالا و پا می تنظ یپارامترها برا نیاز ا

 ( است.P04.31حداکثر ولتاژ ) ای فرکانس حداکثر به مربوط 

   ٪100.0تا  P09.10: P09.09 می دامنه تنظ

 P09.09تا  P09.10   -100.0% :متنظی  دامنه

100.0
%  ○ 

P09.10 
حد پایینی  

 PIDخروجی  
0.0%  ○ 

P09.11 

  آستانه

قطع تشخیص 

 فیدبک  مقدار

را ،  باشد ی مکه نشانه قطع ورودی فیدبک به درایو   PID فیدبکمقدار  با این پارامتر آستانه تشخیص  

باشد و مدت زمان دوام بیش از   این مقداریا برابر با    ترکوچک هنگامی که مقدار تشخیص    ،تنظیم کنید

کلید و صفحه   دهدی مگزارش   PID" فیدبکآفلاین    فالت" باشد، درایو P09.12 شده درمقدار تعیین

PIDE  دهدی مرا نمایش . 

 
 P09.11 :0.0-100%محدوده تنظیم  

 P09.12 :0.0-3600sمحدوده تنظیم  

0.0%  ○ 

P09.12 

زمان  

ماندگاری 

 فیدبک  قطع

1.0s  ○ 

P09.13 
 ات تابعتنظیم

PID 

0x0000–0x1111 

 یکان پارامتر:  رقم

گیری بماند. این حالت سیستم در وضعیت انتگرال   ،رسدی محد بالا و پایین هنگامی که فرکانس به  :0

برسد و انتگراتور متصور است که برای سیستم به تداوم زمان بیشتری نیاز است تا به شرایط پایدار 

 . ترند را تغییر خواهد داد

 . گیری متوقف شودانتگرال  ،رسدی محد بالا و پایین هنگامی که فرکانس به  :1

 ( P00.08=0)ماکزیمم فرکانس خروجی باشد.  Bرفرنس فرکانس  :دهگان پارامتر رقم

0×001  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

خروجی خلاف جهت  جهت با جهت اصلی تنظیم شده عمل نماید. در صورتیکه هم  PIDکنترل   :0 

 . صورت داخلی صفر گردده فعلی گردید ب

 مخالف با جهت اصلی تنظیم شده  :1

 ( P00.08=0)ماکزیمم فرکانس خروجی باشد.  Bرفرنس فرکانس  :صدگان پارامتر رقم

 محدود کردن به حداکثر فرکانس  :0

 A محدود کردن به فرکانس :1

P09.14 
محدودیت 

 PIDانحراف 
0.0-200.0% 

200.0
%  ○ 

P09.15 

زمان  
ACC/DEC  

 PIDفرمان  
0.0-100.0s 0.0s  ○ 

P09.16 
زمان فیلتر 

 PIDخروجی  
0.000-10.000s 

0.000
s  ○ 

P09.17 
پیش تنظیم  

PID 
-100% ~  +100.0% 0.0%  ○ 

P09.18 0 65536 ~ 0 رزرو  ○ 
 ساده PLCای و : کنترل سرعت چند مرحله P10گروه  -10-11

P10.00 PLC  ساده 

 فرمان داده شود.  ویدوباره به درا دی چرخه، با کیبار اجرا. پس از اتمام ک یتوقف پس از  0:

 و ی، دراگنال یبماند. پس از اتمام س Run ییبار اجرا در مقدار فرکانس و جهت چرخش نهاک یپس از     1:

فرمان توقف   افتی در تا زمان  ویاجرا. درا  کلی: تکرار س2اجرا را حفظ خواهد کرد.    نیفرکانس و جهت آخر

  .شودی متوقف م  ستمی ادامه خواهد داشت و سپس س

0  ○ 

P10.01 
 PLC حافظه

 ساده 

 .شودی نم با رفتن برق چیزی ذخیره  :0

 . کند ی مضبط  در حافظهمرحله و فرکانس اجرا را  PLCبا رفتن برق،   :1
0  ○ 

P10.02 
ای  پلهسرعت 
 PLC هنگام انتخاب اجرایاست.  P00.03 فرکانس تنظیمات فرکانس مربوط به حداکثر 100.0٪ 0

 .را تنظیم کنید تا فرکانس اجرا و جهت همه مراحل مشخص شود P10.33 تا P10.02ساده ،  

 .معنای چرخش معکوس استتوجه: مقدار منفی به 

 
 .طور مداوم تنظیم کردآن را به  توانی ماست و  fmax تا fmax - محدودهای در سرعت چند مرحله 

 4-1ای چند مرحله یهانال یترمرا که با ترکیب  ایپله 16سرعت  توانندی م VX7 سری یوهایدرادر 

 .است 15تا سرعت  0سرعت تنظیم کنند که مربوط به  ،شودی مانتخاب 

0.0%  ○ 

P10.03 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 0 ایپله
0.0s  ○ 

P10.04 
ای  پلهسرعت 

1 
0.0%  ○ 

P10.05 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 1 ایپله
0.0s  ○ 

P10.06 
ای  پلهسرعت 

2 
0.0%  ○ 

P10.07 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 2 ایپله
0.0s  ○ 

P10.08 
ای  پلهسرعت 

3 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P10.09 

مدت زمان کار  

سرعت با 

 3 ایپله

 
 ، terminal1 = terminal 2 = terminal 3 = terminal 4 = OFF  وقتی

طر  یورود از  م  P00.07  ای  P00.06کد    قیفرکانس  وقت ی انتخاب  ترم   یشود.  خاموش نال یتمام  ها 

، مقدار آنالوگ، پالس با سرعت بالا، دیکل صفحه   تیاولو   یشود که دارای نباشند، در چند مرحله اجرا م

PLC نال ی، ترم1نال یترم یبیکد ترک قیپله را از طر 16فرکانس شبکه است. حداکثر سرعت  یو ورود 

 ن ییتع   P00.06با پارامتر    یاچند مرحله   ی. شروع و توقف اجراد یانتخاب کن  4  نالیو ترم  3  نالی، ترم2

سرعت ( و  19)  4  نالی ( ، ترم18)  3  نالی( ، ترم17)   2  نالی ( ، ترم16)  1  نالی ترم  نیشود، رابطه ب ی م

 است:  لیمطابق جدول ذ یاچند مرحله 

 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 1 ترمینال

 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 2 ترمینال

 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 3 ترمینال

 OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF 4 ترمینال

 7 6 5 4 3 2 1 0 مرحله 

 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 1 ترمینال

 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 2 ترمینال

 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 3 ترمینال

 ON ON ON ON ON ON ON ON 4 ترمینال

 15 14 13 12 11 10 9 8 مرحله 

 P10.(2n,1<n<17): -100.0_100.0%  دامنه تنظیم

 P10.(2n+1,1<n<17) :0.0-6553.5(min)دامنه تنظیم 

0.0s  ○ 

P10.10 
ای  پلهسرعت 

4 
0.0%  ○ 

P10.11 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 4 ایپله
0.0s  ○ 

P10.12 
ای  پلهسرعت 

5 
0.0%  ○ 

P10.13 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 5 ایپله
0.0s  ○ 

P10.14 
ای  پلهسرعت 

6 
0.0%  ○ 

P10.15 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 6 ایپله
0.0s  ○ 

P10.16 
ای  پلهسرعت 

7 
0.0%  ○ 

P10.17 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 7 ایپله
0.0s  ○ 

P10.18 
ای  پلهسرعت 

8 
0.0%  ○ 

P10.19 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 8 ایپله
0.0s  ○ 

P10.20 
ای  پلهسرعت 

9 
0.0%  ○ 

P10.21 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 9 ایپله
0.0s  ○ 

P10.22 
ای  پلهسرعت 

10 
0.0%  ○ 

P10.23 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 10 ایپله
0.0s  ○ 

P10.24 
ای  پلهسرعت 

11 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P10.25 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 11 ایپله
0.0s  ○ 

P10.26 
ای  پلهسرعت 

12 
0.0%  ○ 

P10.27 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 12 ایپله
0.0s  ○ 

P10.28 
ای  پلهسرعت 

13 
0.0%  ○ 

P10.29 

زمان کار  مدت 

با سرعت 

 13 ایپله
0.0s  ○ 

P10.30 
ای  پلهسرعت 

14 
0.0%  ○ 

P10.31 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 14 ایپله
0.0s  ○ 

P10.32 
ای  پلهسرعت 

15 
0.0%  ○ 

P10.33 

مدت زمان کار  

با سرعت 

 15 ایپله
0.0s  ○ 

P10.34 

زمان  
ACC/DEC  

  7تا  0 یهاپله

PLC  ساده 

 :آمده است زیردر دستورالعمل جزئیات 

 / ACC مرحله  باینری بیت  پارامتر 
 DEC 0 

ACC / 
DEC 1 

ACC / 
 DEC 2 

ACC / 
 DEC 3 

P10.34 

BIT1 BIT0 0 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 1 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 2 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 3 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 4 00 01 10 11 

BIT11 BIT 10 5 00 01 10 11 

BIT 13 BIT 12 6 00 01 10 11 

BIT 15 BIT 14 7 00 01 10 11 

P10.35 

BIT1 BIT0 8 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 9 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 10 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 11 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 12 00 01 10 11 

0×000
0  ○ 

P10.35 

زمان  
ACC/DEC  

تا   8 یهاپله

15 PLC 

 ساده 

0×000
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

BIT 11 BIT 10 13 00 01 10 11 

BIT 13 BIT 12 14 00 01 10 11 

BIT 15 BIT 14 15 00 01 10 11 

عدد به را بیت باینری ترکیبی  16مربوطه را انتخاب کردند ،  ACC / DEC بعد از اینکه کاربران زمان

 . ند ینمای م  هید عددمربوطه را  توابع یپارامترهاو سپس  دادهتغییر  هگز

 0X0000-0XFFFFدامنه تنظیمات: 

P10.36 
اندازی  راه

 PLCمجدد 

خطا یا از  ،توقف در حین اجرا )علت آن فرمان توقفتابع پس از  شود:اندازی از مرحله اول دوباره راه  :0

 . گرددی ماندازی مجدد از مرحله اول راه  ،است( قطع فاز

  ،در حین اجرا )علت آن فرمان توقف و خطا است( توقفدر صورت ؛  توقف به اجراادامه از فرکانس  :1

 شودی م ضبط شده اندازی مجدد وارد مرحله پس از راه ،کند ی مطور خودکار ضبط درایو زمان اجرا را به 

 .دهدی م انجام و باقی مانده اجرا را 

0 ◎ 

P10.37 
 درواحد زمان  

 ایپله چند 

 . شودی م؛ زمان اجرای تمام مراحل در ثانیه محاسبه هاه ی ثان :0

 . شودی م؛ زمان اجرای تمام مراحل با دقیقه محاسبه هاقه ی دق :1
0 ◎ 

 یکیالکتر یهاحفاظت ی: پارامترها P11گروه  -10-12

P11.00 
حفاظت قطع  

 فاز

0x00–0x11 

 تنظیم:   یکان عدد

 . شودی م فاز ورودی غیرفعال  قطعدر برابر  حفاظت :0

 . شودی مفاز ورودی فعال قطع در برابر  حفاظت :1

 دهگان: عدد 

 . شودی م فاز خروجی غیرفعال  قطعدر برابر  حفاظت :0

 . شودی مفاز خروجی فعال  قطعدر برابر  حفاظت :1

0x11  

P11.01 

کاهش 

فرکانس 

هنگام قطع  به

 ایبرق لحظه 

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
0  ○ 

P11.02 

نرخ کاهش 

فرکانس 

هنگام قطع  به

 برقای لحظه 

 )فرکانس حداکثر(  0.00Hz/s- P00.03محدوده تنظیم: 

درایو شروع به کاهش و    رسدی م  یولتاژ باس به نقطه کاهش فرکانس ناگهان  ،شبکه   با از دست دادن برق

تنظیمی  فرکانس   نرخ  تادینمای م  P11.02 با  این عمل کمک دوباره   درایو ،  برسد.  نرمال  به شرایط 

 کار خود ادامه دهد.ه  تا توان مصرفی کاهش یافته و دایو تا زمان برگشت به شرایط نرمال شبکه ب  کندی م

 380V شبکه  ولتاژسطح 

 DC   460Vآستانه ولتاژ لینک کاهش فرکانس در 

 :توجه

 هنگامشوک کاهش توان در شبکه به درستی تنظیم کنید تا از توقف ناشی از پارامتر را به  .1

 .سوئیچینگ شبکه جلوگیری شود

 .فاز ورودی را غیرفعال کنید  قطعحفاظت از  ،کردن این عملکردبرای فعال  .2

10.00 
Hz/s  ○ 

P11.03 
اضافه  حفاظت

 ولتاژ 

و درایو را از اضافه ولتاژ ناشی از انرژی برگشتی  باشدی م فرض کارخانه فعال صورت پیشه این حفاظت ب

  P11.04. آستانه اضافه ولتاژ پارامتر کندی مناشی از کاهش سریع دور در بارهای اینرسی دار حفاظت 

 . باشدی م

 : فعال 1 ;: غیر فعال P11.03 :0پارامتر  

1  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 

P11.04 
تنظیم آستانه  

 اضافه ولتاژ 

 136% (380V))ولتاژ باس استاندارد(  120-150%
 

 120% (660V))ولتاژ باس استاندارد(  120-150%

P11.05 

تابع  انتخاب 

حفاظتی  

   کنترل جریان

مین انرژی جنبشی بار که باعث افزایش جریان أهنگام افزایش سرعت درایو و عدم توانایی تاین تابع به 

و با نرخ   دینمای معمل کرده و افزایش سرعت درایو را متوقف    گرددی م  P11.06درایو از حد پارامتر  

 تا اینکه جریان به مقدار زیر جریان حدی رسیده و   آورد یم  ترنییپاسرعت را    P11.07کاهش پارامتر  

 . دهدی مسپس اجازه مجدد افزایش سرعت را 

عمل آید و در صورت تنظیم ه  بجلوگیری   تا از خطای اضافه جریان و تریپ درایو  شودی ماین تدبیر باعث  

 صورت خود کنترل حفاظت گردد. ه اشتباه شتاب افزاینده درایو ب

 
 غیر فعال است  :1 ;فعال است.  :P11.05 :0پارامتر 

 ٪ P11.06:  50.0–200.0 دامنه تنظیم 

 P11.07: 0.00-50.00Hz / s دامنه تنظیم 

1 ◎ 

P11.06 
آستانه محدود  

 جریان   کردن
160.0

% ◎ 

P11.07 

نرخ کاهش 

فرکانس 

هنگام  به

  محدود شدن

 جریان 

10.00 
Hz/s ◎ 

P11.08 

تابع آلارم  

 بار موتوراضافه 

آن در ضمن ماندگاری و  باشد P11.09 پارامترمقدار  یا موتور بالاتر از درایو جریان خروجیهنگامیکه  درایو  /

 . ردیگی م بار در خروجی قرار لارم اضافه آ، در این موارد باشد  P11.10 زمان تنظیمی پارامتر  بیش از

0×000  ○ 

P11.09 

نرخ کاهش 

فرکانس 

هنگام  به
150%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

  محدود شدن

 جریان 

 
 یا موتور  درایو باراضافه  آلارمکردن  تعریف و فعال  P11.08: 0x000 – 0x131 دامنه تنظیم 

 یکان:رقم 

 جریان نامی موتور  مطابق با ،موتوربار لارم اضافه آ :0

 درایو  مطابق با جریان نامی ،درایو بارلارم اضافه آ :1

 دهگان: رقم 

 دهدی مبار به کار خود ادامه  کم لارم آپس از  درایو :0

 شود ی مبار متوقف  پس از خطای اضافه  درایو و دهدی مبار به کار خود ادامه  کم لارم آپس از  درایو :1

 شود ی ممتوقف  بار کم  درایو پس از خطای و دهدی مبار به کار خود ادامه اضافه  آلارمپس از  درایو :2

 صدگان:رقم 

 شرایط کار تشخیص تمام  :0

 با سرعت ثابت Runهنگام تشخیص در  :1

 P11.09  :P11.11-200% :تنظیم محدوده 

  3600.0s تا  P11.10: :0.1تنظیم  محدوده 

P11.10 
زمان تشخیص 

 بار اضافه  آلارم
1.0s  ○ 

P11.11 

سطح  

  آلارمتشخیص 

کم شدن بار 

 موتور 

باشد،  P11.12 باشد و مدت ماندگاری آن فراتر از P11.11 یا جریان خروجی کمتر از درایو اگر جریان

برای موتورهایی که با تسمه به بار مکانیکی وصل   معمولاًاین آلارم    .دهدی م هشدار  بار راآلارم کم  درایو

 . باشدی مباشند قابل استفاده  اند و نیاز دارند که در صورت پاره شدن تسمه آلارم داشته شده 

 P11.11 : 0 – P11.09 دامنه تنظیم 

 P11.12: 0.1–3600.0s دامنه تنظیم 

50%  ○ 

P11.12 
زمان تشخیص 

 بارکم  آلارم
1.0s  ○ 

P11.13 

تنظیم  

عملکرد تابع  

حفاظتی ولتاژ 

 کم و 

 تابع ریست 
 (Reset)  

 اتوماتیک

 .در ولتاژ کم و تنظیم مجدد خطا را انتخاب کنید فالتخروجی  یهانال ی ترمعملکرد 

0x00–0x11 

 یکان:رقم 

 کم ولتاژ هنگام به  خطا ایجاد :0

 . اقدامی صورت نگیرد ولتاژ کمهنگام وقوع به  :1

 دهگان:رقم 

  : عدم مجوز به تابع ریست اتوماتیک 1به تابع ریست اتوماتیک  مجوز: 0

0×00  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P11.14 

تشخیص 

انحراف از  

 سرعت

 . گرددی متوسط این پارامتر ماکزیمم حد مجاز انحراف از سرعت تنظیمی تعریف 

  %50.0تا  0.0محدوده تنظیم: 
  

P11.15 

حداقل زمان  

ماندگاری 

انحراف از  

 سرعت

 
 . دهدی م dEVدر صورت ماندگاری بیش از زمان این پارامتر سیستم خطای 

 10.0sتا  0.0محدوده تنظیم :

1.0  
s 

 

P11.16 

خروجی صفر  

هرتز در مد 

کنترل  

SVPWM   و
SVC 

 : غیر فعال 0

پارامتر  SVPWM)در  .ماند ی مدر فرکانس صفر شفت موتور در حالت ترمز  Runدر حالت   ;: فعال1

 ( .کنندی مجریان بی باری گشتاور صفر را تعیین  SVCبوست و در 
0  

 دوم موتور ی: گروه پارامترها P12گروه  -10-13

P12.00 
انتخاب نوع 

 موتور دوم 

0: AM    

1: SM    

از   دیتوانی م، P08.31با انتخاب کانال تعویض موتورها در پارامتر 

 موتور اول به موتور دوم سوئیچ نمایید.  
0 ◎ 

P12.01 
توان نامی  

AM2  
3000.0kW   2موتور آسنکرون شماره  0.1تا 

 AM2=Asynchronous motor 2; 
الکتریکی    یهاحفاظتدور و    کنترل  صحیح  برای اطمینان از عملکرد

موتور   موتور به   پارامترهااین    ستیبای ماز  پلاک  از  دقیق  صورت 

حد قابل به  اینورتراگر توان موتور و    ،آسنکرون خوانده و ثبت گردد

 درایو عملکرد صحیحی نخواهد داشت.   ،باشدتوجهی فاصله داشته 

( و P02.01صورت تنظیم مجدد توان نامی موتور )  در :توجه

به مقدار   P02.10تا   P02.02تغییر در آن مقادیر پارامترهای 

 . گردد ی مدهی اولیه کارخانه باز 

ه  توابس 

 به مدل 
◎ 

P12.02 
فرکانس نامی  

AM2 

P00.03 تا   0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 
50.00 

Hz ◎ 

P12.03 
سرعت نامی  

AM2 
 36000rpmتا  1

بسته به 

 مدل 
◎ 

P12.04 
ولتاژ نامی  

AM2 
 1200Vتا  0

بسته به 

 مدل 
◎ 

P12.05 
ی  جریان نام
AM2 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 مدل 
◎ 

P12.06 
مقاومت  

 AM2استاتور 
 اهم  65.535تا  0.001

از    ، P02.10تا  P02.06  هایپارامتر  ،اتوتیونینگ  پایان پس 

تنظیم  به خودکار  عملکرد   پارامترها این    .گردندی مصورت  جهت 

به موتور  و  صحیح  بوده  برداری  کنترل  مد  در  با    ستیبای مویژه 

 احتیاط عمل کرد. 

بسته به 

 ○  مدل 

P12.07 
مقاومت روتور  

AM2 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 ○  مدل 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P12.08 

اندوکتانس 

پراکندگی 
AM2 

 6553.5mHتا  0.1
  ، وابسته به توان تعریف شده جدید   یپارامترهابا تغییر توان موتور  

جدید    ستیبای مو    شوندی ماصلاح   اتوتیون  بهتر  عملکرد  جهت 

 .صورت گیرد

بسته به 

 ○  مدل 

P12.09 
اندوکتانس 

 AM2متقابل 
 6553.5mHتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P12.10 
جریان بی 

 AM2باری 
 6553.5Aتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P12.15 
توان نامی  

SM2 
3000.0kW   2موتور سنکرون شماره  0.1تا SM2=synchronous motor 2;    

از    ، P02.22تا  P02.20  هایپارامتر  ،اتوتیونینگ  پایان پس 

تنظیم  به خودکار  عملکرد   پارامترها این    .گردندی مصورت  جهت 

به موتور  و  صحیح  بوده  برداری  کنترل  مد  در  با    ستیبای مویژه 

 احتیاط عمل کرد. 

 ( چرخشی  اتوتیون  انجام P00.15=1هنگامیکه  پارامتر    شودی م( 

P02.23  ولی هنگامیکه اتوتیون    گرددی مصورت اتوماتیک تنظیم  ه ب

 شود ی نماین پارامتر تنظیم    دیدهی م( انجام  P00.15=2) استاتیک  

 زیر محاسبه و دستی تنظیم گردد.   یهافرمول مطابق با    ستیبای م و  

-Counterاگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (1

electromotive force constant Ke  
   .باشدوجود داشته 

  E= (Ke*nN*2π)/60فرمول 

-Counterاگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (2

electromotive force constant E' 

(V/1000r/min)  باشدوجود داشته. 

 =E'*nN/1000 Eفرمول

 . کدام بر روی پلاک موتور نبوداگر هیچ (3

 E=P√3*Iفرمول  

جریان نامی  Iتوان موتور و Pو  nNدور موتور 

 . باشدی م

 ته به سب

 مدل 
 ○ 

P12.16 
فرکانس نامی  

SM2 

P00.03 تا   0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.17 

تعداد 

  یهاقطب
SM2 

 128تا  1
بسته به 

 مدل 

 ○ 

P12.18 
ولتاژ نامی  

SM2 
 1200Vتا  0

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.19 
ی  جریان نام
SM2 

 6000.0Aتا  0.8
بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.20 
مقاومت  

 SM2استاتور 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 مدل 
 ○ 

P12.21 

اندوکتانس 

 موتور Dمحور 
SM2 

 655.35mHتا  0.1
بسته به 

 مدل 

 ○ 

P12.22 

اندوکتانس 

  Qمحور 

 SM2 موتور

 655.35mHتا  0.1
بسته به 

 مدل 

 ○ 

P12.23 

 ثابت
 Back EMF  

 SM2موتور 
 300 10000تا  0

 ○ 

P12.24 

موقعیت قطب  

 SM2ابتدایی

 )رزرو( 

0x000 )رزرو(  FFFFHتا  0
0 

 

P12.25 

شناسایی  

 SM2جریان 

 )رزرو( 

  )جریان نامی موتور( )رزرو(  %50تا  0%
 

P12.26 

  از محافظت

بار موتور اضافه 

2 

 غیر فعال  :0

و سیستم حفاظتی درایو با توجه به استفاده   رودی مکار  ه  این مد جهت موتورهای استاندارد معمولی ب  :1

از موتور معمولی )موتورهای که پروانه خنک سازی آن روی شفت خود همین موتور است( که عملیات 

 ، استجهت کاهش دور فن پشت موتور بسیار ضعیف گردیده به  30Hzخنک سازی آنها در زیر فرکانس  

 . دهدی مپایین کاهش  یهافرکانس بار مجاز موتور را در مقدار اضافه 

2 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

با فن   ی)موتورهاجهت اینکه نوع موتور مخصوص فرکانس متغیر  در این مد سیستم حفاظتی درایو به   :2

بار موتور، نامی شرایط اضافه  هافرکانس و در کلیه    رد یگی ممستقل الکتریکی در پشت موتور( در نظر  

 . باشدی نمدور موتور بوده و وابسته به 

P12.27 

ضریب  

محافظت  

بار موتور اضافه 

1 

 جریان خروجی Ioutجریان نامی موتور است ،  In که M = Iout/(In*K) ربار موتوزمان اضافه 

 .ضریب محافظت موتور است K و درایو

  .است ترکوچکنیز  M باشد، مقدار تربزرگ  K هر چه مقدار ،بنابراین

؛  شودی مساعت انجام  1مدت بیش از بار موتور به، محافظت پس از اضافه  M = 116% هنگامی که

؛  شودی مدقیقه انجام  12مدت بیش از بار موتور به، محافظت پس از اضافه M = 150% هنگامی که

؛  شودی مدقیقه انجام  5مدت بیش از بار موتور به، محافظت پس از اضافه M = 180% هنگامی که

و ؛    شودی مانجام  ثانیه 60 مدت بیش ازبار موتور به، محافظت پس از اضافه M = 200% هنگامی که

 .شودی مباشد، محافظت بلافاصله انجام  ≤M %400هنگامی که 

 
 %120.0 ~ %20.0محدوده تنظیم 

100.0
%  ○ 

P12.28 

ضریب  

تصحیح توان  

   2 موتور

 ندارد.  درایو عملکرد کنترلثیری در أو ت باشدی م موتور  تواننمایش این ضریب جهت تصحیح 

 3.00 تا 0.00محدوده تنظیم: 
0  ● 

P12.29 

نمایش  

پارامترهای  

   موتور دوم

 شودی م: فقط پارامترهای مرتبط با جریان موتور نمایش داده 0

 . شوندی م: کلیه پارامترها نمایش داده 1
0  ● 

 : پارامترهای رزرو P13گروه  -10-14

P13.00 
ضریب کاهش  

 جریان منبع 
 ◎ %80.0 %100.0تا  0.0

P13.01 
مد تست  

 قطب اصلی 

 : غیر فعال 0

 : سوپر پوزیشن فرکانس بالا 1

 سوپرپوزیشن پالسی  :2
0 ◎ 

P13.02  1منبع جریان 

 قطب مغناطیسی  Positioningجریان  

( معتبر است. افزایش این جریان  P13.04زیر فرکانس جابجایی جریان )  یهافرکانس این جریان در 

 . گرددی م باعث افزایش گشتاور استارت 

 )جریان نامی موتور( %100.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

20.0%  ○ 

P13.03  2منبع جریان 

 قطب مغناطیسی  Directionalجریان 

جنرال صورت ه ( معتبر است. بP13.04بالای فرکانس جابجایی جریان )  یهافرکانس این جریان در 

 )جریان نامی موتور(  %100.0تا  %0.0محدوده تنظیم:  . نیازی به تغییر این پارامتر نیست
10.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P13.04 

فرکانس 

جابجایی منبع  

 جریان 

 80.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

 )ماکزیمم فرکانس(  %
20.0%  ○ 

P13.05 رزرو    ○ 

P13.06 

ولتاژ 

سوپرپوزیشن 

 پالسی 

100.0 )جریان نامی موتور( %300.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 
% ◎ 

P13.07 
پارامتر کنترل  

0 
 ○  %0.0   %400.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

P13.08 
پارامتر کنترل  

1 
0xFFFF 0x000تا  0x0000محدوده تنظیم: 

0  ○ 

P13.09 
پارامتر کنترل  

2 
 ○  2.00 655.35تا  0.0محدوده تنظیم: 

P13.10 

زاویه اولیه  

ماشین  

 سنکرون  

 ○  0.0 655.35تا  0.0محدوده تنظیم: 

P13.11 

زمان تشخیص 

  خروج از

 کنترل 

با افزایش مقدار این  .باشد یم( anti-maladjustmentضد ناسازگاری تنظیم کنترل ) این پارامتر

 که اینرسی بار زیاد است کند کنید  پارامتر پاسخ سیستم را به هنگامی

  10.0sتا  0.0محدوده تنظیم: 
0.5  ○ 

P13.12 

ضریب جبران  

سازی فرکانس 

 بالا

، استفاده  باشدی م که سرعت موتور بیش از سرعت نامی  این پارامتر جهت کاهش ارتعاشات در حالتی

 . گرددی م

  %100.0تا  0.0محدوده تنظیم: 
0.0%  ○ 

P13.13 

تابع  جریان 

ترمز اتصال 

 کوتاه 
پارامترP01.00 = 0)مقدار صفر تنظیم گردد  پارامتر استارت    وقتی را روی   P13.14  ( و همچنین 

ترمز اتصال کوتاه تابع  وارد    در اینصورت درایو قبل از شروع به راه اندازی  مقدار غیر صفر تنظیم کنید

 . شودی م

از  درایو  در هنگام توقف  جاری درایوهنگامی که فرکانس  همچنین   و همچنین است   P01.09 کمتر 

و   انجام داده  راترمز کوتاه اتصال    درایو ابتدا تابعرا روی مقدار غیر صفر تنظیم کنید    P13.15پارامتر 

 .دهدی م انجام  P01.12 شده توسطرا در زمان تعیین  DC سپس ترمز

 ( P01.09 – P01.12 رجوع به دستورالعمل)

 )درایو(  %150.0تا  P13.13: 0.0 دامنه تنظیم 

 50.00sتا  P13.15: 0.00 دامنه تنظیم  50.00sتا  P13.14: 0.00 دامنه تنظیم 

0.0%  ○ 

P13.14 

زمان  

ماندگاری ترمز 

قبل از 

  اندازیراه

)مگنتایز  

 ( کردن موتور

0.00s  ○ 

P13.15 

زمان  

ماندگاری ترمز 

 هنگام توقف 
0.00s  ○ 

 : ارتباط سریال  P14گروه  -10-15

P14.00 
آدرس انتخاب 

 درایو 

 247–1دامنه تنظیمات: 

تنظیم گردد و آدرس هر درایو  247تا  1بین  ستی بای م( Slave)عنوان اسلیو ه ب وهایدراآدرس کلیه  

جهت ابلاغ به کلیه  در حال نوشتن فریم (master)تر وقتی مس . باشد ی مصورت منحصر و یکتا هب

Slave  موجود در فیلدباس یهاویاسل همه  . لذاکندی مآدرس صفر را انتخاب   باشدیمها MODBUS 

این نکته اساسی برای  (Broadcast) .دهدینمجواب  هاویاما اسل  ،را دریافت کنند این فریم توانندی م

1  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 .و درایو استسیستم بالادست بین  Point to Pointارتباط 

 .باشد  0 تواندی نمتوجه: آدرس اسلیو 

P14.01 

نرخ انتقال  

داده بین درایو  

و سیستم  

فرمان شبکه  

(Baudrate)   

 .تنظیم کنیدرا  درایو و سیستم کنترل مرکزیبین  دیتاسرعت انتقال  

0: 1200BPS 

1: 2400BPS 

2: 4800BPS 

3: 9600BPS 

4: 19200BPS 

5: 38400BPS 

6: 57600BPS 

7:  115200BPS 

ارتباط  ،در غیر این صورتبا سیستم مرکزی شبکه یکی باشد.  قاًی دقانتقال دیتا بایستی نرخ این توجه: 

 .شودی نمبرقرار 

4  ○ 

P14.02 

نوع فریم 

 مدباس 

 

صورت، ارتباط   نیا ریباشد. در غ کسانی دیبا وی و درا یکنترل مرکز ستمی س نیداده ب  میفر فیتعر

 شود. ی برقرار نم

 RTU ی( براN ،8،  1) یت یپر تی: بدون ب0

 RTU ی( براE,8,1زوج ) یتی: پر1

 RTU ی( براO,8,1فرد ) یتی: پر2

 RTU یبرا( N,8,2) یت یپر تی: بدون ب3

 RTU ی( براE,8,2زوج ) یتی: پر4

 RTU ی( براO,8,2فرد ) یتی: پر5

1  ○ 

P14.03 خیر پاسخ أت 

 0–200ms  کند و  ی م افتیها را درداده  ویاست که درا یفاصله زمان نیب  یفاصله زمان یبه معن نیا

باشد،   ستمی پردازش ستر از زمان پاسخ کوتاه  ریفرستد. اگر تأخ ی م  یکنترل مرکز ستمیآنها را به س 

 ستمی س ازشاز زمان پرد  شتری پاسخ ب ریاست، اگر تأخ ستمیپاسخ زمان پردازش س  ریپس زمان تأخ 

 تم سیها به سماند تا داده ی پاسخ منتظر م ریتأخ  دنی ها، تا زمان رسبا داده  ستمیباشد، پس از مبادله س 

  .ارسال شود یکنترل مرکز

5  ○ 

P14.04 

خطای زمان  

ارتباط  اضافی 

 با شبکه 

 60.0s-0.1: م یبازه تنظ

شود، اگر   میصفر تنظ ریپارامتر غ  یفعال است. وقت ریپارامتر غ  نیشود، ای م می تنظ 0.0پارامتر  یوقت 

( CE) "485ارتباطات  یخطا " ستمی باشد، س شتری دو ارتباط از اضافه زمان ارتباط ب نیب  یفاصله زمان

 کنند.  ی م میتنظ لفعا  ریرا غ پارامتر نیا کند. عموماًی را گزارش م

0.0s  ○ 

P14.05 
پردازش  

 خطای انتقال 

 زادانه آهشدار و توقف  :0

 به کار خود ادامه بدون هشدار و  :1

 ( مطابق با روتین )فقط تحت کنترل ارتباطاتتوقف انتقال دیتا بدون هشدار و  :2

 کنترل(  مدهایمطابق با روتین)تحت همه توقف انتقال دیتا بدون هشدار و  :3

0  ○ 

P14.06 
پردازش  

 ارتباطات 

 : کانیرقم 

 دهد. ی پاسخ م ییبالا شگریبه تمام دستورات خواندن و نوشتن نما وی: مد ارتباط با پاسخ: درا0

 ن یدهد. با ای پاسخ م ویاز دستور نوشتن درا  ریفقط به دستور خواندن غ وی: مد ارتباط بدون پاسخ؛ درا 1

 داد.  شی را افزا یتوان بازده ارتباطی روش م

 دهگان: رقم 

 . معتبر است رمزگذاری ارتباط  :0

   .معتبر نیسترمزگذاری ارتباط  :1

0×00  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 PROFIBUS/CANopen: گروه تابع   P15گروه  -10-16

P15.00  نوع ماجول 

 انتخاب نوع ارتباط با شبکه 

0 :PROFIBUS    

1 :CANopen 
0 ◎ 

P15.01 
آدرس انتخاب 

 درایو 

 . شودی مدرایو استفاده این تابع جهت تعیین آدرس  127تا  1دامنه تنظیمات: 

از سیستم بالادست فرمان   وهایدرا و تنها  باشدیم Broadcastعنوان آدرس ه آدرس صفر ب توجه: 

 . دهندی نمو جوابی  رندیگی م
1 ◎ 

P15.02 
دریافت  
PZD2 

 : غیر معتبر 0

 ( Fmax (unit: 0.01)تا  0فرکانس تنظیمی ) مقدار :1

 ( %100.0 متناظر با 1000،  1000تا  0 ) PID: رفرنس 2

 ( %100.0 متناظر با 1000،  1000تا  0 ) PID: فیدبک 3

 جریان نامی موتور(  %100.0 متناظر با 1000،  3000تا  3000- : تنظیم گشتاور )4

 ( Fmax (unit: 0.01)تا   0حد بالای فرکانس چرخش به راست ) :5

 ( Fmax (unit: 0.01)تا  0حد بالای فرکانس چرخش به چپ ): 6

 جریان نامی موتور(  %100.0 متناظر با 1000،   3000تا  3000-): حد بالای گشتاور موتوری 7

 جریان نامی موتور(  %100.0 متناظر با 1000،  3000تا  3000-) : حد بالای گشتاور ترمزی 8

 (  0x000 -  0x1FF)ی ورودی مجازی هانال یترم : فرمان 9

 ( 0x00 - 0x0F)ی خروجی مجازی هانال ی ترم: فرمان 10

 متناظر با  1000،  1000تا  0 ) مستقل تنظیم شوند(   V/F: مقدار ولتاژ تنظیمی )تابع 11

 ولتاژ نامی موتور(  100.0%

 ( %100.0 ناظر بامت 1000،  1000تا  1000- ) AO1: مقدار تنظیمی خروجی 12

 ( %100.0 متناظر با 1000،  1000تا  1000- ) AO2: مقدار تنظیمی خروجی 13

14 :MSB  )رفرنس موقعیت )با علامت 

15 :LSB  )رفرنس موقعیت )بدون علامت 

16 :MSB  )فیدبک موقعیت )با علامت 

17 :LSB  )فیدبک موقعیت )بدون علامت 

 : تنظیم فیدبک موقعیت 18

 : رزرو 19-20

0  ○ 

P15.03 
  دریافت
PZD3 

0  ○ 

P15.04 
دریافت  
PZD4 

0  ○ 

P15.05 
دریافت  
PZD5 

0  ○ 

P15.06 
دریافت  
PZD6 

0  ○ 

P15.07 
دریافت  
PZD7 

0  ○ 

P15.08 
دریافت  
PZD8 

0  ○ 

P15.09 
دریافت  
PZD9 

0  ○ 

P15.10 
دریافت 

PZD10 
0  ○ 

P15.11 
دریافت 

PZD11 
0  ○ 

P15.12 
دریافت 

PZD12 
0  ○ 

P15.13  ارسالPZD2 0 غیر معتبر : 

 ( Hz ,100*حال کار ) فرکانس در : مقدار1

 ( Hz ,100*فرکانس تنظیمی ) : مقدار2

 DC (*10, V ): ولتاژ باس 3

 ( V ,1*: ولتاژ خروجی )4

 ( A ,10*: جریان خروجی )5

 ( % , 10*: مقدار واقعی گشتاور خروجی )6

 ( % , 10*: مقدار واقعی توان خروجی )7

 ( RPM ,1*: سرعت در حال کار )8

 ( m / s ,1*: سرعت خطی در حال کار )9

 ( Ramp: فرکانس رمپ )10

0  ○ 
P15.14 ارسال PZD3  0  ○ 
P15.15 ارسال PZD4 0  ○ 
P15.16 ارسال PZD5 0  ○ 
P15.17 ارسال PZD6 0  ○ 
P15.18 ارسال PZD7 0  ○ 
P15.19 ارسال PZD8 0  ○ 
P15.20 ارسال PZD9 0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P15.21 
  ارسال

PZD10 
 : کد فالت 11

 AI1(*100, V )  : مقدار تنظیمی  12

 AI2 (*100, V ): مقدار تنظیمی 13

 AI3(*100, V )  : مقدار تنظیمی  14

 ( kHz ,100*پالس )فرکانس  : مقدار15

 ی ورودی هانال یترم: وضعیت 16

 ی خروجی هانال یترم: وضعیت 17

 ( V ,100*رفرنس تنظیمی ) PID: مقدار 18

 ( V ,100*فیدبک ) PID: مقدار 19

 : مقدار گشتاور موتور20

21 :MSB  )رفرنس موقعیت )با علامت 

22 :LSB  )رفرنس موقعیت )بدون علامت 

23 :MSB مت( فیدبک موقعیت )با علا 

24 :LSB  )فیدبک موقعیت )بدون علامت 

25 :State Words 

0  ○ 

P15.22 
  ارسال

PZD11 
0  ○ 

P15.23 
  ارسال

PZD12 
0  ○ 

P15.24 

متغیر موقت  

جهت   1

 PZDارسال 

 0 65535تا  0
 ○ 

P15.25 

تنظیم زمان  

خطا جهت 

زمان اضافی  

 DPارتباط 

   60.0s – 0.1 ;: غیر معتبر0.0

در غیر اینصورت زمان بین دو ارتباط از این   باشدیم تنظیم شود غیر فعال  0.0این پارامتر هنگامیکه 

 . دهدی م PROFIBUS Communication fault “ (E-DP)“زمان بیشتر شود سیستم خطای 
 

 ○ 

P15.25 

تنظیم زمان  

خطا جهت 

زمان اضافی  

ارتباط 
CAN/open 

   60.0s – 0.1 ;: غیر معتبر0.0

در غیر اینصورت زمان بین دو ارتباط از این   باشدیم تنظیم شود غیر فعال  0.0این پارامتر هنگامیکه 

 . دهدی م CANopen Communication fault “ (E-CAN)“زمان بیشتر شود سیستم خطای 
 

 ○ 

P15.27 

نرخ انتقال  

دیتا 
CANopen 

0 :1000k; 1 :800k; 2 :500k; 3 :250k; 4 :125k 5 :100k 6 :50k; 7 :20 k  
 ○ 

 Ethernet: گروه تابع   P16گروه  -10-17

P16.00 

تنظیم سرعت 

ارتباط 
Ethernet 

    : تطبیق اتوماتیک 0

1 :100M full duplex ; 2 :100M full semiduplex  

3 :10M full duplex ; 4 :10M full semiduplex 
0 ◎ 

P16.01 IP address 1 0 – 255 
IP address  ارتباطEthernetشکل زیر است: : فرمت این آدرس به 

P16.01.P16.02.P16.03.P16.04  
 192.168.0.1مثال: 

192 ◎ 
P16.02 IP address 2 168 ◎ 
P16.03 IP address 3 0 ◎ 
P16.04 IP address 4 1 ◎ 
P16.05 

Subnet mask 
1 0 – 255 

 Subnet mask  ارتباطEthernetشکل زیر است: : فرمت این آدرس به 
255 ◎ 

P16.06 
Subnet mask 

2 255 ◎ 



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

145 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P16.07 
Subnet mask 

3 
P16.05.P16.05.P16.05.P16.05  

 .255.255.255.0مثال: 
255 ◎ 

P16.08 
Subnet mask 

4 0 ◎ 
P16.09 Gateway 1 0 – 255 

 Subnet mask  ارتباطEthernetشکل زیر است: : فرمت این آدرس به 
P16.05.P16.05.P16.05.P16.05  

 192.168.0.254مثال: 

192 ◎ 
P16.10 Gateway 2 168 ◎ 
P16.11 Gateway 3 1 ◎ 
P16.12 Gateway 4 1 ◎ 

 : توابع مانیتورینگ P17گروه  -10-18

P17.00 
فرکانس 

 تنظیم 

 جارینمایش فرکانس تنظیم 

 0.00Hz-P00.03 :نمایشدامنه 
/  ● 

P17.01 
فرکانس 

 خروجی 

 جاری نمایش فرکانس خروجی 

 0.00Hz-P00.03: نمایشدامنه 
/  ● 

P17.02  فرکانس رمپ 
 جاریرمپ  رفرنسنمایش فرکانس 

 0.00Hz-P00.03: دامنه نمایش
/  ● 

P17.03  ولتاژ خروجی 
 جاری نمایش ولتاژ خروجی 

 1200V-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.04 
جریان  

 خروجی 

 جاری نمایش جریان خروجی 

 3000.0A-0.0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.05 سرعت موتور 
 نمایش سرعت چرخش موتور. 

 65535M-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.06 
جریان گشتاور  

 ساز

 . کندی منمایش جریانی که در موتور گشتاور را تولید 

 3000.0A ~ 3000.0-دامنه نمایش: 
  

P17.07 
جریان  

 تحریک 

 . سازدی م نمایش جریانی که در موتور تحریک را 

 3000.0A ~ 3000.0-دامنه نمایش: 
  

P17.08 موتور  توان 
 توان مصرفی جاری نمایش 

 %300_300-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.09 
گشتاور  

 خروجی 

 نمایش گشتاور خروجی  

 %250.0_250.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.10 
فرکانس موتور 

 شده ارزیابی 

  روتور موتورشده ارزیابی فرکانس 

 P00.03تا  0.00Hz: دامنه نمایش
/  ● 

P17.11  ولتاژ باسDC  نمایش ولتاژ باسDC   2000.0تا  0.0: دامنه نمایش ;درایوفعلیV /  ● 

P17.12 

 اعلام وضعیت

  یهانال یترم

-ONورودی 

OFF 

 دیجیتال ورودی  یهانال یترمنمایش حالت 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 
S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

 01FF-0000: دامنه نمایش

/  ● 

P17.13 

 اعلام وضعیت

  یهانال یترم

-ONخروجی 

OFF 

 دیجیتال خروجی  یهانال یترمنمایش حالت 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 
Y HDO RO1 RO2 

 0xFمثال: 1 1 1 1

 000F-0000: دامنه نمایش

/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P17.14 

تنظیم  

  دیجیتال

 فرکانس 

 درایو کلید از طریق صفحه فرکانس نمایش تنظیم 

 0.00Hz-P00.03: دامنه نمایش
/  ● 

P17.15 
 رفرنس

 گشتاور 

 .درصد گشتاور فعلی موتور ،نمایش گشتاور داده شده 

 ) جریان نامی موتور (%300.0تا  %300.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.16 
ولتاژ تنظیمی  

AI1 
 ●  / 10.00Vتا  0.00

P17.17 
ولتاژ تنظیمی  

AI2 
 ●  / 10.00Vتا  0.00

P17.18 
ولتاژ تنظیمی  

AI3 
 ●  / 10.00Vتا  0.00

P17.19 
ولتاژ ورودی  

AI1 

 آنالوگ  AI1 نمایش سیگنال ورودی

 10.00V-0.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.20 
ولتاژ ورودی  

AI2 

 آنالوگ  AI2نمایش سیگنال ورودی 

 10.00V-0.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.21 
ولتاژ ورودی  

AI3 

 آنالوگ  AI2نمایش سیگنال ورودی 

 - 10.00V_10.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.22 
فرکانس 

 HDIورودی 

 HDIنمایش فرکانس ورودی 

 50.000kHZ-0.000: دامنه نمایش
/  ● 

P17.23 
 مقدار رفرنس

PID 

 PIDنمایش مقدار مرجع 

 %100.0_100.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.24 
 فیدبکمقدار 

PID 

 PID فیدبکنمایش مقدار 

 %100.0_100.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.25 
ضریب قدرت  

 موتور

 نمایش ضریب قدرت موتور

 1.00_1.00-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.26 
  Runزمان 

 بودن درایو 

 بودن درایو  Run نمایش زمان

 65535min-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.27 

PLC   ساده و

مرحله جاری 

سرعت چند از 

 ایپله

 ایساده و مرحله فعلی سرعت چند مرحله PLCنمایش 

 15-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.28 
خروجی  

 ASRکنترلر 

   ASRنمایش گشتاور موتور در خروجی کنترلر 

  %300.0 - %300.0-دامنه نمایش: )جریان نامی موتور(    
/  ● 

P17.29 

نمایش زاویه  

شناسایی شده  

موتور 

 سنکرون 

 نمایش زاویه قطب مغناطیسی موتور سنکرون   

 359.9تا  0.0دامنه نمایش: 
/  ● 

P17.30 
جبران سازی 

 SMفاز 
 ●  / 180.0-تا  180.0دامنه نمایش: 

P17.31 رزرو  /  ● 
P17.32 رزرو  /  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P17.33 
رفرنس جریان  

 تحریک 

 تحریک در مد کنترل برداری جریان رفرنس نمایش 

 A 3000.0 – 3000.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.34 
رفرنس جریان  

 گشتاور 

 گشتاور در مد کنترل برداری جریان رفرنس نمایش 

 A 3000.0 – 3000.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.35 
  ACجریان 

 ورودی

 ورودی  ACنمایش جریان 

 5000.0A – 0.0دامنه نمایش: 
/  ● 

P17.36 

  نمایش

گشتاور  

 خروجی 

 در صورت مثبت بودن گشتاور موتوری و منفی گشتاور ترمزی است.  ;گشتاور خروجینمایش 

 3000.0Nm – 3000.0 Nm-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.37 انحراف PID :100.00_100.00-دامنه نمایش%  /  ● 
P17.38   خروجیPID 0.00   %200.00_200.00-  : دامنه نمایش%  ● 

P17.39 
دانلود اشتباه 

 پارامترها 
 ●  0.00 29.00-0.00 :دامنه نمایش

 : توابع مانیتورینگ P18گروه  -10-19

P18.00 

واقعی  فرکانس 

خوانده شده از  

 انکودر 

مقدار نمایش داده شده گرد صورت چرخش راست گرد، مقدار مثبت و در صورت چرخش چپ در

 منفی است. 

 Hz 3276.7 – 3276.8- دامنه نمایش
/  ● 

P18.01 

خواندن 

موقعیت 

 انکودر  

 یهاپالس و شمارش  شودی مهنگام روشن شدن عدد صفر در نظر گرفتهموقعیت شفت موتور به 

 . باشدی مبه نسبت چهار برابر پالس انکودر  موقعیت شفت 

و   رودی م 4096درجه شفت این نمایش تا  360پالس باشد در یک دور  1024اگر انکودر  :مثال 

 . شودی مدوباره صفر 

  65535- 0: دامنه نمایش

/  ● 

P18.02 

خواندن 

موقعیت شفت 

در  Zتا پالس 

ابتدای روشن 

 شدن درایو 

خوانده شده از موقعیت صفر انکودر که در پارامتر  یهاپالس حرک در آوردن شفت موتور تعداد تبا 

P18.01  بیان شد تا زمانیکه به موقعیت پالسZ  65535- 0: دامنه نمایش  ;.دی نمای مثبت  رسدیم 
/  ● 

P18.03 

 MSB 
رفرنس 

 موقعیت 

 شودی مبعد از استاپ شدن مقدارش صفر  ;مقدار رفرنس موقعیت

 30000- 0: دامنه نمایش
/  ● 

P18.04 
LSB  رفرنس

 موقعیت

 شودی مبعد از استاپ شدن مقدارش صفر  ;مقدار رفرنس موقعیت

 65535- 0: دامنه نمایش
/  ● 

P18.05 
MSB   فیدبک

 موقعیت

 شودی مبعد از استاپ شدن مقدارش صفر  ;مقدار فیدبک موقعیت

 30000-0محدوده: 
/  ● 

P18.06 
LSB   فیدبک

 موقعیت

 شودی مبعد از استاپ شدن مقدارش صفر  ;مقدار فیدبک موقعیت

 30000-0محدوده: 
/  ● 

P18.07 
انحراف  

 موقعیت

 انحراف بین موقعیت رفرنس و موقعیت جاری واقعی 

  32767 – 32768-: دامنه نمایش
/  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P18.08 
رفرنس 

 موقعیت

 اپ است.هنگامیکه اسپیندل است Zرفرنس موقعیت پالس 

 32767 – 32768-: دامنه نمایش
  ● 

P18.09 

موقعیت 

تنظیمی  

جاری 

 اسپیندل 

 .اسپیندل استاپ استموقعیت جاری اسپیندل زمانیکه 

 359.99  تا  0دامنه نمایش: 
  ● 

P18.10 
موقعیت جاری 

 اسپیندل 

 .استموقعیت جاری اسپیندل در جهتی که استاپ شده 

 65535   تا 0دامنه نمایش: 
/  ● 

P18.11  جهت پالسZ 

هنگامیکه اسپیندل استاپ است. در وضعیت استاپ جهت راست و چپ ممکن   Zنمایش جهت پاس 

انکودر یکسان خواهد شد.  ABیا فاز  Zاست در چند پالس اشتباه باشد ولی بعد از تنظیم جهت پالس 

 گرد است.عدد صفر بیانگر راست گرد و عدد یک بیانگر چپ
/  ● 

P18.12  زاویه پالسZ 359.99تا   0 دامنه نمایش ;رزرو   ● 

P18.13 
زمان فالت 

 Zپالس 
 ●   65535تا   0 دامنه نمایش ;رزرو

P18.14 

MSB 
شمارش پالس  

 انکودر 

 صورت پیوسته شمارش خواهد شد. ه ب هاپالس بعد از روشن شدن دستگاه، تعداد 

 65535تا   0 دامنه نمایش
  ● 

P18.15 
LSB  شمارش

 پالس انکودر 

 صورت پیوسته شمارش خواهد شد. ه ب هاپالس بعد از روشن شدن دستگاه، تعداد 

 65535تا   0 دامنه نمایش
  ● 

P18.16  متغیر یدکی 
عنوان مد سرعت پالسی یا مد موقعیت پالسی هو ب  شودی مفرکانس پالس به تنظیم فرکانس تبدیل  

 65535تا   0 دامنه نمایش ;.شودی منگهداری 
  ● 

P18.17 
فرکانس 

 فرمان پالسی 

به فرکانس کنترل تبدیل گشته و این فرکانس جهت استفاده در مد  B2و  A2فرکانس فرمان پالس  

 سرعت پالسی و مد موقعیت پالسی قابل استفاده درایو خواهد بود. 

 400.0Hzتا  0.0 دامنه نمایش  
  ● 

P18.18 
فیدبک فرمان 

 پالسی 
 ●  0.0Hz ( 400.0Hz~0.0فرکانس خروجی رگولاتور موقعیت در مد کنترل موقعیت )دامنه نمایش: 

P18.19 

خروجی  

رگولاتور  

 موقعیت

 ( 1024~0شمارش مبدل چرخشی ) مد کنترل موقعیت فرکانس خروجی رگولاتور موقعیت در
 0~1024 , 0.00~400.00Hz  

0.00H
z  ● 

P18.20 

شمارش پالس  

در موقعیت 

 چرخشی 

 ●  0 ( 65535~0زاویه موقعیت مغناطیسی در مختصات چرخشی )دامنه نمایش: 

P18.21 

 زاویه در  

موقعیت 

 چرخشی 

 ●  0.00 ( 359.99~0.00:موقعیت جاری قطب مغناطیسی )دامنه نمایش

P18.22  0.00  359.99 تا 0دامنه نمایش:  زاویه قطب  ● 

P18.23 

State 
control 
word3 

 ●  0  65535تا  0دامنه نمایش: 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P18.24 

MSB 
شمارش  

  رفرنس پالس

. دامنه شودی مطور پیوست با تغییر موقعیت شفت موتور انجام ه بعد از روشن شدن درایو این شمارش ب

 65535تا  0 :نمایش
0  ● 

P18.25 
LSB  شمارش

 رفرنس پالس 

. دامنه شودی متغییر موقعیت شفت موتور انجام طور پیوست با ه بعد از روشن شدن درایو این شمارش ب

 65535تا  0 :نمایش
0  ● 

P18.26 
گشتاور جبران  

 ساز اینرسی 
 ●  %0.0 %100.00_100.00-دامنه نمایش: گشتاور جبران ساز اینرسی. 

P18.27 
گشتاور جبران  

 ساز اصطکاک 
 ●  %0.0 %100.00_100.00-دامنه نمایش:  گشتاور جبران ساز اصطکاک.

P18.28 
نسبت درایو 

 اسپیندل 
 ●  0.000 ( 65.535تا  0 :دامنه نمایش)  نسبت تبدیل شفت انکودر به اسپیندل.

P18.30 0 65535تا  0دامنه نمایش:  جفت قطب  ● 
 : انکودر  P20گروه  -10-20

P20.00  نوع انکودر 

 ( Incremental: انکودر پالسی افزاینده )0

 ABZUVW: انکودر 1

 ( Resolver: انکودر رزولور )2

   CDبدون  Sin/Cos: انکودر 3

 CDبا  Sin/Cos: انکودر 4

0 ◎ 

P20.01 
تعداد پالس  

 انکودر  
 ◎ 1024 60000 - 0 :دامنه تنظیم .چرخدی مکه انکودر یک دور   یهاپالس تعداد 

P20.02  جهت انکودر 

 0x000 ~ 0x111دامنه تنظیم: 

 : برعکس این توالی 1 ;توالی: همین AB; 0: جهت پالس یکان دامنه تنظیم

 .شودی م گزارش  ”ENC1D“ویا خطای برعکس بودن توالی  ”ENC1O“زمانیکه انکودر خطای قطع 

 بایستی با این پارامتر توالی را برعکس کرد. 

 . تنظیمی نیاز نیست ;: برعکس1 ;: هم جهتZ; 0: جهت پالس دهگان دامنه تنظیم

 . شودی م هنگامیکه اسپیندل در توقف است و نیاز به دو جهت حرکت است استفاده  معمولاًاین تنظیم 

هنگامیکه شناسایی  ;: برعکس1 ;: هم جهت0 ;: جهت سیگنال قطب مغناطیسیصدگان دامنه تنظیم

و با موفقیت اجرا شود جهت  دی دهی م( انجام P20.11=3یا  P20.11=1موقعیت قطب مغناطیسی ) 

 . گرددی مطور اتوماتیک تنظیم ه سیگنال قطب ب

 ◎ 

P20.03 

زمان تشخیص 

قطعی  

 سیگنال 

 . شودی مقطعی سیگنال انکودر تشخیص داده  ،در مدت این زمان

 ○  100.0s  1.0s – 0.0 :دامنه تنظیم

P20.04 

زمان تشخیص 

خطای جهت 

 انکودر 

 .  شودی مخطای برعکس بودن سیگنال انکودر تشخیص داده  ،در مدت این زمان

 ○  100.0s  1.0s – 0.0 :دامنه تنظیم

P20.05 
زمان  

 فیلترینگ 

 ( 0x  "دهگان" "یکان") 0x00 ~ 0x99دامنه تنظیم: 

 ^125us -(0 2*(9پایین متناظر با رابطه  یهاسرعت: زمان فیلتر در یکان دامنه تنظیم

 ^125us-(0 2*(9بالا متناظر با رابطه  یهاسرعت : زمان فیلتر در دهگان دامنه تنظیم
0x33  ○ 

P20.06 
نسبت سرعت 

 موتور و انکودر

و با این پارامتر  باشدی نم که انکودر روی شفت اصلی موتور نصب نشده است این نسبت یک  به هنگامی

 ○  1.000 65.535 – 0.001دامنه تنظیم: ; .را تنظیم نمایید آن
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P20.07 

پارامترهای  

موتور تنظیم 

 سنکرون 

    0x0000 ~ 0xFFFFدامنه تنظیم: 

Bit0کردن تصحیح پالس : فعالZ  کالیبره کردن پالس(Z) 

Bit1کالیبره کردن زاویه انکودر(  کردن تصحیح زاویه انکودر: فعال( 

Bit2کردن تشخیص سرعت : فعالSVC   

Bit3 رزولور سرعت  اندازه گیری: مد 

Bit4ای ستاندن پالس : مدهZ (Z pulse capture mode) 

Bit12  سیگنال تشخیص پالس :Z   

0x000
3  ○ 

P20.08 

کردن  فعال 

تشخیص 

 Zقطعی پالس 

 سازی تشخیص : فعال 1 ;: غیر فعال Z; 0پالس  یکان دامنه تنظیم:

 . گردد ی مایجاد  ”ENC1Z“از درایو خطای  Zکردن این پارامتر قطع شدن پالس با فعال 

جهت جلوگیری از خطای استاپ کردن و یا از دست دادن کنترل هنگامیکه انکودر به  Zتشخیص پالس 

Incremental  ضروری است. شودی مجهت موتورهای سنکرون استفاده 

 : فعال 1 ;: غیر فعال 0 ;)موتور سنکرون( UVWپالس  دهگان دامنه تنظیم:

0x10  ○ 

P20.09 
زاویه اولیه  

 Zپالس 
 ○  0.00 از موقعیت قطب مغناطیسی   Z این زاویه نسبی موقعیت

P20.10 

زاویه اولیه  

قطب  

 مغناطیسی 

 ○  0.00 . این زاویه نسبی موقعیت انکودر به موقعیت مغناطیسی موتور است

P20.11 

شناسایی زاویه  

اولیه قطب 

 مغناطیسی 

وبا فشردن شاسی   دهدیمرا نشان   “-RUN-“با تنظیم این پارامتر به مقدار یک و یا دو سیستم کاراکتر  

“RUN”    کاراکتر    تاًی نهاو    کندی م شروع به شناسایی“-END-“  شناسایی شده   یهاه یزاو  دهدی منشان   را

وپلینگ موتور از حالت جدا کردن ک  نیترق یدق.  گردندی مذخیره    P20.10و    P20.09در پارامترهای  

 شناسایی گردد.   (P20.11=1)تا این زاویه اولیه قطب مغناطیسی از طریق اتوتیون چرخشی    باشدی مبار  

 : اتوتیون با بار )ممکن است موتور بچرخد( 2 ;: اتوتیون چرخشی 1 ;: غیر فعال 0

0 ◎ 

P20.12 

فیلترینگ 

پهنای پالس  

 انکودر 

 ○  20.0us    0.5us~0.0 دامنه تنظیم:

P20.13 

کردن  فعال 

بهینه سازی 

 سرعت

 : غیر فعال 0

 ◎ 0 : فعال 1

 : تابع تنظیم موقعیت P21گروه  -10-21

P21.00 
تنظیمات پایه 

 تابع موقعیت  

 0x00~0x21دامنه تنظیم: 

 . کندی ممد کنترل موقعیت فقط در وضعیت مد کنترل برداری حلقه بسته کار  :یکان دامنه تنظیم

 یکدیگر سوئیچ شوند ه توسط ترمینال ب تواندی ممدهای کنترل سرعت و کنترل موقعیت 

 یابی : مد موقعیت 1 ;: مد کنترل سرعت0 

 کانال تعیین موقعیت  :دهگان دامنه تنظیم

  B2و   A2کنترل  یهانال یترم: رشته پالس از طریق 0

و   P21.11با ضرایب  P21.17صورت دیجیتال تعریف شده و از طریق پارامتر ه : کانال موقعیت ب1

P21.12   و تعیین مدهای دیجیتال توسط پارامترP21.16   گرددی متنظیم . 

 S8یابی از طریق سوئیچ فتو الکتریک: بعد از دریافت سیگنال از طریق ورودی دیجیتال : موقعیت2

 ( در موقعیت 43)تنظیم فانکشن شماره 

 رزرو :منبع فیدبک تابع موقعیت :گان دامنه تنظیمصد

  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 ( Servo)مد سروو  :گان دامنه تنظیمهزار

Bit0 :0: مد انحراف موقعیت :Unbiased; 1 :Biased  

Bit1سازی : فعالServo :01 ;(: غیر فعال )فعال از طریق ترمینال( فعال :Enable ) 

فعال است ولی  Servoمد  ،یابی اسپیندل هستیم یابی رشته پالس و یا مد مکان هنگامیکه در مد مکان 

 RUN/Leftفرمان  ویا RUN/Right، بایستی فرمان Servoدر مد  اگر این مد فعال نباشد جهت کار

 جهت چرخش موتور صادر گردد. 

Bit2: 1 ;: ابتدا استاپ شود و سپس سوئیچ گردد 0 ;تعویض مد کنترل سرعت با کنترل موقعیت  :

 . صورت مستقیم سوئیچ گرددهب

P21.01 

تنظیمات  

فرمان مد  

 رشته پالس 

  0x0000 ~ 0x3133دامنه تنظیم: 

 رشته پالس:   یمدها :یکان دامنه تنظیم

 ( Bجلوتر از  A) A/B: پالس 0

1 :A  پالس وB علامت 

2 :A  پالس مثبت 

3 :A  پالس منفی 

 تنظیم جهت پالس : دهگان دامنه تنظیم

Bit0 تنظیمات جهت : 

0 :Forward ; 1: Reverse  

Bit1 تعیین با جهت اعمالی : 

 : فعال 1 ;: غیر فعال 0

 انتخاب پالس و جهت  :گان دامنه تنظیمصد

 : ضریب دهی به فرکانس 1 ;دهی به فرکانس: بدون ضریب 0

 کنترل پالس : گان دامنه تنظیمهزار

Bit0فیلترینگ معدل حرکتی 1 ; : فیلتر داخلی0 ;: انتخاب نوع فیلترینگ : 

Bit1  جلوگیری از :; Overspeed 0فعال ;1 : غیر فعال : 

  ○ 

P21.02 

گین تناسبی  

کنترل  1

 موقعیت

دو پارامتر گین تناسبی در مد کنترل موقعیت با نقطه شیفت براساس سرعت یا گشتاور که با پارامتر 

P21.04  گرددی متعیین . 

 P21.03در حالت دینامیک پارامتر   .شودی مصورت اتوماتیک سوئیچ ه در حالت استاپ اسپیندل گین ب

 . عمل خواهد کرد P21.02پارامتر ، اما در مد قفل  شودی ماعمال 

 400.0 -0.0دامنه تنظیم: 

20.0  ○ 

P21.03 

  گین تناسبی

کنترل   2

   موقعیت
30.0  ○ 

P21.04 

آستانه شیفت 

گین تناسبی  

کنترل  

 موقعیت

آستانه شیفت براساس نوع انتخاب این پارامتر است و در صورت انتخاب گشتاور، این آستانه مقدار  

  P21.06ین آستانه مقدار سرعت پارامتر ا بوده و در صورت انتخاب سرعت، P21.05گشتاور پارامتر 

 . باشدی م

 رزرو : 5-3 ;: شیفت بر اساس سرعت2 ;: شیفت بر اساس گشتاور 1 ;: بدون شیفت0

0  ○ 

P21.05 
شیفت گین  

 گشتاور 
 ○  %10.0 %100.0 -0.0 (گشتاور نامی: )دامنه تنظیم

P21.06 
شیفت گین  

 سرعت
 ○  %10.0 %100.0 -0.0 سرعت نامی(: )دامنه تنظیم

P21.07 

ضریب فیلتر 

نرم شیفت  

 گین

 ○  5  15- 0دامنه تنظیم:  ;ضریب فیلتر نرم شیفت گین
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P21.08 

خروجی  

کنترلر  

 موقعیت

حد محدود سازی کنترلر موقعیت. اگر این حد صفر باشد کنترلر جهت مد گشتاور غیر معتبر خواهد  

 بود ولی جهت کنترل سرعت معتبر خواهد بود 

 (P00.03) %100.0 -0.0دامنه تنظیم: 
20.0%  ○ 

P21.09 
دامنه پایانی  

 یابی موقعیت

شرط آنکه انحراف موقعیت زیر این مقدار و زمان  هخروجی ب عنوان ه یابی ب سیگنال پایان انجام موقعیت 

 ○  10 1000 - 0باشد. دامنه تنظیم:  P21.10 تمام شدن بالای پارامتر زمان

P21.10 
زمان شناسایی  

 یابی موقعیت
ms 10.0 1000.0 – 0.0دامنه تنظیم: 

ms  ○ 

P21.11 

ضریب فرمان  

موقعیت 

 ()صورت کسر

 . شودی مصورت دیجیتال تعریف  ه موقعیت باین ضریب جهت جابجایی 

 ○  1000 65535  تا 0: تنظیمدامنه 

P21.12 

ضریب فرمان  

موقعیت 

 ( )مخرج کسر

 . شودی مصورت دیجیتال تعریف  ه این ضریب جهت جابجایی موقعیت ب

 ○  1000 65535  تا 0: تنظیمدامنه 

P21.13 
گین فیدبک 

 موقعیت

کاربرد   شودی م عنوان کنترل موقعیت استفاده ه که ب تنها هنگامیاین پارامتر جهت رفرنس رشته پالس 

  %120.00-0.00 :تنظیمدامنه دارد.  
100.0

0%  ○ 

P21.14 

ضریب  

فیلترینگ 

فیدبک مد  

 رشته پالس 

 . باشدی م ثابت زمانی فیلتر در مد رشته پالس جهت کنترل موقعیت 

 ○  3200.0ms 3.0ms – 0.0دامنه تنظیم:  

P21.15 

ضریب  

فیلترینگ 

رفرنس مد 

 رشته پالس 

 ○  3200.0ms 0.0ms – 0.0مد رشته پالس. دامنه تنظیم:  ضریب فیلترینگ فیدبک در

P21.16 

تنظیمات تابع 

موقعیت 

 دیجیتال 

 0x0000~0xFFFFدامنه تنظیم:

Bit0( أ: موقعیت مطلق )نقطه مبد1 ;: موقعیت نسبی 0 ;: مد موقعیت یابی 

Bit1 صورت اتوماتیک ه: لوپ ب1    ;: لوپ از ترمینال0 ;موقعیت یابی: انتخاب لوپ 

Bit2تکراری 1 ;: پیوسته 0 ;: مد چرخشی : 

Bit3 تنظیم دیجیتال :P21.17 ; 0 مد :Incremental; 1 مد :Position   

Bit4جستجو با هر بار 1  ;: یکبار جستجو0 ;: پیدا کردن موقعیت صفر :Run  

Bit5 تصحیح  :0    ;: مد تصحیح مبداReal-time ; 1 تصحیح تکی : 

Bit6معتبر در زمان 0 ;: انتخاب سیگنال کامل موقعیت یابی :hole time ; 1 همیشه معتبر : 

Bit7 معتبر1 ;: نامعتبر0 ;یابی اول: انتخاب موقعیت : 

Bit8 سیگنال سطح الکتریکی 1 ;: سیگنال پالسی 0 ;سازی سیگنال موقعیت: انتخاب فعال : 

Bit9 :تنظیم پارامتر  0: کانال تنظیم موقعیت :P21.17 ; 1 تنظیم :Profibus/CANopen 

  ○ 

P21.17 

رفرنس 

دیجیتال تابع  

   موقعیت

صورت رابطه ه و موقعیت واقعی ب باشدی مصورت دیجیتال ه این پارامتر تعیین کننده موقعیت تنظیمی ب

 : شودی مزیر بیان  
Actual position = P21.17 * P21.11 / P21.12 

  65535~0دامنه تنظیم: 

  ○ 

P21.18 

تنظیم سرعت 

در تابع  

 موقعیت 

 یابی تنظیم سرعت حرکت جهت موقعیت

 P21.19: پارامتر 0

 HDI: ورودی پالس AI2 ; 3 :AI3  ; 4: ورودی AI1 ; 2: ورودی آنالوگ 1
  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P21.19 

تنظیم سرعت 

تابع  

 یابی موقعیت

 انتخاب سرعت حرکت به موقعیت تنظیمی  

 ○   فرکانس حداکثر  %100.0تا  0.1 دامنه تنظیم:

P21.20 

زمان شتاب  

افزایشی تابع  

 موقعیت

 در تابع موقعیت   ACC/DECتنظیم شتاب گیری 

   P00.03: از فرکانس صفر هرتز تا پارامتر ACCدامنه تنظیم شتاب افزایشی 

 تا فرکانس صفر  P00.03: از فرکانس  DECدامنه تنظیم شتاب کاهشی 
  ○ 

P21.21 

زمان شتاب  

کاهشی تابع  

 موقعیت
  ○ 

P21.23 
سرعت 

 أ جستجو مبد
 ○    50.00Hz ~ 0.00 ;رزرو

P21.24 
آفست  

 أ موقعیت مبد 
 ○   ; 64000 ~ 0 رزرو

P21.25 

پالس   عرض

سیگنال اتمام  

 یابی موقعیت

 یابی و استاپ اسپیندل عرض پالس سیگنال اتمام موقعیت 

 ○  60.000s 0~0.000دامنه تنظیم: 

P21.26 
تعداد پالس  

 سوپرپوزیشن 

کردن پالس سوپرپوزیشن(: با لبه  )فعال 50تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره  (1

بر اساس نرخ  هاپالس  ابدیی مافزایش  P21.26مثبت این ورودی تنظیم پالس به تعداد پارامتر  

 ند ینمای متنظیم پالس کانال را جبران   P21.27شده پارامتر تعیین 

افزاینده باشند(: با فعال شدن   هاپالس) 31تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره  (2

. توجه کنید با  گردندی م اضافه  P21.27تنظیم با نرخ   کانال یهاپالسبه  ها، پالس این ترمینال

ر مثال اگر  طوه به مقدار واقعی سوپرپوزیشن کمی تغییر نماید. ب P05.11توجه به مقدار پارامتر 

P21.27  1.0مقدار/ms  باشد و ترمینال ورودی دیجیتالS5  (P5.05=31  با عرض)0.5s 

 . باشدی مپالس  500فعال شود مقدار پالس اضافه شده 

کاهنده باشند(: عملکرد این   هاپالس ) 32تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره   (3

 . باشد ی ممنفی  هاپالس لاف که شمارش تعداد ورودی مشابه ورودی فوق با این اخت

)پالس تابع(: پالس این ورودی تنها  28تعریف ورودی دیجیتال با تابع عملکرد ترمینال شماره  (4

 .شودی م هنگام فعال بودن سوپر پوزیشن معتبر خواهد بود و بعد از آن نامعتبر به

 P21.26  :-9999~ 32767 :دامنه تنظیم

  P21.27 :0~3000.0/ms :دامنه تنظیم

0  ○ 

P21.27 
نرخ پالس  

 سوپرپوزیشن 
8.0/m

s  ○ 

P21.28 

زمان  
ACC/DEC  
بعد از غیر  

فعال شدن  

 پالس  

 .    Prohibitionبعد از پالس  ACC/DECزمان  

 ○  P21.27 :0.00~300.00s 0.5s :دامنه تنظیم

P21.29 

ثابت زمانی  

فیلتر سرعت 

مد سرعت )

 رشته پالس( 

باشد ثابت زمانی فیلتر رشته پالس هنگامیکه در مد سرعت قرار  P0.07=12و یا   P0.06=12وقتی 

 . باشدی معنوان رفرنس سرعت ه و ب ردیگی م
0~3200.0ms 

10.0
ms  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P21.30 
تنظیمات  

Tap  پیوسته 

 0x31~0دامنه تنظیم: 

 سازی : انتخاب فعال یکان دامنه تنظیم

 ( 58: فعال شدن از طریق ترمینال )ورودی دیجیتال تابع عملکرد 0

 فعال شدن داخلی  :1

 آنالوگ  انتخاب ورودی :دامنه تنظیم دهگان

0  :AI3  ; 1  :AI1 ; 2  :AI2 ;    

0x00  ○ 

P21.31 

تبدیل  

گیربکس  

 الکترونیکی 

 ( قابل انتخاب است. 28از طریق ترمینال ورودی )تابع عملکرد شماره 

 ○  1000  65535~1دامنه تنظیم: 

P21.32 
ماکزیمم 

  400.00Hz~0.0دامنه  Tapفرکانس 
50.00

Hz  ○ 

P21.33  0 بدون استفاده  ○ 

P21.34 

عرض 

فیلترینگ 

 پالس 

 ○  20.0us 0.5us ~ 0.0دامنه 

 : تابع موقعیت اسپیندل  P22گروه  -10-22

P22.00 

مد موقعیت  

(Position  )

 اسپیندل 

 0x0000~0xFFFFدامنه تنظیم: 

Bit0فعال : ( کردنEnable مد موقعیت اسپیندل ) 

 : فعال 1 ;: غیر فعال 0

Bit1 انتخاب موقعیت صفر : 

 : ترمینال ورودی Z ; 1: پالس ورودی 0

Bit2 جستجوی موقعیت صفر : 

 هر زمان : 1 ;: یکبار جستجو0

Bit3کردن تصحیح نقطه رفرنس )کالیبراسیون( : فعال 

 : فعال 1 ;: غیر فعال 0

Bit4 1: کنترل مد موقعیت   

 جهت نیترک ینزدسمت : به 1 ;سمت جهت تنظیمی : به 0

Bit5 2: کنترل مد موقعیت 

 سمت عقب: به1 ;سمت جلو: به 0

Bit6تصحیح صفر : 

 : پالس 1 ;: سطح الکتریکی0

Bit7 تصحیح )مد کالیبراسیون صفر( : مد 

 : تصحیح جاری 1 ;: اولین تصحیح0

Bit8  رزرو : 

Bit9 انتخاب سیگنال : 

 : سیگنال پالس 1 ;: سیگنال سطح الکتریکی0

Bit10 منبع پالس :Z 

 : از اسپیندل 1 ;: از موتور0

Bit11~Bit15 رزرو : 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P22.01 

سرعت پله  

استاپ  

 اسپیندل 

10.00 سرعت کند اسپیندل جهت توقف 
Hz  ○ 

P22.02 
  DECشتاب 

 اسپیندل 
 .رسدی ماین شتاب کاهشی مقدار زمانی است که اسپیندل از فرکانس ماکزیمم به صفر هرتز 

 ○  100.0s  3.0Sتا  0.0 محدوده تنظیم:

P22.03 
موقعیت صفر  

 0اسپیندل  
از طریق ورودیهای دیجیتال تعریف نمود دو فانکشن ترمینال  توانی مچهار موقعیت صفر اسپیندل 

ورودیهای  یهافانکشن تعریف  P05موقعیت را تنظیم کنند )گروه  4 توانندی م  47و   46شماره 

 دیجیتال(  

 39999تا  0دامنه تنظیم: 

0  ○ 

P22.04 
  موقعیت صفر

 1  اسپیندل
0  ○ 

P22.05 
موقعیت صفر  

 2اسپیندل  
0  ○ 

P22.06 
موقعیت صفر  

 3اسپیندل  
0  ○ 

P22.07 

 موقعیت

مقیاس  

 1ای زاویه 

و   49و  48ای توسط سه ترمینال ورودی دیجیتال با شماره عملکرد تعداد هفت موقعیت مقیاس زاویه 

 قابل انتخاب است  50

 359.99تا  0.00دامنه تنظیم:
15.00  ○ 

P22.08 

موقعیت 

مقیاس  

 2 ایزاویه 
30.00  ○ 

P22.09 

موقعیت 

مقیاس  

 3 ایزاویه 
45.00  ○ 

P22.10 

موقعیت 

مقیاس  

 4 ایزاویه 
60.00  ○ 

P22.11 

موقعیت 

مقیاس  

 5 ایزاویه 
90.00  ○ 

P22.12 

موقعیت 

مقیاس  

 6 ایزاویه 

120.0
0  ○ 

P22.13 

موقعیت 

مقیاس  

 7 ایزاویه 

180.0
0  ○ 

P22.14 

نسبت درایو 

اسپیندل به 

 شفت محرک 

 .شودی م این پارامتر جهت نسبت کاهش سرعت اسپیندل به شفت موتور تنظیم 

 ○  1.000 30.000 – 0.000دامنه تنظیم: 

P22.15 
تنظیم نقطه  

 صفر اسپیندل 

 P22.03اگر موقعیت صفر اسپیندل پارامتر    رودی مکار  ه  این پارامتر جهت تعیین آفست صفر اسپیندل ب

 و این پارامتر است.   P22.03باشد موقعیت نهایی صفر جمع دو مقدار 

 39999 – 0.000دامنه تنظیم: 
  ○ 
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 در درایو خطاهااشکال یابی  -11

هشدار و   ی هاامیپهمه  نیاست. همچنشدهشرح داده فالتو مشاهده سابقه   فالت ها  ریست کردنفصل نحوه   نی در ا

 است.  شدهجنرال توضیح داده یو اقدامات اصلاح یاز جمله علت احتمال فالت

 علائم هشدار و فالت -11-1

  یرو فالت  ام یروشن است، پ TRIPچراغ  یاست. وقتشدهنشان داده  در روی صفحه پانل LEDنشانگر توسط  فالت

علت هشدار و   ،فصل ن یدر ا  یاست. با استفاده از مرجع اطلاعات درایو  یعاد رینشان دهنده حالت غ شی صفحه نما

 . دیر یتماس بگ پرتوصنعت شرکتبا   ،صورت  نی ا ری. در غکردو اصلاح  ییشناسا  توان یمرا  فالت

 ( RESETچگونگی ریست ) -11-2

قطع و وصل مجدد    ایو  تالیجید ی ورود قی از طر و یا STOP/RST  دیکلصفحه د یبا فشار دادن کل  توانیمرا  درایو 

 شود.  ی اندازدوباره راه تواندیمموتور  ،برطرف شد بیع یکرد. وقت  برق شهر ریست

 تاریخچه فالت  -11-3

گیری شده  اندازه  یهاتی کمبه    ، جهت عیب یابی درایو.  کندیم  رهیرا ذخ  ریاخ  فالت   شش  P07.27 – P07.32  پارامتر

  سه   نیهنگام بروز آخر به  و یعملکرد دراکه مبین   P07.56)     تا  P07.33  (توسط درایو، گروه پارامترهای نمایشگر

 رجوع نمایید.   ،باشدیم خطا

 های رفع اشکال در درایودستورالعمل -11-4

 :د یعمل کن ر یصورت ز به  درایو فالت بعد از 

 .دی ریتماس بگ پرتوصنعت  یلطفاً با دفتر محل ،صورت  نی ا  ریندارد. در غ  یمشکل دی کلکه صفحه دیکن یبررس. 1

شرایط وقوع خطا را با توجه به  کرده و   یرا بررس  P07 گیری شده قبل از وقوع خطا در گروهپارامترهای اندازه .2

 خطایی که روی پانل آمده است آنالیز نمایید. پیغام 

عنوان کرده است و از آنها در رفع فالت   شوندیمدر رفع خطاها استفاده   عموماًرا که  ییها حلجداول ذیل راه . 3

 کمک بگیرید. 

 خطا کمکتان کنند. ترقیدقدر بررسی  توانند یمپرس و جو کنید آنها  اپراتورها . شرایط وقوع خطا را از 4

 

  یمنینکات ا ،درایو ی کنند. قبل از کار رو یرا نگهدار  درایو توانند یم ط یفقط برق کاران واجد شرا

 .دیبخوان   یمنیا  یاطیرا در بخش اقدامات احت
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پیغام خطا تکرار شد بررسی بیشتری نمایید و از پشتیبانی خدمات   مجدداً. اگر در صورت ریست کردن فالت، 5

 تعمیرات کمک بگیرید. 

 کد فالت  نوع فالت  علت احتمالی  چه باید کرد

 د یده شیزمان شتاب را افزا •

 چک کنیدرا  هیتغذ واحد •

را  خروجی درایو یهامیس •

و مطمئن شوید در  دیکن یبررس

خروجی درایو اتصال کوتاهی  

 .شودی نمدیده 

 .شفت موتور قفل نشده باشد •

 است  عیسر یلیشتاب خ •

 IGBTماژول  یخطا •

از   یناش عملکرد ءسو •

مغناطیسی وجود  داخلت

 دارد.

  به درایو یهامیس اتصال •

  نیاتصال زم ، ستیخوب ن

 .نشده است انجام  یدرستبه

مکانیکی موتور آزاد ترمز  •

 .استنکرده 

 U OUt1فاز   IGBT فالت
 V OUt2فاز  IGBT  فالت

 W OUt3فاز   IGBT فالت

زمانهای شتاب افزاینده و یا  •

 کاهنده سرعت را زیاد نمایید.

 یشتریرا با توان ب درایو •

 دیانتخاب کن

 آیا موتورکه  دیکن یبررس •

  ایاست به زمین کوتاه اتصال 

موتور روی شفت آن  گردش 

 منظم نیست.

 یرا بررس یخروج اتصالات •

 .دیکن

تداخل  ایکه آ دیکن یبررس •

ناشی از اتصال کوتاه ویا  ید یشد

سوئیچینگ شبکه در اطراف درایو 

 داشته است.وجود 

مرتبط  توابع یپارامترها  میتنظ •

جهت ایجاد جریان اضافی در  به

 موتور

افزاینده و یا کاهنده  شتاب

 .هستند عیسر یلیخ

کم   اریولتاژ شبکه بس •

 .است

کم  یلیخ درایو قدرت •

 .است

 ریغ ایگذرا است  بار •

 .است ی داشتهعیطب

و  است  داشته نیزم اتصال •

از دست دادن  یخروج در ای

 .به موتور داشته است فاز 

  یخارج دیشد تداخل •

 .وجود دارد

فعال  ولتاژ اضافه  تظاحف •

 .نبوده است 

 OC1 هنگام شتاب افزاینده اضافه جریان به
 OC2 شتاب کاهنده هنگام به انیاضافه جر

هنگام کار با سرعت اضافه جریان 

 ثابت
OC3 

 .دیکن یرا بررس یتوان ورود •

 DECزمان  ایکه آ دیکن یبررس •

 درایو ایکوتاه است  یلیبار خ

موتور در حال  ،هنگام استارتبه

به گردش در   چرخش را بایستی

 .آورد

 یعیطب ریغ یولتاژ ورود •

رانس  لوو خارج از ت است

 استاندارد درایو است.

وجود   یادیز یانرژ فیدبک •

 .دارد

 .ترمز وجود ندارد یاجزا •

 OV1 اضافه ولتاژ هنگام شتاب 
 OV2 هنگام کاهش شتاب ولتاژ اضافه 

 OV3 هنگام کار با سرعت ثابت  ولتاژاضافه 
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دینامیکی فعال  ترمز  پارامتر •

نیست و یا یونیت ترمز دینامیکی 

 .باشدی مخارجی نیاز 

 مرتبطتوابع  یپارامترها  میتنظ •

 .دیکن یرا بررس

 

بار دارای اینرسی زیاد   •

است و کاهش سرعت موجب  

انرژی برگشتی زیادی به 

 .گرددی مدرایو 

ممکن است اتصالی ناقص  •

 .در فازهای موتور وجود دارد

ممکن است موتور در حال   •

حرکت در جهت چرخش  

 بگرداند خواهدیممعکوس را  

توان ورودی خط تغذیه را  •

 .بررسی کنید

را  مرتبط یپارامترها  میتنظ •

 .دیکن یبررس

 

 اریبس هیمنبع تغذولتاژ  •

 .کم است

  فعالاضافه ولتاژ  اظتفح

 .ستین

 DC UVکاهش ولتاژ باس 

را  هیخط تغذ ورودی توان •

 .دیکن یبررس

 میموتور را تنظ ینام انیجر •

 .دیمجدد کن

چک کنید  و  دیکن یبار را بررس

 تواندیمموتور در دور مینیمم 

 راحتی بچرخد.هب

 اریبس هیولتاژ منبع تغذ •

 .کم است

موتور  م یتنظ ینام انیجر •

 .نادرست است

اجزای مکانیکی متصل به  

موتور ایجاد ممانعت در 

چرخش منظم موتور دارند یا 

بارمکانیکی بیش از حد 

بار بزرگ باعث اضافه

 است.گشته

 OL1 بار موتوراضافه

 د یده شیرا افزا ACC زمان •

از توقف از شروع مجدد  پس •

 .دیکن یخوددار

 یرا بررس هیخط تغذ قدرت •

 .دیکن

اندازی هستید اگر در راه  •

بایستی مشخصات درایو و بار و 

اتصالات قدرت درایو را دقیق 

 .یدیبررسی نما

 است  عیسر یلیشتاب خ •

 اریبس هیمنبع تغذ ولتاژ •

 .کم است

 .است  نیسنگ یلیخ بار •

 زیاد یلیموتور خ توان •

 .است

اشکال در اتصالات قدرت   •

 .درایو وجود دارد

 

 OL2 درایوبار اضافه

 باراضافهبار و نقطه قبل از هشدار 

 .دیکن یرا بررس

با توجه به مقدار   درایو

 باراضافهقبل از   ،شده نییتع

 دهد یمهشدار را گزارش 

 OL3 بار الکتریکیاضافه

 .توان ورودی را بررسی کنید •
، R ینوسان ورود ایافت فاز 

S ،T 
 SPI قطع فاز ورودی درایو 
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چک وضعیت اتصالات شبکه را 

 .کنید

 دیکن یرا بررس یخروج عیتوز •

 .دیکن یموتور و کابل را بررس

 U ،V ،W هایفاز خروجی

  یسه فاز بار نامتقارن جد ای)

 بار(

 SPO قطع فاز در خروجی درایو 

 دیکن زیفن را تم ایهوا  یمجرا •

 .دیرا کاهش ده طیمح یدما

 ایهوا  یمجرا یگرفتگ •

 فن  یخراب

  ادیز یلیخ طیمح یدما •

 .است

 .است یطولان باراضافه  زمان

 OH1 سوساز ورودی اضافه دمای یک 

 IGBT OH2اضافه دمای 

 بررسی خطای خارجی 

اعلام خطای خارج از درایو از  

  یورود یهانالیترمطریق 

 Sxدیجیتال 

 EF خارجی  فالت

مناسب را   ارسال دیتانرخ  •

 .دیکن میتنظ

 د یکن یرا بررس یاتصال ارتباط •

مناسب را  یارتباط آدرس •

 .دیکن میتنظ

از کابل شیلدار زوج تابیده  •

را از   کنید و فیزیک نصباستفاده 

جهت اختلالات مغناطیسی 

 .دیبهبود ببخش

تنظیمات نرخ دیتا و نوع   •

 فریم

 یکش میدر س خطا •

 .دهدی مارتباطات رخ 

اشتباه  یارتباط آدرس •

 .است

  یدر برقرار ید یشد تداخل

 .ارتباط وجود دارد

 CE ارتباطات  فالت

 یرا بررس ت خروجیاتصالا •

 .دیکرده و دوباره وصل کن 

گیری  تعویض سنسور اندازه  •

 هال سنسور()جریان 

  رییرا تغ ی پنل اصل کنترل •

 .دیده

اتصال برد کنترل خوب   •

 .ستین

اشکال در سنسور هال   •

 جریانی 

اشکال در مسیر جریان به   •

 موتور

 

 ItE انیجر صیتشخ فالت

 د یده رییرا تغ درایو مدل •

را مطابق پلاک   ینام پارامتر •

 .دیکن میموتور تنظ

کرده و   یموتور را خال بار •

 .دیکن ییدوباره شناسا

کرده و   یموتور را بررس اتصال •

 .دیکن میپارامتر را تنظ

  ظرفیتموتور با  تیظرف •

 .مطابقت ندارد درایو

موتور  ینام پارامتر •

 .شوندی نم میتنظدرستی به

  نیب اختلاف مقادیر  •

خودکار پارامترها و  میتنظ

  ادی ز اریپارامتر استاندارد بس

 .است

 خودکار  زمان اضافه •

 tE اتوتیون فالت
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که فرکانس حد   دیکن یبررس •

  یفرکانس نام 3/2 یبالا بالا

 باشد.

مجدد  میتنظ یبرا •

STOP/RST دیرا فشار ده. 

  رییرا تغ ی کنترل پنل اصل •

 .دیده

کنترل نوشتن و   یخطا •

 خواندن پارامترها 

 EEPROMبه  بیآس •

 E²PROM EEP فالت

را چک  PIDسیگنال فیدبک  •

 کنید

را چک   PIDسیگنال منبع  •

 کنید

تنظیمات فیدبک را مجدد   •

 .بازبینی کنید

 آفلاین است PIDفیدبک  •

دیده  PIDفیدبک  •

 .شودینم

 PID PIDEفیدبک  فالت

کرده و   یواحد ترمز را بررس •

را عوض  دیترمز جد مقاومت

 .دیکن

 .دیکن ادیمقاومت ترمز را ز •

با بخش سرویس درایو تماس   •

 .بگیرید

  بیآس ایمدار ترمز  یخراب •

 ترمز  مقاومت به  دنیرس

مقاومت ترمز  مقدار اهم  •

 .  ستین یکاف یخارج

 bCE واحد ترمز  فالت

اتصال موتور   دیکن یبررس •

 ریخ ایاست  یعاد

گیری جریان سنسور اندازه  •

(Hall sensor) دیرا عوض کن. 

  رییرا تغ ی پنل اصل کنترل •

 .دیده

 یدرستموتور را به یپارامترها  •

 .دیکن میتنظ

  نیبا زم درایو یخروج •

 .اتصال کوتاه دارد

 انیجر صیمدار تشخ در •

 .وجود داردطا خ

با توان  موتور  یواقع توان

نامی موتور اختلاف زیادی 

 دارد.

 1زمین  فالت

 2زمین  فالت
ETH1 
ETH2 

  یعیکرده و از طب یبار را بررس •

 .دیحاصل کن نانیبودن آن اطم

 شیرا افزا صیتشخ زمان •

 .دیده

 یپارامترها  ایکه آ دیکن یبررس

 .هستند یعیکنترل طب

 ای نیاز حد سنگ شیبار ب •

 .استمتوقف شده 
 dEu انحراف سرعت  فالت

  یرا بررس دیکلصفحه  یهامیس •

  نانیاطم ییکرده و از خطا

 .دیحاصل کن

و از   دیکن یرا بررس طیمح •

 د یکن یمنبع تداخل خوددار

  یهامیساتصال  •

  ای نیست خوب دیکلصفحه

 .ستاخراب 

از   شیب دیکلصفحه میس •

است و   یحد طولان

 STo تنظیم پارامتر فالت
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پارامترهای کنترل درست   •

 اند.نشده تنظیم 

قرار  دیتداخل شد ریتأثتحت

 .ردیگیم

پارامترهای اتوتیون درست  •

 .اندنشده تنظیم 

مدار در ارتباط   یخطا •

  یو برد اصل دیکلصفحه

 .وجود دارد

مین کننده یا بخش  أاز ت •

سرویس و نگهداری بخواهید 

 زمان را تنظیم مجدد کند.

دستگاه   Runningزمان  •

به زمان تنظیمی کارخانه  

 .رسیده است

خطای اتمام زمان کارکرد )سرویس 

 ای(دوره 
END 

و کابل ارتباطی پانل را  سوکت  •

 چک کنید.

 .یدیرا تعویض نما پانل •

بین پانل و  ارتباطیکابل  •

 .دستگاه بلند است 

ارتباط بین کنترل   خطای •

 .و پانل وجود دارد

 PCE قطع ارتباط با پانل 

 .ارتباط با پانل را چک کنید •

دیتاهای پانل را رفرش  مجدداً •

 .کنید

با بخش سرویس تماس  •

 .بگیرید

با پانل قطع   ارتباط •

 .استشده 

سیم رابط تا پانل خیلی  •

و تداخل  باشدیمبلند 

مغناطیسی موجب قطع  

 .گرددی مارتباط 

ذخیره شده در    یهاداده  •

درایو منطبق با سیستم  

 .کنترل نیست 

 DNE اشکال در بارگذاری پارامترها 

شدن موتور فعال   بارفالت بی •

 .است

بار مکانیکی از موتور جدا   •

 .پاره شدن تسمه()است شده 

بارمکانیکی قطع شده و   •

فعال بار شدن موتور آلارم بی

 است.شده 

 LL بار شدن موتور بی فالت

 .دیکن یرا بررس برق شبکه •

به ورودی  شبکهبرق  •

دستگاه قطع شده و ولتاژ  

 .شودیمکم  DCباس 

 کم است  اریبس باسولتاژ  •

 PoFF ستم یخاموش شدن س

 .تنظیمات مرتبط را چک کنید •

آدرس ارتباط صحیح  •

 نیست 

  GDSاشکال در فایل  •

تنظیم نشده  مقاومت متناظر 

 است

خطای ارتباط با  

PROFIBUS/CANopen 
E-DP 

 .ارتباط را چک کنید •
 ارتباط صحیح نیست •

 ارتباط متوازن نیست
 CAN E-CANخطای ارتباط با 
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 Baudنرخ انتقال داده ) •

rateصحیح نیست ). 

 ارتباط با پانل را چک کنید. •

 ید. یپانل را تعویض نما  •

با بخش سرویس تماس   •

 .بگیرید
 

با پانل قطع   ارتباط •

 . استشده

رابط تا پانل خیلی   سیم •

و تداخل   باشد یمبلند 

مغناطیسی موجب قطع  

 .گرددیمارتباط 
 

اشکال در بارگذاری پارامترها به  

 پانل( ) پد کی
UPE 

 .را چک کنید  پانلارتباط با  •

دیتاهای پانل را   مجدداً •

 .رفرش کنید

با بخش سرویس تماس   •

 .بگیرید

قطع    ارتباط با پانل •

 . استشده

رابط تا پانل خیلی   سیم •

و تداخل   باشد یمبلند 

مغناطیسی موجب قطع  

 .گرددیمارتباط 

شده    ذخیره یهاداده •

در درایو منطبق با  

   .سیستم کنترل نیست

ه  اشکال در بارگذاری پارامترها ب 

 داخل درایو 
DNE 

انکودر را چک   یهامیس •

 .کنید

خطای دریافت سیگنال   •

 بندییا اشکال سیم 
 ENC1O خطای قطع ارتباط با انکودر 

سیگنال انکودر را    جهت •

 . چک کنید

سیگنال جهت انکودر با   •

جهت چرخش موتور  

 .همخوان نیست

خطای برعکس بودن سیگنال  

جهت چرخش  انکودر نسبت به

 موتور

ENC1D 

 اشکال در سیم بندی  •
دیده   Zسیگنال  •

 . شودینم
 ENC1Z انکودر  Zقطعی پالس 

دمای موتور را   بندیسیم  •

 . چک کنید

تابع سنسور دما نرمال   •

 .نیست

مقاومت تشخیص دما   •

 .غیر نرمال است

موتور در شرایط   •

 .کندیمنامساعد کار 

ورودی اضافه دمای   •

 . موتور معتبر است

 OT خطای دمای بالای موتور 

شدن موتور فعال   باربیفالت  •

 . است

قطع شده و   بارمکانیکی •

بار شدن موتور  آلارم بی

 است. فعال شده

 LL بار شدن موتور  بی فالت
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بار مکانیکی از موتور جدا   •

 .تسمه(پاره شدن )است  شده

 .دیکن یرا بررس برق شبکه •

برق شبکه به ورودی   •

دستگاه قطع شده و ولتاژ  

 .شودیمکم  DCباس 

کم   اریبس باس ولتاژ   •

 . است

 PoFF ستمیخاموش شدن س

  ینصب را بررس  یهاطیمح •

 .دیکن

  یدرستبه دیکلصفحه •

 .ستیمتصل ن 

و   دیکلصفحه ن یارتباط ب  ی خراب 

 ی صفحه کنترل اصل
 

 

 اندازی درایواشکالات جانبی نصب و راه -11-5

 چه باید کرد علت احتمالی نوع اشکال 

 .کنتاکتور تغذیه وصل نیست  • .شودینمدرایو روشن 

 .است  فیوز ورودی سوخته •

 .کنتاکتور تغذیه وصل نیست •

 .است تغذیه سوئیچینگ درایو معیوب شده •

 .ارتباط پانل به برد کنترل متصل نیست •

را   • ورودی  شبکه  تغذیه  ولتاژ 

درست  اندازه  تغذیه  اگر  کنید  گیری 

و روشن   LEDچراغ    بود  بالا  ولتاژ 

 .است اشکال یابی در درایو انجام شود

 

و خطایی  شودیمدرایو روشن 

  Runولی  شودی نمدیده 

 .شودینم

 .شودی نماز کانال صحیح صادر  Runفرمان  •

 .استشاسی پانل خراب شده  •

ترمینالهاست،  • طریق  از  فرمان  صورتیکه  در 

 .ارتباط سیمی و مارکاژ ترمینال را چک کنید

تنظیم   مجدداًرا    P00.01پارامتر  •

 .کنید

 .پانل را تعویض کنید•

چک  • را  ترمینال  روی  فرمان  ولتاژ 

 .کنید

  LEDو  شودیم Runدرایو 

 شودیمنمایشگر روی پانل روشن 

 .کندینمولی موتور حرکت  

 .ارتباط سیگنال سرعت از درایو قطع است •

 .استکانال سرعت اشتباه تنظیم شده •

و   P00.06پارامترهای   •

P00.07    وP00.09   چک را 

 .کنید

چرخش شفت موتور در دور 

و  باشدیمای صورت پلههپایین ب

با بالا بردن دور تریپ جریانی  

 .دیآیم

 .گشتاور خروجی کافی نیست  •

 .یکی از فازهای موتور قطع است ویا اشکال دارد•

 .درایو درست انتخاب نشده است•

 

مد   • در  صورتیکه   SVPWMدر 

بوست   پارامتر  و  P04.01هستید 

P04.02 را تنظیم کنید. 

هستید • برداری  کنترل  مد  در  اگر 

 .موتور درست اتوتیون نشده است
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انتخاب  • درست  درایو  است  ممکن 

 .نشده است

بایستی • اگر موتور دست دوم است 

گر زده شود تا  از درایو جدا شود و می

اطمین موتور  سلامتی  حاصل از  ان 

 .شود

لرزش و یا صدایی غیر طبیعی در 

 .شودیمموتور شنیده 
 .طور صحیح کوپله نشده است هموتور ب  •

 .پارامترهای صحیح موتور وارد نشده است •

 .درایو اتوتیون نشده است•

 .نویز روی رفرنس سرعت وجود دارد •

 .اشکال در بلبرینگ موتور است•

مد   • در  موتور  لرزش   SVPWMتنظیمات 

 .انجام نشده است 

 .مکانیک ماشین بازبینی شود •

در   یپارامترها • که  را  موتور  پلاک 

 .اید بازبینی کنیددرایو وارد کرده 

 .اتوتیون نمایید مجدداً•

با تغییر دور آرام نقطه لرزش و یا  •

 .صدای موتور را پیدا کنید 

در صورت وجود لرزش در فرکانس  •

خاص از پارامتر پرش فرکانس گروه  

 .هشتم پارامترها استفاده نمایید

کننده موتور اشکال دارد و یا در دور فن خنک • گرم شدن بیش از حد موتور 

 .موتور را خنک کند تواندینمنقطه کار 

 .کندی موتور در دور پایین زیاد کار م•

 .جریان سه فاز موتور یکسان نیستند •

است موتور اضافه جریان درایو بالا تنظیم شده  •

 .جریان دارد

 .فرکانس سوئیچینگ پایین است•

موتور  • و  است  نشده  تنظیم  درست  گشتاور 

 .کشدی مجریان اضافی 

کم  • موتور  اتصال  جعبه  روی  در  موتور  ولتاژ 

 .است 

کاربه • در    جهت    ی دورهاکردن 

کننده  پایین نیاز به فن اضافی خنک 

 .باشدیمپشت موتور 

طور صحیح انجام نشده  هاتوتیون ب •

 .است

پارامترهای ولتاژ و فرکانس موتور  •

ب درایو  روی  وارد  هبر  صحیح  طور 

 .اندنشده 

صحیح  • موتور  نشده  کابل  انتخاب 

 .است

اضافه  همجموع بار مکانیکی موتور ب •

موتور   جهت  درایو  فرکانسی  تلفات 

زیاد     )معمولاً.  باشدی مانتخابی 

ماکزیمم جریان موتور در بارمکانیکی 

فرکانسی   تلفات  به  توجه  با  کامل 

جریان نامی موتور  %90از    ستیباینم

 ( .بیشتر باشد
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و کولینگ   باشدیمبسته    اینورترمحفظه نصب  • اینورترگرم شدن بیش از حد 

 .هوای خنک مناسب پیش بینی نشده است

 .شودینمانجام    اینورترجابجایی هوا توسط فن   •

هیت سینک درایو از گرد   یهاغهیتفضای بین   •

 .استو غبار پر شده 

محیط  • از    اینورتردمای  درجه   40بیش 

 .باشدیمسانتیگراد 

 .باشدی م فرکانس سوئیچینگ درایو زیاد•

را   • درایو  اطراف  محیط  کولینگ 

 مطابق با استاندارد نصب انجام دهید.

ای جهت تخلیه گرد و  سرویس دوره •

هیت   داخل  انجام    هانکیسغبار  را 

 .دهید

فرکانس سوئیچینگ درایو را پایین  •

 .بیاورید ودر حد استاندارد بگذارید

خنک• محیط تجهیزات  در  کننده 

 .درایو پیش بینی کنید

 مغناطیسی در درایو   تداخل

 

(  ره یو غ شیآزما زاتیتجه ،، سنسورهایشخص انهی ، راPLCحساس ) یهادستگاه  اگر

با استفاده   دیتوانیم ،رو هستندهروبمغناطیسی مشکل تداخل  کردن درایو Runهنگام 

 :دیکن یابی بیع ریز  یهاروشاز 

و در دو حالت چک  جدا کنیدبرد از  ایرا متصل  C3 لتر یفجامپر سیمی  دیکن ی. سع1

 است.رفته نیتداخل از ب ایآ کنید

حساس  زاتیتجه اتارتباط و گنالیو خطوط س ویخطوط برق درا ایکه آ دیکن ی. بررس2

اند. جهت جلوگیری از تداخل مغناطیسی بین  رد شده  هاکانال و  هاداکتدر کنار هم در 

 .گذاری کنیدقدرت و کنترل طبق دستورالعمل کابل کشی و استانداردها فاصله  یهاکابل

  شودیم  هی، توصشوندیمبرق مشترک تغذیه از شبکه  ویحساس و درا زاتی. اگر تجه3

 .دینصب کنایزوله در ورودی تغذیه تجهیزات حساس ترانسفورماتور 
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 ای بازرسی دوره -12

شده   هی دارد. در جدول فواصل توص  ازین   یکم ار یبس  یو نگهدار ر یبه تعم درایو  ، مناسب طیمح ک یدر صورت نصب در  

 .استآورده شده پرتوصنعت شده توسط  هی معمول توص ینگهدار  یبرا

 خش در حال بررسی ب ی مورد در حال بررس ی روش بررس ملاک و معیار 

 مطابق با راهنما 
تست با  و  زدید چشمیبا

 گیریتجهیزات اندازه 

را   طیرطوبت و لرزش مح ،حرارتدرجه 

که  دیحاصل کن نانیو اطم دیکن یبررس

مه روغن و قطره آب  ،گاز ،گرد و غبار

 محیط اطراف وجود ندارد.

  زیچ ایابزار  چیه

وجود  یخطرناک

 ندارد 

 زدید چشمی با

  ایابزار  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

وجود  یگریو خطرناک د یخارج زیچ

 ندارد 

 متر با ولت یریگاندازه  راهنما مطابق با 
و مدار کنترل   یبودن مدار اصل نرمالاز 

 .دیحاصل کن نانیاطم
 ولتاژ 

طور به  کاراکترها

داده  شیمعمول نما

 شوندیم

 زدید چشمی با
  شیکه صفحه نما دیحاصل کن نانیاطم

 .شفاف است یاندازه کافبه
 کلیدصفحه

 زدید چشمی با مطابق با راهنما 
 کاراکترهاکه  دیحاصل کن نانیاطم

 .شوندیمداده  شینما همگی

توجه: اگر رنگ  

مس  یهابلوک

  نیبه ا ،کند رییتغ

که   ستین یمعن

 دارند. یمشکل

 سفت بودن اتصالات 
ی اتصال  هاچ یپکه  دیحاصل کن نانیاطم

 .اندمحکم شده  هاکابل

 بازدید عمومی 

مدار  

 اصلی 

 زدید چشمی با

گونه  چ یکه ه دیحاصل کن نانیاطم

  رییتغ ای بیآس ،یخوردگترک ،اعوجاج

از حد و   شیاز گرم شدن ب یرنگ ناش

 وجود ندارد. قیشدن دستگاه و عا ریپ

 زدید چشمی با
گرد و  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 .وجود ندارد یفیغبار و کث

 زدید چشمی با -

 رییتغ چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

در اثر گرم  های هادرنگ  رییتغ ایشکل 

سر سیم مسی   .از حد وجود ندارد شیشدن ب

 ها نالیترمزیر 

 زدید چشمی با -

از  یاه یلا چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

در زیر ترمینال بسته   هامیسروکش 

 نشده باشد.

 زدید چشمی با -
  یبیآس چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 .وارد نشده است

آسانسوری  

نگهدارنده سیم 

در داخل 

 هانالیترم
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 کیاستات تیظرف

  یهاخازن 

 ایبالاتر الکترولیت  

مقدار  برابر با

  Xیاصل

 است. 0.85

 زدید چشمی با

گونه  چ یکه ه دیحاصل کن نانیاطم

ورم   یاو یخوردگترک ،رنگ ر ییتغ ،ینشت

 .وجود ندارد هاخازنکردن در پوسته 

 لتریف یهاخازن 

مدارات  

 جانبی 

زمان استفاده را با توجه  

 یو نگهدار ریبه تعم

  تیظرف ای دیبزن نیتخم

را اندازه  کیاستات

 .دیریبگ

سوپاپ  که  دیحاصل کن نانیاطم

بیرون  هاخازنپلاستیکی فشار شکن سر 

نیامده باشد و یا آثار بیرون ریختگی  

در بدنه آنها دیده  هاخازن روغن عایق 

 نشود.

را با ابزار   تیظرف

 .دیکن یریگاندازه 

را   کیاستات تیظرف ،در صورت لزوم

 .دیکن یریگاندازه 

NA 
زدید  باو  یییابو بازدید

 چشمی

 ای که آ دیحاصل کن نانیاطم

از   شیاز گرم شدن ب یناش خوردگیترک

 حد وجود دارد.
 هامقاومت

  ٪10 ± هامقاومت

  استاندارد مقدار

 .هستند

باز   ای زدید چشمیبا

  یریگاندازه کردن جهت 

 متر یبا مولت

مقاومتی از ارتباط با مدار  دیمطمئن شو

 .الکتریکی خود خارج نشده باشد

NA 
زدید باو  ییایبو ،ییشنوا

 چشمی

 ،لرزش چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

وجود   یعیرطبیغ ییسر و صدا و بو

 .ندارد

و  هاچوک

 ترانسفورماتورها 

NA  بازدید شنوایی 
کار   هنگامکه  دیحاصل کن نانیاطم

کنتاکتورها و  .ریخ ای لرزش وجود دارد  یصدا

  یهارله

 زدید چشمی با NA سیالکترومغناط

در  که کنتاکتور  دیحاصل کن نانیاطم

مکان نصب و ارتباطات سیمی آن محکم 

 اند.شده نصب

NA  بستن 
و  چیپ چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 وجود ندارد.اتصال محکم نشده 

PCB  و

 ها ی دوور

مدار  

 کنترل

NA 
زدید  باو  یییابو بازدید

 چشمی

بو و  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 در رنگ وجود ندارد. یرییتغ

NA زدید چشمی با 
بو و  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

 در رنگ وجود ندارد. یرییتغ

NA 

زمان   ای زدید چشمیبا

استفاده را با توجه به  

  یاطلاعات نگهدار

 .دیبزن نیتخم

سوختگی  چیکه ه دیحاصل کن نانیاطم

  هاخازنو یا آسیب و یا ریزش مواد از 

 وجود ندارد.

 دار یچرخش پا
  زدید چشمیباو  ییشنوا

 .دیانبا دست بچرخ ای

 هافندر  یعیرطبیصدا و لرزش غ ایآ

 وجود دارد.
 کنندهفن خنک

 سیستم

خنک  

 کردن سفت  NA ساز 
ای دیده چک کنید هیچ پیچ شل شده 

 .نشود
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NA 

زمان   ای زدید چشمیبا

استفاده را با توجه به  

  یاطلاعات نگهدار

 .دیبزن نیتخم

رنگ  رییکه تغ دیحاصل کن نانیاطم

از حد وجود   شیاز گرم شدن ب یناش

 ندارد.

NA زدید چشمی با 

فن  دریچه که در دیحاصل کن نانیاطم

جسم خارجی گیر نکرده   ،کننده خنک

 .باز باشد کاملاًباشد و 

 هیتهو یمجرا

 کننده فن خنک -12-1

  ی و دما  درایو استفاده از    زان یبه م  ی ساعت کار است. طول عمر واقع  2500   درایوکننده  حداقل طول عمر فن خنک

 دارد. ی بستگ طیمح

 کرد.  دای( پدرایو  کار)ساعات  P07.14 قیاز طر  توانیمکار را  ساعات

کار    ند یفرا  ک یقسمت مهم از    ک ی در    درایو کرد. اگر    ینیب   ش یفن پبلبرینگ    ی صدا  ش ی با افزا  توان یمفن را    ی خراب  

 تعمیرات پیشگیرانه( )  عمل آیده از توقف کار جلوگیری ب  ، موقع قبل از خرابی کامل آنبا تعویض به د یتوان یم کندیم

 . استزیر جهت تعویض فن دستگاه آورده شده دستورالعمل

جدا    AC  هی و آن را از منبع تغذ  دیرا متوقف کن  درایو.  1

  درایو مدت زمان مشخص شده در    ی و حداقل برا  دیکن

 داخلی آن خالی شوند  یهاخازنتا  دیصبر کن

پ2 با  را  فن  نگهدارنده  درا   یگوشت  چی.  جدا    ویاز قاب 

  ی آن کم  یرا از لبه جلو  ییو نگهدارنده فن لولا   کنید

 .دیسمت بالا بلند کنبه

 .دیشل کن رهی. کابل فن را از گ3

 .دی. کابل فن را جدا کن4

 . دیخارج کن ها رهیگ. نگهدارنده فن را از 5

 فن   تعویض. 6

ب   مراحل  معکوس    طورهفوق را جهت نصب فن جدید 

ز  . هماندیکن  اجرا داده  ری طور که در  است  شدهنشان 

در جهت مکش هوا از داخل جعبه درایو  جهت باد فن را  

 رو توجه کنید. هشکل روببه لطفاً   باشدیم

 وصل کردن برق  .7

 

 ها خازن( Reformingرم کردن )وریف -12-2

  مطابق دستورالعمل آن    DCباس    یهاخازناستفاده نشده باشد ودر انبار مانده باشد. بایستی    یمدت طولان   یبرا  درایواگر  

ریف ذخ  گردند.رم  وزیر  تار  ی ساز  ره یزمان  سر   ل یتحو  یهادادهاز    ر یغ  دیتول  خی از  شماره  در  مشخص    درایو   ال یکه 

 .شودیممحاسبه  ،استشده
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 روش عملکرد  زمان

 .دیبدون شارژ کار کن سال 1کمتر از  ی ساز رهیزمان ذخ

 سال   2-1 ی ساز رهیزمان ذخ

مدت  را به آن ست یبایمکردن کنترل دور  Runقبل از 

(  Stopو در حالت استاپ ) دبرق وصل شو  ساعت به  یک

 بماند. 

 سال   3-2 ی ساز رهیزمان ذخ

  تغذیه پیشنهادی زیر از  درایو ی هاخازنشارژ    یبرا

 .دیکناستفاده

 . دیاعمال کن قه یدق 30مدت  را به  نامی ولتاژ  25٪ •

 . دیاعمال کن قه یدق 30مدت  را به  نامی ولتاژ  50٪ •

 . دیاعمال کن قه یدق 30مدت  را به  نامی ولتاژ  75٪ •

 .دیاعمال کن قه یدق 30مدت را به  نامی ولتاژ 100٪ •

 سال  3از  ش یب  ی ساز رهیزمان ذخ

  تغذیه پیشنهادی زیر از  درایو ی هاخازنشارژ    یبرا

 .دیکناستفاده

 .دیساعت اعمال کن 2مدت  را به  نامی ولتاژ  25٪ •

 .دیاعمال کنساعت   2مدت  را به  نامی ولتاژ  50٪ •

 .دکنی اعمال  ساعت 2  مدتبه  را  ٪75 یولتاژ نام •

 . دکنی اعمال  ساعت 2 مدت به  را  ٪100 یولتاژ نام •

 : درایوشارژ   جهت  منبع تغذیه ولتاژ متغیر روش استفاده از 

ولت و جریان    380از یک منبع تغذیه ولتاژ متغیر تک فاز با ماکزیمم    د یتوان یم  380Vبا ولتاژ    ACجهت درایوهای  

2A  باس    یهاخازنهمه  سوساز در ورودی کنترل دورها  کنید. وجود یکاستفادهDC    ولتاژ  کندیمهمزمان شارژ  را .

تاژ را بالا ببرید تا  به دو تا از فازهای ورودی بدهید و بر اساس زمان بندی جدول شارژ ذکر شده ول  دیتوان یمتک فاز را 

قدرت دستگاه    یهانالیترممتر از روی  توسط ولت  د یتوان یمرا    DCکل زمان توصیه شده را پوشش دهد. ولتاژ باس  

 قرائت نمایید. -) و +)ترمینال 

 :صورت مستقیم از شبکه برق سه فاز هب   درایوروش عملکرد شارژ  

  یدر دما  ات یعمل  نی است. ا  قهیدق  60، زمان شارژ حداقل  هی منبع تغذ  قی از طر  DCخازن باس    میدر صورت شارژ مستق

)فاصله   قرار گیرد.  ه ی فاز منبع تغذ 3  ی در مدارها یطور سربه د یو مقاومت با   گرددیمانجام بدون بار  ط یو شرا  یعیطب

 متر(:یلمی 5.5≤هر فاز  ی هامقاومت نیب 

وات مقاومت  مقدار   یکصد  اهم  البتهدر مسیر هر    یک کیلو  قرار دهید    100Wلامپ رشته سیمی  از    دیتوان یم  فاز 

 گردد.   ف یضع  ایخاموش    لامپ  نور  ،در صورت استفاده ممکن است هنگام شارژ باشید کهو توجه داشته کنیداستفاده

 .دهدیمشماتیک زیر نحوه اتصال درایو به شبکه را نشان
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گرفتن   دهی. ناددیو دنبال کن دیرا بخوان یمنیا یهااطیاحتفصل  یهادستورالعمل

 شود. زاتیصدمه به تجه ای ، مرگ ای یممکن است باعث صدمه جسم هادستورالعمل

 الکترولیتی  یهاخازن -12-3

.  دیینما  ض یرا تعو یتیالکترول یهاساعت باشد، خازن  35000از  ش یب  و یدر درا یتیالکترول ی هااگر ساعات کار خازن

 . ردی انجام پذ ویدرا  س یتوسط خدمات سرو یستیها با خازن ضیتعو

 کابل برق  -12-4

ای برخوردار است. قبل از آچارکشی به موارد  دوره  یهاسیسرو ورودی نیز از اهمیت خاصی در    ی هانالیترمآچار کشی  

 زیر توجه نمایید.  

  ی هاخازنجهت تخلیه  شده  نییحداقل زمان تع  اندازه سپس به  کلید فیوز ورودی را قطع کنید.و    د یرا متوقف کن  وی . درا1

 . دیصبر کن درایو 

 و آچارکشی نمایید. ی. محکم بودن اتصالات کابل برق را بررس 2

 . باشدیمشبکه برق  درایو آماده اتصال مجدد به . 3
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 ارتباطات  پروتکل -13

  ویتر اسلصورت مسهبا استفاده از پروتکل استاندارد مدباس و ب   الیارتباط سر  ی امکان برقرار VX7 یسر یوهایدرا

(Master-Slave  .را دارند ) 

  یکنترل یهافرمان نگ یتوریارتباط برقرار کرده و علاوه بر مان  و یبا درا HMI ا ی  PLC وتر،یکامپ قی از طر تواند یم کاربر

 را انجام دهد.   ویدرا  یهار پارامت میتنظ زیو ن  وی درا ه یاول ماتیتنظ

 Modbus پروتکلدستورالعمل مختصر برای  -13-1

نرم  کی   MODBUSپروتکل   الکتر   یافزارپروتکل  با  شودیاعمال م  یکیو زبان مشترک است که در کنترل کننده   .

با    RS485مانند )  یکیز یف  هی لا  ای  گنالیکانال انتقال س(  شبکه  قی از طر  تواندی پروتکل، کنترل کننده م  نی استفاده از ا

مختلف    یهاننده سازندهکنترل  ک  یهادستگاه  ،یاستاندارد صنعت  نی ا  زارتباط برقرار کند و با استفاده ا  گری د  یهادستگاه

 متصل شوند.   یه صنعتکشب  کی تحت نظارت به  یراحتبه  توانندیم

 وجود دارد:   MODBUS دو حالت انتقال برای پروتکل

 ASCII حالت ❖

   .)واحدهای ترمینال از راه دور( RTU حالت ❖

دستگاه،  MODBUS  در یک شبکه  داشتههمه  یکسانی  ارتباطی  پارامترهای  باید  نرخ  ها  نظیر  پارامترها  این  باشند. 

 باشند.(، بیت دیجیتال، بیت چک و بیت توقف میBaud-Rateسرعت انتقال داده ) 

به این معنی    باشد،( میSlaveاسلیو )  دین و چن(  MASTERتر )یک شبکه کنترلی شامل یک مس MODBUS شبکه

 د.هستن MODBUS های یک شبکهویلکند و بقیه استر کار میعنوان مسکه فقط یک دستگاه به

 کاربرد درایو  -13-2

هم  هب ی هامیزوج س  زیآن ن  یکیزی ف یهی و لا کنندیم تیتبع RTUاز حالت  MODBUSپروتکل  VX7  یهاوی در درا

 است.  RS485  دهیتاب 

13-2-1- RS485 
  ف ی( تعر Aعنوان )+ از آنها به  یکی.  کند یکار م  half-duplexصورت  به  RS485  دهیهم تاب به  میزوج س  یرابط کاربر

و د عنوان )  یگریشده  تعر B- با  بهشودیم   فی(  کل.  بر رو  ،یطور  ولتاژ  که    باشدیم  A  ،+2V ~ +6V  میس  یسطح 

  ی اب ی ارز  0  تیعنوان منطق ب که به  باشدیم  B،  -2V ~ -6V  میس  یروشده و سطح ولتاژ بر  یاب یارز   1  ت یعنوان منطق ب به

 اند.شده یگذارنام  B  ،-485 میو س 485+ و یدرا  یکنترل  یهانالیترم یبررو A می. سگرددیم
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بوده که واحد    هیثان   کی در    یارسال  ی نریبا  تیتعداد ب   یارتباط مدباس به معن  کی( در  Buad-Rateارسال داده )  نرخ

ا باشدیم  bps (bits per second)آن   مقدار  هرچه  ب   نی.  انتقال    شترینرخ  نو   ترعیسر باشد، سرعت  تداخل    ز یو 

  0.56با مشخصات    لدداریش  دهیهم تاب هب   یهامیس  جفتاز    شودیم  شنهادیلذا پ  شودیم  شتریآن ب   یبر رو  یسیمغناط

با توجه به نرخ انتقال داده حداکثر فاصله    ر یاستفاده شود. در جدول ز   یارتباط یهاعنوان کابل( به24AWGمتر )یلیم

 آمده است:  یارتباط

 نرخ ارسال داده 
(Buad-Rate ) 

 حداکثر فاصله انتقال 
 نرخ ارسال داده 

(Buad-Rate ) 
 حداکثر فاصله انتقال 

 متر 800 9600 متر  1800 2400

 متر  600 19200 متر  1200 4800

عنوان  را به  لد یش  ه یاستفاده کرده و لا   لدداریش  ی هاکابلاز    RS485ارتباط از راه دور    ی در هنگام برقرار  شودیم  هیتوص

  120  نالیاز مقاومت ترم  شودیم  هیتوص  ، و مسافت کم است  هادستگاهکه تعداد    ی. در موارددیکنارت استفاده  یهامیس

Ω کندیم دا یبهبود پ  تاید  انتقالپرفورمنس  نصورتیکه در ا دیکناستفاده. 

 : RTUحالت  -13-3

 : RTUساختار استاندارد فریم ارتباطی  -13-3-1

صورت  به یو تر و اسلمس ین ب  یارتباط  ینگکد  یستمگردد، س یمتنظ MODBUSدر شبکه   RTU صورتکنترلر به اگر

 .گرددیم یینتع یر ز

 شروع    یتب   یک ❖

  دسیمال   شامل دو کاراکتر هگزا   یتیب   8  یم و هر فر  A ~ F  ،9  ~   0  دسیمال   هگزا   ینری، با  یت با   8  یا   7 ❖

 .باشدیم( CRCخطا ) یصتشخ یلدف داده یمآخر هر فر  یت. لازم به ذکر است دو باباشدیم

 (. Parity) یتیپر  یاو  یتفرد چک ب  یا زوج    یتب   یک ❖

 Parityبدون    یانپا  یتدو ب  یاو  Parityبا   یان پا یتب   یک ❖

  ینکه( هستند. با توجه به ا CRCخطا )  یصتشخ  یلدف  یدر شبکه مدباس دارا  یارسال  یهاداده  هاییمهر کدام از فر

کمتر از    ستیبایم  یمهر فر   یهافاصله داده  ینو همچن  یتبا  3.5حداقل    یدبا   یبعد  یمبا فر  هایماز فر   یک  فاصله هر

  یی علت جابجابه  CRCنکند مقدار    یتذکر شده تبع  ین قوان   ین از ا   یکاز هر    یارسال  ی هاداده  یکهباشد، در صورت  یت با   1.5

 .باشندنداشته  یو درست یح صح  یرمقاد یموردنظر ارسال یهاداده شود یموضوع سبب م ینکه ا کندیم ییرتغ ها یتبا 
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 دباس وفرمت دیتا و فریم در م

 : RTU ساختار استاندارد فریم -13-3-2
Explanation Item 

T1-T2-T3-T4 (3.5 Bytes Of Transmission Time) Frame Header Start 
Communication Addr: 0~247(Decimal) (0 Is Broadcast Addr) Slave Addr Field 

Refer To The Below Table Function Code CMD 

2*N Bytes Of Data, This Part Is The Main Content Of Communication, But Also In 
Communication, The Core Of Data Exchange 

Data Field 
DATA (0) 

 … 
DATA (N-1) 

Test Value: Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) (16bit) 
CRC Check Low 
CRC Check Hi 

T1-T2-T3-T4 (3.5 Bytes Of Transmission Time) Frame End 

 

 : Modbus پروتکل یکدهافانکشن  -13-3-3
Description Name Function code 

Read Data From Slave Station Multiple Registers 
(Parameter Setting Value) 

Read Multiple 
Registers 

03H 

Pre-Set Single Parameter To Register Write Single Register 06H 

Pre-Set Multiple Parameters To Registers 
Write Multiple 

Registers 
10H 

Checking The Communication And Various Internal Error 
Conditions 

Diagnostics 08H 
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 نمونه ساختار ارتباطی درایو  -13-3-4

 (  Function Code: 03Hآدرس حافظه درایو ) nخواندن مقادیر از   -13-3-4-1

 : ویبه درا   یارسال  میفر

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x03 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

Nr of registers 
1 Nr Of Registers High Byte 

1 Nr Of Registers Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x03H 1 Function Code 

2*n bytes 1 Number Of Bytes 

First Register Data 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

~ ~ ~ 

Nth Register Data 
1 Nth Register High Byte 

1 Nth Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 :گرددیم افتیدر  ریبا فرمت ز   ویاز درا  یبرگشت  میمعتبر نباشد فر  وی به درا  یارسال میکه فر  یدر صورت

Description Bytes Data 

0x83 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake Code 
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 ( Function Code: 06Hنوشتن مقدار یک آدرس حافظه درایو ) -13-3-4-2

 فریم ارسالی به درایو: 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x06 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x06 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

 گردد:در صورتی که فریم ارسالی به درایو معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت می

Description Bytes Data 

0x86 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake code 
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 ( Function Code: 10H) ویحافظه درا یمقدار بررو نینوشتن چند -13-3-4-3

 فریم ارسالی به درایو: 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x10 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00 1 Nr Of Registers High Byte 

0x01~0x7B (1~123) 1 Nr Of Registers Low Byte 

Bytes qty is 2*N 1 Bytes Qty<2xN> 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

~ ~ ~ 

0x00~0xFF 
1 Nth Register High Byte 

1 Nth Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

  

 فریم دریافتی از درایو:

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x10H 1 Function Code 

0x00~0x81 1 Starting Register Address High Byte 

0x00~0xFF 1 Starting Register Address Low Byte 

0x00 1 Nr Of Registers High Byte 

0x01~0x7B (1~123) 1 Nr Of Registers Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 گردد:صورتی که فریم ارسالی به درایو معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت میدر 

Description Bytes Data 

0x90 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake code 
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 ( Function Code: 08H) الیمودباس سر یابیخطا  -13-3-4-4

 تر خود و یا بررسی خطاهای داخلی و او و مس انجام یکسری آزمایش برای بررسی سیستم ارتباطی مابین درمنظور به

 توان از این مد استفاده نمود.ارتباطی در پروتکل مودباس می

 فریم ارسالی به درایو: 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x08 1 Function Code 

Sub-Function Code Table 
1 Sub-Function Code High Byte 

1 Sub-Function Code Low Byte 

Nr of Data Content 
1 Data Content High Byte 

1 Data Content Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

 دریافتی از درایو:فریم 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x08 1 Function Code 

Sub-Function Code Table 
1 Sub-Function Code High Byte 

1 Sub-Function Code Low Byte 

Nr of Data Content 
1 Data Content High Byte 

1 Data Content Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 

است که در جدول ذیل تعداد محدودی  برای این تابع در پروتکل مودباس تعریف شده  Sub-Functionتعداد پانزده  

 است: از آنها آورده شده
Sub-Function Name Sub-Function Code (HEX) 

Return Query Data 00 

Restart Communications Option 01 

Return Diagnostic Register 02 
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 (CRCفیلد تشخیص خطا ) -13-3-5

  یمیمورد نظر شامل فر   ی هاعلاوه بر داده و آدرس  یوتریپکام  یهاستمیو س  ها ویدرا   یبه گذرگاه ارتباط  ی ارسال  م یفر

.  شودیاضافه م  ی اصل  میفر  یمحاسبه شده و به انتها  CRC  تمیخطا هستند که بر اساس الگور  صیشخ  میبه نام فر 

  ،Slaveو ارسال آن به  Masterآن توسط    ی. پس از محاسابهباشدیم  ینریبا   تی شانزده ب   ای   تی شامل دو با  CRC  میفر

Slave  میو حاصل محاسبه را با فر  کند یاجرا م  ی ارسال  ی هاداده  یرا بر رو  تمیالگور  نی ا  CRC   سهیارسال شده مقا  

 رخ داده است. یارسال   یهادر داده ییمعناست که خطا  نی دو مقدار به ا  رتی. در صورت مغا کندیم

 پردازش  تیبه با  تیبا   یورود  یسپس رشته  ردیگیقرار م  CRCدر   FFFF  مال یدس  هگزاابتدا مقدار    تمیالگور  نیا  در

 . گرددیمشخص م یینها   تی پس از پردازش با یینها  CRCمقدار   شده و

 :استروال اجزای این عملیات در ذیل آورده شده

 
Operation Step 

XOR Multinomial U = 0XA001 1 

CRC Register Initial Value V = 0XFFFF 2 

V And The First Byte (B0, Address Code) Are Coexisting In V, V = V XOR B0 3 

V Move One Bit To The Right 4 

If The Moveout Bit Is 1 Then V = V XOR U, Reach To The Seventh Step 5 

If The Moveout Bit Is 0 Then Reach To The Seventh Step 6 

Repeat The Fourth To The Sixth Steps, Complete 8 Moveout 7 

V And The Next Byte (B1, Function Code) Are Coexisting In V, V = V XOR B1 8 

Repeat The Steps 4~8, Till All The Bytes In The Data Packet Finish XOR And Shift 8 Times 9 

Register V Is CRC Checking, Attached To The End Of The Data Packet, Low Byte Before High Byte 
After 

10 

 

 است: نیز در زیر آورده شده  Cبه زبان برنامه نویسی   CRCکد تابع  
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 Function Codeکد خطای  -13-3-6

 Mistake Codeهای ذکر شده در بالا فریم ارسالی نامعتبر را ارسال کنند، یک دصورتی که هر یک از فانکشن ک در

 توان از جدول ذیل استفاده نمود. گردد. برای خطایابی این کد خطا میدر جواب ارسال می

Description Detail 
Mistake 

Code 

The Command From The Master Can Not Be Executed. The Reason May 
Be : 

• This Command Is Only For A New Version And This 

Version Can Not Realised . 

• Slave Is In A Fault State And Can Not Execute It . 

Illegal Command 01H 

Some Of The Operation Addresses Are Invalid Or Not Allowed Access. 
Illegal Data 

Address 
02H 

When there are invalid data in the message framed received by the 
slave . 

Note: This error code does not indicate the data value to write exceeds 
the range, but indicates the message frame is an illegal 

frame. 

Illegal Value 03H 

The Parameter Setting In Parameter Writing Is Invalid. For Example, The 
Function Input Terminal Can Not Be Set Repeatedly. 

Operation Failed 04H 

The Password Written To The Password Check Address Is Not The Same 
As The Password Set By P7.00 

Password Error 05H 

In The Frame Message Sent By The Upper Monitor, The Length Of The 
Digital Frame Is Incorrect Or The Counting Of The Crc Check Bit In Rtu Is 

Different From The Lower Monitor. 
Data Frame Error 06H 

It Only Happens In Write Command, The Reason May Be : 

• The Written Data Exceeds The Parameter Range . 

• The Parameter Should Not Be Modified Now . 

• The Terminal Has Already Been Used. 

Written Not 
Allowed 

07H 

The Modified Parameter In The Writing Of The Upper Monitor Can Not 
Be Modified During Running. 

The Parameter 
Can Not Be 

Changed During 
Running 

08H 

When The Upper Monitor Is Writing Or Reading And The User Password 
Is Set Without Password Unlocking, It Will Report That The System Is 

Locked. 

Password 
Protection 

09H 
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 درایو  یپارامترها یهاآدرس -13-4

  یپارامترها  است که مقدار آدرس  نی ا  ازمندیتر ن پروتکل مدباس توسط مس  قی از طر   وی درا  یخواندن و نوشتن پارامترها

  .میکنیعمل م ل یطبق قانون ذ یهاآدرس نیدست آوردن ا هب  یمنظور برا نی . بدمیباشمورد نظر را داشته

 درایو  یپارامترهاقوانین آدرس  -13-4-1

عنوان مثال  است. بهشده  لیکم ارزش تشک  ت یپر ارزش و با   تی و از دو جزء با  کند یمرا اشغال    تی با  2درس هر پارامتر  آ

پر    تی عنوان بابه  دسیمال  صورت هگزابه یکه مقدار گروه پارامتر  گرددیم  نییصورت تع  نی بد  P05.06آدرس پارامتر  

  P05.06آدرس پارامتر    یعنی.  ردیگیمکم ارزش قرار    تی عنوان بابه  دسیمال صورت هگزا  به  ز ین   رگروه ی ارزش و پارامتر ز

 .باشدیم A01H0برابر با  P10.01آدرس پارامتر    ا یو   0506Hمقدار 

از پارامترها    ی. مقدار برخستندین  رییتغ ای کننده است که قابل خواندن  دی مختص تول ی پارامترها P29: گروه توجه

هستند. هنگام   یاز پارامترها فقط خواندن   یو مقدار برخ ستندین  رییتغدر حالت در حال اجرا است، قابل ویدرا یوقت

و نوع   ینسب ی هادستورالعملواحد،  م،یمحدوده تنظ و، یبه درا وط مرب  یپارامترها از جدول   دی در پارامترها با رییتغ

 ها توجه شود. رپارامت

 کنترلی درایو   یهاآدرس -13-5

 های جدول ذیل درایو را کنترل کند و از وضعیت کار درایو مطلع گردد.آدرسبا استفاده از   تواندیمتر مس

R/W 

characteristics 
Description 

Modbus Data-
Range 

Modbus 
Address 

Function 
Instruction 

R/W 

Forward Running 0001H 

2000H 
Communication Control 

Command 

Reverse Running 0002H 

Jog Forward 0003H 

Jog Reverse 0004H 

Stop 0005H 

Coast To Stop 

(Emergency stop) 
0006H 

Reset Fault 0007H 

Jog Stop 0008H 

R/W 
Communication Setting Frequency 

(Unit: 0.01Hz) 
0~Max Freq 2001H 

Communication Setting 
Value Command 

R/W 
PID Reference 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 2002H 

R/W 
PID Feedback 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 2003H 

Communication Setting 
Value Command 

R/W 

Torque Setting Value 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

-3000~3000 2004H 

R/W 

The Upper Limit Frequency Setting 
During Forward Rotation 

(Unit: 0.01Hz) 
0~Max Freq 2005H 

R/W 

The Upper Limit Frequency Setting 
During Reverse Rotation 

(Unit: 0.01Hz) 
0~Max Freq 2006H 

R/W 
The Upper Limit Torque Of Electro 

Motion Torque 
0~3000 2007H 
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(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

R/W 

The Upper Limit Torque Of The 
Braking Torque 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

0~3000 2008H 

R/W 

Reserved Bit3~15 

2009H 

0: Speed Control 
1: Torque Control 

Bit 2 

0: Motor 1 

1: Motor 2 
2: Motor 3 
3: Motor 4 

Bit 0~1 

R/W Virtual Input Terminal Command 0X000~0X1FF 200AH 

R/W Virtual Input Terminal Command 0X00~0X0F 200BH 

R/W 

Voltage Setting Value (Special For 
V/F Separation) 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

0~1000 200CH 

R/W 
AO Output Setting 1 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 200DH 

R/W 
AO Output Setting 2 

(1000 Corresponds To 100.0%) 
0~1000 200EH 

R 

Forward Running 0001H 

2100H SW 1 Of The Inverter 

Reverse Running 0002H 

Stop 0003H 

Fault 0004H 

P.OFF State 0005H 

R 

Reserved Bit 7~15 

2101H SW 2 Of The Inverter 

0: Keypad Control 
1: Terminal Control 

2: Commuincation Control 
Bit 5~6 

0: Pre-Alarm Without Overload 

1: Overload Pre-Alarm 
Bit 4 

0: Asynchronous Motor 

1: Synchronous Motor 
Bit 3 

0: Motor 1 

1: Motor 2 
2: Motor 3 
3: Motor 4 

Bit 1~2 

0: Bus Voltage Is Not Established 

1: Bus Voltage Is Established 
Bit 0 

R - 0.00Hz~P00.03 3000H Operation Frequency 

R - 0.00Hz~P00.03 3001H Setting Frequency 

R - 0~1200 V 3002H Bus Voltage 

R - 0~1200 V 3003H Output Voltage 

R - 0.0~5000.0 A 3004H Output Current 

R - 0~65535 RPM 3005H Operation Speed 

R - -300.0~300.0% 3006H Output Power 

R - 0~65535 RPM 3007H Output Torque 

R - -100.0%~100.0% 3008H Close Loop Setting 

R - -100.0%~100.0% 3009H Close Loop Feedback 

R - 0000~00FF 300AH Input I/O State 

R - 0000~00FF 300BH Output I/O State 

R - 0.00~10.00V 300CH AI 1 
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R - 0.00~10.00V 300DH AI 2 

R - 0.00~10.00V 300EH AI 3 

R - Reserved 300FH AI 4 

R - 0.00~50.00kHz 3010H 
Read High-Speed Pulse 1 

Input 

R - 0.00~50.00kHz 3011H 
Read High-Speed Pulse 2 

Input 

R - 0~15 3012H 
Read Current Step Of 
The Multi-Step Speed 

R - 0~65535 3013H External Length 

R - 0~65535 3014H External Counting Value 

R - 0~65535 3015H Torque Setting 

R 

No-Fault 0 

5000H Fault Code 

IGBT U Phase Protection (OUT1) 1 

IGBT V Phase Protection (OUT2) 2 

IGBT W Phase Protection (OUT3) 3 

OC1 4 

OC2 5 

OC3 6 

OV1 7 

OV2 8 

OV3 9 

UV 10 

Motor Overload (OL1) 11 

The Inverter Overload (OL2) 12 

Input Side Phase Loss (SPI) 13 

Output Side Phase Loss (SPO) 14 

Overheat Of The Rectifier Module 
(OH1) 

15 

Overheat Fault Of The Inverter 
Module (OH2) 

16 

External Fault (EF) 17 

485 Com Fault (CE) 18 

Current Detection Fault (ITE) 19 

Motor Autotune Fault (TE) 20 

EEPROM Operation Fault (EEP) 21 

Pid Response Offline Fault (PIDE) 22 

Brake Unit Fault (BCE) 23 

Running Time Arrival (END) 24 

Electrical Overload (OL3) 25 

Panel Com Fault (PCE) 26 

Parameter Uploading Fault (UPE) 27 

Parameter Downloading Fault 
(DNE) 

28 

Profibus Com Fault (E-DP) 29 

Ethernet Com Fault (E-NET) 30 

CANopen ComFault (E-CAN) 31 

Grounding Short Circuit Fault 1 
(ETH1) 

32 

Grounding Short Circuit Fault 2 
(ETH2) 

33 

Speed Deviation Fault (DEU) 34 

Maladjustment (STO) 35 

Undervoltage Fault (Ll) 36 

Encoder Offline Fault (ENC1O) 37 

Encoder Reverse Fault (ENC1D) 38 
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Encoder Pulse Z Offline Fault 
(ENC1Z) 

39 

Motor Overtemperature Fault (OT) 40 

 از خواندن و نوشتن  ییهامثال -13-6

 03 خواندن با استفاده از فانکشن کد -13-6-1

 خواندن یک رجیستر از حافظه  -13-6-1-1

را که در جدول بالا آورده    H2100مقدار آدرس  دیبا   میمطلع شو  و یدرا یکار  ت یاز وضع میعنوان مثال اگر بخواهبه

در حالت   ویاست که درا   نی مثال فرض بر ا ن ی. )در ا میکنیعمل م لیصورت ذکار به نی ا ی . برامیاست بخوان شده

 صورت چپگرد است( حرکت به

VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

03 Functional Code 03 Functional Code 

02 No of Bytes 21 High Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Of Data Number 00 Low Byte Of Parameters Address 

02 Low Byte Of Data Number 00 High Byte Of Number of Registers 

39 Low Byte Of CRC 01 Low Byte Of Number of Registers 

85 High Byte Of CRC 8E Low Byte Of CRC 

 36 High Byte Of CRC 

 از حافظه یمتوال ستریرج نیخواندن چند -13-6-1-2

  د یبا   میمطلع شو S1~S4 یعنی  یورود تالیجید نالیترم 4شده نییاز مقدار تع میاگر بخواه گرید ی عنوان مثالبه

. )در  میکنیعمل م لیصورت ذ کار به  ن یا  ی. برامیرا بخوان  P05.01~P05.04پارامتر  یهاشده آدرس رهیذخ ر یمقاد

 است( ست شده مترها اارپ نی ا ی فرض براشی پ ریاست که مقاد   نی مثال فرض بر ا ن یا

VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

03 Functional Code 03 Functional Code 

08 No of Bytes 05 High Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Of Data Number P05.01 01 Low Byte Of Parameters Address 

01 Low Byte Of Data Number P05.01 00 High Byte Of Number of Registers 

00 High Byte Of Data Number P05.02 04 Low Byte Of Number of Registers 

04 Low Byte Of Data Number P05.02 15 Low Byte Of CRC 

00 High Byte Of Data Number P05.03 05 High Byte Of CRC 

07 Low Byte Of Data Number P05.03 

 

00 High Byte Of Data Number P05.04 

00 Low Byte Of Data Number P05.04 

C5 Low Byte Of CRC 

16 High Byte Of CRC 
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 06 نوشتن با استفاده از فانکشن کد -13-6-2

 از حافظه  ستریرج  کی ینوشتن بررو -13-6-2-1

را   H0001مقدار  دی با م یبه حرکت درآور  الی باس سر  قیصورت راستگرد از طر را به ویدرا  میعنوان مثال اگر بخواهبه

  ن یمثال فرض بر ا  ن ی. )در امیکنیعمل م  ل یصورت ذکار به ن یا  ی. برامیسی بنو  H2000با آدرس  یستریرج  یبررو

 ( م یاقرار داده Communicationرا در مد   وی است که کنترل درا

VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

06 Functional Code 06 Functional Code 

20 High Byte Of Parameters Address 20 High Byte Of Parameters Address 

00 Low Byte Of Parameters Address 00 Low Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Of Set Value 00 High Byte Of Value 

01 Low Byte Of Set Value 01 Low Byte Of Value 

43 Low Byte Of CRC 43 Low Byte Of CRC 

CA High Byte Of CRC CA High Byte Of CRC 

 10 نوشتن با استفاده از فانکشن کد -13-6-3

 از حافظه  یمتوال ستری رج نیچند ینوشتن بررو -13-6-3-1

هرتز   25.5فرکانس آن را به   نیو همچن م یصورت راستگرد به حرکت درآوراز دستگاه را به میعنوان مثال اگر بخواهبه

   F6H)09را با مقدار   H2001ست کرده و سپس آدرس   H0001را  H2000مقدار آدرس  د یبا   میبرسان 

25.50Hz ➔ 2550Decimal ➔ 09F6H    )مثال   ن ی. )در ا میکنیم عمل  لیصورت ذکار به  نیا  ی . برامیپر کن

 .( میا قرار داده Communicationو انتخاب کانال رفرنس فرکانس را در مد  ویاست که کنترل درا   نیفرض بر ا 
VFD RESPONSE SENT COMMAND TO VFD 

01 VFD Address 01 VFD Address 

10 Functional Code 10 Functional Code 

20 High Byte Of First Reg Add 2000H 20 High Byte Of Parameters Address 

00 Low Byte Of First Reg Add 2000H 00 Low Byte Of Parameters Address 

00 High Byte Number Of Recorded Value 00 High Byte Of Number of Registers 

02 Low Byte Number Of Recorded Value 02 Low Byte Of Number of Registers 

4A Low Byte Of CRC 04 Number of Bytes 

08 High Byte Of CRC 00 High Byte Of Value 2000H 

 

01 Low Byte Of Value 2000H 

09 High Byte Of Value 2001H 

F6 Low Byte Of Value 2001H 

BD Low Byte Of CRC 

B8 High Byte Of CRC 
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 انتخاب فیوز و کنتاکتور در ورودی درایو :1پیوست شماره  -14

هنگام اتصال کوتاه از شبکه جدا گردد  فیوز قطع شونده یا کلید و فیوز گذارده شود تا به ستیبایم حتماً ورودی درایو 

 .مین گرددأکار تای درایو ایمنی شخص سرویسهنگام تعمیرات دورههمچنین به

 

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

(A) 

 ACکنتاکتور  

(A) High Low 

3AC 380V ±15% 

VX7-4K0-N-00 10 15 25 16 

VX7-5K5-N-00 15 20 25 16 

VX7-7K5-N-00 20 26 40 25 

VX7-11K0-N-00 26 35 63 32 

VX7-15K0-N-00 35 38 63 50 

VX7-18K5-N-00 38 46 100 63 

VX7-22K0-N-00 46 62 100 80 

VX7-30K0-N-00 62 76 125 95 

VX7-37K0-N-00 76 90 160 120 

VX7-45K0-N-00 90 105 200 135 

VX7-55K0-N-00 105 140 200 170 

VX7-75K0-N-00 140 160 250 230 

VX7-90K0-N-00 160 210 315 280 

VX7-110K0-N-00 210 240 400 315 

VX7-132K0-N-00 240 290 400 380 

VX7-160K0-N-00 290 330 630 450 

VX7-200K0-N-00 370 410 630 580 

VX7-250K0-N-00 460 500 800 700 

VX7-315K0-N-00 580 620 1200 900 

VX7-350K0-N-00 620 - 1280 960 

VX7-400K0-N-00 670 - 1380 1035 

VX7-500K0-N-00 835 - 1720 1290 
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 و یدرا یو خروج ی در ورود هاچوک  یکیالکتر یپارامترهاانتخاب  :2شماره  وستیپ -15

 مدل
توان دستگاه  

(kW) 

 DC چوک خروجی  AC چوک ورودی  AC چوک

  جریان

(A) 
اندوکتانس  

(mH) 
  جریان

(A) 
اندوکتانس  

(mH) 
  جریان

(A) 
اندوکتانس  

(mH) 

VX7-4K0-N-00 4.0/5.5 10 1.5 10 0.6 - - 

VX7-5K5-N-00 5.5/7.5 15 1.4 15 0.25 - - 

VX7-7K5-N-00 7.5/11 20 1 20 0.13 - - 

VX7-11K0-N-00 11/15 30 0.6 30 0.087 - - 

VX7-15K0-N-00 15/18.5 40 0.6 40 0.066 - - 

VX7-18K5-N-00 18.5/22 50 0.35 50 0.052 80 0.4 

VX7-22K0-N-00 22/30 60 0.28 60 0.045 80 0.4 

VX7-30K0-N-00 30/37 80 0.19 80 0.032 80 0.4 

VX7-37K0-N-00 37/45 90 0.19 90 0.03 110 0.25 

VX7-45K0-N-00 45/55 120 0.13 120 0.023 110 0.25 

VX7-55K0-N-00 55/75 150 0.11 150 0.019 110 0.25 

VX7-75K0-N-00 75/90 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX7-90K0-N-00 90/110 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX7-110K0-N-00 110/132 250 0.065 250 0.011 250 0.2 

VX7-132K0-N-00 132/160 290 0.065 290 0.011 326 0.215 

VX7-160K0-N-00 160/185 330 0.05 330 0.01 494 0.142 

VX7-200K0-N-00 200/220 400 0.044 400 0.008 494 0.142 

VX7-250K0-N-00 250/280 530 0.04 530 0.005 700 0.1 

VX7-315K0-N-00 315/350 660 0.025 660 0.004 800 0.08 

VX7-350K0-N-00 350 800 0.018 - -   

VX7-400K0-N-00 400 800 0.018 - -   

VX7-500K0-N-00 500 - - -    
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 : انتخاب مقاومت ترمز 3شماره  وستیپ -16

 ید.ی، از جدول مقاومت زیر استفاده نمااینورتردر  در صورت استفاده از مقاومت ترمز

o  باشدیمزمان درگیری   %10ترمز با  %100این جدول براساس شرایط . 

o  380 درگیر شدن ترمز دینامیکی در سیستم سه فاز  ولتاژ آستانهV  باشدیمولت  700مقدار . 

حداقل  

مقاومت  

ترمز  

(Ω ) 

 توان مصرفی مقاومت ترمز 
مقدار مقاومت  

  %100ترمز در 

 ( Ωگشتاور )

نوع واحد  

 ترمز
  %80 مدل دستگاه 

 ترمزگیری
50%  

 ترمزگیری
10%  

 ترمزگیری

80 4.8 3 0.6 122 

واحد  

ترمز  

 داخلی 

VX7-4K0-N-00 

60 6.6 4.1 0.75 89 VX7-5K5-N-00 

47 9 5.6 1.1 65 VX7-7K5-N-00 

31 13.2 8.3 1.7 44 VX7-11K0-N-00 

23 18 11 2 32 VX7-15K0-N-00 

19 22 14 3 27 VX7-18K5-N-00 

17 26 17 3 22 VX7-22K0-N-00 

17 36 23 5 17 VX7-30K0-N-00 

11.7 44 28 6 13 

واحد  

ترمز  

 خارجی 

VX7-37K0-N-00 

6.4 

54 34 7 10 VX7-45K0-N-00 

66 41 8 8 VX7-55K0-N-00 

90 56 11 6.5 VX7-75K0-N-00 

4.4 
108 68 14 5.4 VX7-90K0-N-00 

132 83 17 4.5 VX7-110K0-N-00 

3.2 158 99 20 3.7 VX7-132K0-N-00 

2.2 
192 120 24 3.1 VX7-160K0-N-00 

240 150 30 2.5 VX7-200K0-N-00 

1.8 300 188 38 2.0 VX7-250K0-N-00 

2.2x2 
189x2 118x2 24x2 3.2x2 VX7-315K0-N-00 

240x2 150x2 30x2 2.4x2 VX7-400K0-N-00 

1.8x2 300x2 186x2 38x2 2x2 VX7-500K0-N-00 
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 قدرت  یهاکابل : انتخاب سطح مقطع 4شماره  وستیپ -17

 مدل دستگاه 
 سطح مقطع کابل (A)جریان نامی دستگاه 

(mm2) 
 فریم 

High Low 

3AC 380V ±15% 

VX7-4K0-N-00 9 13 3*4+4 A 

VX7-5K5-N-00 13 17 3*4+4 A 

VX7-7K5-N-00 17 25 3*6+6 B 

VX7-11K0-N-00 25 32 3*6+6 B 

VX7-15K0-N-00 32 37 3*10+10 B 

VX7-18K5-N-00 37 45 3*10+10 C 

VX7-22K0-N-00 45 60 3*16+16 C 

VX7-30K0-N-00 60 75 3*25+16 C 

VX7-37K0-N-00 75 90 3*25+16 D 

VX7-45K0-N-00 90 110 3*35+16 D 

VX7-55K0-N-00 110 150 3*50+25 D 

VX7-75K0-N-00 150 176 3*70+35 E 

VX7-90K0-N-00 176 210 3*95+35 E 

VX7-110K0-N-00 210 250 2*(3*95+70) F 

VX7-132K0-N-00 250 300 2*(3*120+70) F 

VX7-160K0-N-00 300 340 2*(3*120+70) F 

VX7-200K0-N-00 380 415 2(3*150+120) G 

VX7-250K0-N-00 470 520 2*(3*185+70) G 

VX7-315K0-N-00 600 640 2*(3*240+120) G 

VX7-350K0-N-00 640 2*(3*240+120) H 

VX7-400K0-N-00 690 3*(3*185+70) H 

VX7-500K0-N-00 860 3*(3*185+70) H 

 

 M4 M5 M6 M8 M10 M12 سایز پیچ 
گشتاور سفت کردن  

(N.m ) 
1.2 ~1.5 2 ~2.5 3.5 ~3.8 

6 ~ 7 
 9 ~ 10 31~40 
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 و یانتخاب درا :5شماره  وستیپ -18

  باشدیمانتخاب درایو با توجه به نوع بار و شرایط محیطی و شرایط شبکه برق تغذیه و نوع شبکه کنترل آن وابسته 

 انتخاب توان درایو به نکات ذیل توجه نمایید.  یهایازمندین مین  ألذا جهت ت

 ظرفیت درایو  

. لذا  گرددیمرد نیاز بار مکانیکی انتخاب و اضافه گشتاور موموتور  ی توان نام ولتاژ وو  یان درایو بر اساس جرظرفیت 

 موارد زیر را بایستی چک شود.

کنترل دورهای ولتاژ پایین، در سه گروه ولتاژی سه فاز   معمولاً  باشد یم  وها یدراولتاژ موتور تعیین کننده سری ولتاژی   ▪

220VAC  400وVAC  690وVAC  شوندیمعرضه. 

 جریان خروجی درایو همواره بایستی بیش از جریان نامی موتور بیشتر باشد.   ▪

 توان نامی درایو نیز همواره بالاتر و یا برابر با توان نامی موتور باشد.   ▪

بار، و جهت بارهای  اضافه  %150صورت استاندارد جهت بارهای با گشتاور ثابت نوع درایو با  هب  وهایدرا بار  ظرفیت اضافه ▪

. در بارهای با اضافه گشتاور بالاتر در صنعت که  گرددیمبار انتخاب  اضافه  %120~110اور ثابت نوع درایو با  با گشت

 انتخاب شود. بزرگتر بار نیاز دارند بایستی درایو  اضافه %250تا 

وان درایو  درجه سانتیگراد باشد در غیر اینصورت به دستورالعمل کاهش ت  40دمای محیط نصب درایو بایستی کمتر از  ▪

 ناشی از اضافه دما رجوع نمایید. 

است در غیر اینصورت  ارتفاع از سطح دریا عنوان گشته متر 1000براساس نصب در محیط با ماکزیمم   وهای دراظرفیت  ▪

 متر از سطح دریا رجوع نمایید. 1000به دستورالعمل کاهش توان درایو ناشی از ارتفاع بالاتر از 

 باشد توان عبوری بیش از توان نامی موتور نباشد. DCدر صورتیکه تغذیه درایو از منبع تغذیه   ▪

 دستورالعمل کاهش توان 

 حرارت محیط:کاهش توان ناشی از درجه ▪

،  ,C…+50 °C° 40+محدوده دما درجه سانتیگراد باشد و در  50تا  تواندیمدمای محیط نصب درایو ماکزیمم 

درصد تضعیف در شکل زیر هم آمده  . یابدمی کاهش ٪1 ی اضاف یگراددرجه سانت 1هر  یبرا ی نام  یخروج  یانجر

 است. 
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 :ارتفاع علتتوان به کاهش ▪

  یش که ارتفاع ب   یکار کند. هنگام  یتواند با توان نام ینشود، درایو م  یشترمتر ب   1000که ارتفاع نصب درایو از    یهنگام

  یاتجزئ   ی . برایابدمی  کاهش   ٪1  توان نامی  ، یشمتر افزا   100هر    ی متر است، برا  3000متر است اما کمتر از    1000از  

 . یدمراجعه کن یرشکل زمربوط به کاهش ارزش، به

 

  5000. از درایو در ارتفاع بالاتر از یریدبا ما تماس بگ یمشاوره فن یمتر است برا 3000از   یشکه ارتفاع ب  یهنگام

 .یدنکن  فادهمتر است

 فرکانس حامل توان درایو ناشی از افزایش کاهش  ▪

مختلف  ( Carrier Frequency) مربوط به دامنه فرکانس حامل   مختلف توان، سطح VX7  یسر  یدرایوها یبرا

تنظیم مقدار کارخانه این از  یش اگر ب  ینکارخانه است، بنابرافرض پیشدرایو براساس فرکانس حامل  یاست. توان نام

فرض کارخانه  اضافی نسبت به فرکانس تنظیمی پیشفرکانس حامل  ازای هر یک کیلو هرتزهبدرایو  نمایید بایستی 

 از توان نامی درایو کم نمایید.  10%
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 ویقدرت درا  ستم یدر س یجانب  زات یتجه :6شماره  وستیپ -19

سیستم ترمز دینامیکی و ترمز  موتور و بار،    ،ودی درایوسیستم حفاظتی ورشامل درایو و    تواندیمیک سیستم درایو  

دلیل  که برای نصب آنها باید استانداردهای مشخصی رعایت گردند. به  باشدیمورودی و خروجی    فیلترهایو  مکانیکی  

نیز    یهاکنندهکنترل   اینکه و  الکترومغناطیسی  نویزهای  ایجاد  عامل  فاز  موتور سه  بالا    ی هاکیهارمون دور  جریانی 

 اندازی آنها اهمیت بالایی دارد.بنابراین رعایت اصول استاندارد در نصب و راه ،باشند یم
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 کلید فیوز 

- کلید فیوز سه  ، و باید متناسب با توان درایو  باشدیماستفاده از کلید فیوز مناسب در ورودی کنترل دور موتور ضروری  

و برای    باشد یمبرابر جریان نامی ورودی درایو    2تا    1.5  معمولاً فاز مناسب انتخاب و در ورودی قرار داد. جریان فیوز  

 شود. رجوع 1در ضمیمه  انتخاب صحیح به جدول آن 

 کنتاکتور 

صورت  هب   یاضطرار  یباشد تا در زمانهایم  ازیکه ن   یدر مواقع  یباشد. ولینم  یضرور  و یدرا  ینصب کنتاکتور در ورود

نصب باشد که    ییدر جا   و یاگر درا   نیاستفاده نمود. همچن  ویدرا   ی توان از کنتاکتور در ورودیبرق قطع شود م  ع یسر

از کنتاکتور استفاده نمود تا بتوان    یجهت قطع و وصل برق ورود   دی مشکل باشد با  ویدرا   یورود  وزیف  دیبه کل  یدسترس

 فرمان قطع و وصل کنتاکتور را صادر نمود.   یکنترل مرکز ستمیاز س

 ACچوک ورودی  

از فیلتر هارمونیک استفاده نمود. تا مقدار هارمونیک    توانیمبرای کاهش هارمونیک ناشی از ورودی پل دیود درایو  

در ورودی، درایو را در برابر نوسانات    AC چوک ایجاد شده بر روی شبکه برق ورودی کاهش یابد. همچنین استفاده از 

ایین  آن پترانس تغذیه بالا دست  که امپدانس    ییهاشبکهتوجه نمایید در    .د ی نمایمبالا محافظت    یهاانی جرولتاژ و  

 یعنی جریان اتصال کوتاه آنها بالاست بایستی از چوک سه فاز در ورودی برق سه فاز درایو استفاده شود.  باشدیم

 استفاده گردد.        2ضمیمه شماره  از جدول مشخصات    DC  چوک ورودی و خروجی و نیز    AC)چوک(    چوک برای انتخاب  

است و ممکن است  پیشنهاد شده هادستگاها توان بر اساس مقادیر متناسب ب   هاچوکجدول مشخصات  :توجه

 مختلف کمی متفاوت باشد. یهاسازنده یهاچوکمشخصات 

 :باشد یمدر درایوها به شرح ذیل  DCو  AC  یهاچوکمزایای استفاده از چوک یا 

 . کندیممحافظت  های خط و اضافه ولتاژ (surge) ولتاژ را در برابر نوسانات، درایو هاچوک •

 .شودیمجریان و ولتاژ ورودی  THD کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونیک باعث  •

 . شودیمداخلی آن  ی هاخازنباعث افزایش طول عمر درایو و  •

 . دهدیمرا کاهش ورودی مقدار نویز فرکانس بالای تزریق شده به سیستم قدرت  •

 .شودیمباعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو  •

 و از سوختن فیوزهای ورودی در زمانهای  شودیمجریان ورودی   ی هاکی اسپاباعث کاهش  •

 . شودیمجریان جلوگیری  اسپایک

 . کندیمو دیگر اجزای سیستم قدرت را از رزونانس هارمونیکی محافظت  هاخازن •

 .شودیمناشناخته درایو   أبا منش  یهاآلارمباعث کاهش خطاها و  •
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درایوها    شودیمپیشنهاد    معمولاً ورودی  کاهش    چوک  حتماًدر  و  درایو  کارایی  بهبود  باعث  تا  گردد  استفاده 

   .است نصب شده  400kWبیش از  ی وهایدرا در ورودی  ACچوک مزاحم گردد.  یهاکی هارمون 

   DCفیلتر هارمونیک  

داخلی آن    ی هاخازنجریان ورودی و افزایش طول عمر درایو و    ی هاکی اسپاباعث کاهش    DC  ی هاچوک

ضریب قدرت ورودی    شوند یمکه در ورودی درایو نصب    AC  یها چوکنسبت به    هاچوکاین    .شودیم

بهبود   بیشتر  را  مقابل    بخشندیمدرایو  روی    AC  یهاچوکدر  ولتاژ  اضافه  فاز حفاظت  ورودی سه  در 

 .کنندیممین أدیودهای یکسو ساز را ت

 ورودی EMCفیلتر  

ثیر أکنترلی نزدیک درایو ت  ی هادستگاهممکن است بر دیگر    شوند یمآن منتشر    ی هاکابلکه از درایو و    EMCامواج  

بگذارد.   فیلتر    توانیممنفی  نصب  داد.  EMCبا  را کاهش  امواج  این  بالا    یزهای نو  EMC  یلترهایف  انتشار  فرکانس 

  ی زهای نوها بوده و ایجاد    IGBTناشی از سوئیچینگ سریع    وها یدرا . امواج فرکانس بالا در  دهندیمهدایتی را کاهش  

نویزهای الکترومغناطیسی دارد.  ؤکاهش م   EMCفیلتر  .  گرددیمرادیویی   در ورودی    توان یماین فیلترها را  ثری در 

سفورمر ایزوله یا سایر  ن استفاده نمود. مانند ترا هادستگاهاز تجهیزات ایزوله برای سایر   توانیماینورترها نصب کرد و یا 

 .جانبی ی هادستگاهفیلترها در ورودی 

 

در   وهایدرادر  EMCو همچنین استانداردهای مرتبط با  باشدیم EMCملاحظاتی در ارتباط با   5ضمیمه شماره 

 آمده است. 6ضمیمه شماره 
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 مقاومت ترمز و یونیت ترمز  

و    PB  یهانالیترمو مقاومت ترمز مستقیم به    باشند یمدارای یونیت ترمز داخلی  30kW اینورترهای تا

با نصب    باشدیمسمت درایو  که دارای انرژی برگشتی از موتور به  ییهاستمیس. در  شودیموصل    اینورتر  (+)

 .شودیممقاومت ترمز این انرژی تخلیه 

متصل شود. کابل    اینورتر (-)و   (+)  یهانالیترمبه بالا باید یونیت ترمز خارجی به    30KWدر اینورترهای  

 باشد.   10mباشد. کابل مقاومت ترمز به یونیت ترمز باید کمتر از   5mباید کمتر از   اینورتریونیت ترمز به  

 ید. ئ ملاحظه فرما 3مز را در ضمیمه شماره مقادیر مقاومت تر

 (du/dt)در خروجی درایو  ACفیلتر سه فاز  

  2.2kwتا    یوهایدرادر    40mبیشتر از    اینورترکه فاصله موتور با    شودیمزمانی استفاده    AC  هایفیلتراین  

 . رسدیممتر  200توان متوسط این فاصله به  یوهای درادر  باشد.

صورت پیک سوزنی  هب  یولتاژها اضافه    شودیمقابل مقایسه  موتور  نسبت به امپدانس  کابل    امپدانس وقتی  

آن موج ولتاژ    در جعبه اتصال سیم پیچ موتور ایجاد شده که موجب تضعیف عایق موتور گشته و علاوه بر 

با اسپایک تقویت    اینورتربرگشتی ناشی از تغییر مقاومت مسیر در باکس موتور ایجاد شده و بازگشت آن به  

 .شودیم اینورترطبقه  IGBTشده بالاتر موجب سوختن 

این فیلترها با توجه به جبران امپدانس خازنی خط موجب کاهش اسپایک ولتاژ روی سیم پیچ موتور شده  

 .  دینما یمق موتور حفاظت و از عای

 خروجی EMCفیلتر 

خروجی جهت کاهش جریان نشتی کابل خروجی و کاهش نویز رادیویی بین کابل موتور و   EMCفیلتر 

   .شودیماستفاده   اینورتر

 

 است. عنوان شده EMCضمیمه شماره هشت ملاحظاتی در ارتباط با 
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 ( Grounding) ارت  ستمیس  :7شماره  وستیپ -20

توجه ویژه نمود. باید توجه شود که ارت    هاستمیسنسبت به ارت کردن    ستینصب درایو و تجهیزات جانبی بای هنگام  

در نظر گرفته شود بلکه باید هنگام ارت کردن کل سیستم را در نظر گرفت که   تواندینمصورت مستقل  هکردن درایو ب

  یهاکابل ، شامل ترانسفورماتور تغذیه شبکه، تجهیزات جانبی ورودی درایو، خود درایو، تجهیزات جانبی خروجی درایو

 شوند.  صورت استاندارد ارت ه. همه این تجهیزات باید ب باشدیمموتور  تاً ینهاورودی و خروجی و  

ای که بر روی بدنه تجهیزات  : اول ایمنی ناشی از ولتاژهای ناخواستهشودیمارت کردن سیستم برای دو هدف اصلی انجام

و ممکن است باعث آسیب رسیدن به تجهیزات و یا افراد شود. که با اتصال بدنه تجهیزات به    شودیمالکتریکی ایجاد  

 .گرددیمو زمین این ایمنی ایجاد  هادستگاهبدنه ارت و ایجاد یک مسیر جریانی مناسب بین 

که این نویزها باعث اختلال در   باشد یمدومین هدف از ارت کردن جلوگیری از ایجاد نویزهای الکتریکی و کاهش آنها 

  نند توایمانتشار امواج فرکانس بالا و الکترومغناطیسی    خاطر. مخصوصاً درایوها که بهشودیمکار تجهیزات الکتریکی  

استاندارد این نویزها کاهش    یهایکشنویزهای الکتریکی باشند که با نصب صحیح آنها و تجهیزات جانبی و کابل   أمنش

 .ابندی یمچشمگیری 

. برای این منظور  باشدیمزمین کردن تجهیزات به معنی اتصال بدنه فلزی تجهیزات الکتریکی به پتانسیل ارت یکسان 

 مسی جداگانه به ارت وصل شوند.  یهاکابلورت مستقل و با صباید تمام قطعات فلزی به

 (PEاتصال ترمینال ارت درایو )  

وصل شود. ارت استفاده شده باید مناسب باشد و مطابق با    (ground)باید به سیستم ارت    حتماًدرایو    PEترمینال  

ارت   یهاکابلاستفاده شده برای ارت باید با سطح مقطع مناسب باشند.  یهاکابلاستانداردهای ملی ایجاد شده باشد. 

کان قطع  که ام  ییهاسوکت. برای اتصال ارت نباید از  شوندیمقدرت اصلی انتخاب    یهاکابلمتناسب با توان درایو و  

 شدن دارند استفاده نمود و باید اتصالات ارت محکم و مطمئن باشند. 

 اتصال ارت موتور 

صورت  به درایو متصل شود. همچنین بدنه موتور باید در محل نصب آن  PEبدنه موتور باید با کابل جداگانه به ترمینال  

 جداگانه به ارت متصل شود. 
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  RFIارت فیلتر 

دلیل اینکه این نوع فیلترها جریان نشتی نسبتاً بالایی  . بهشودیمدر ورودی یا خروجی درایو استفاده    RFIاگر فیلتر  

 ، بنابراین حتماً باید بدنه آنها به ارت وصل شود. در غیر اینصورت نصب این فیلترها اثری نخواهد داشت.کنندیمایجاد  

 ورودی و خروجی  یهاچوکارت 

 حتماً باید جداگانه به ارت وصل شوند.  DC یهاچوکو نیز   ورودی و خروجی AC یهاچوک

 ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز 

باشد  یصورت  در شده  استفاده  ترمز  مقاومت  و  ترمز  یونیت  ب  ،که  نیز  تجهیزات  این  کابل  هباید  با  و  مستقل  صورت 

 ای به ارت متصل شوند.جداگانه

 قدرت و کنترل  یهاکابلارت شیلد 

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

 کنترلی وصل شود. PEکنترلی شیلددار باید شیلد کابل فقط از طرف درایو به ارت یعنی ترمینال   یهاکابلدر 

و فیلترهای    هاچوکانواع  و نیز از    شودیمشیلددار استفاده    یهاکابلوقتی جهت کاهش نویزهای الکتریکی از    :توجه

ارت نشوند    ،صورت مناسب و استاندارده. در صورتیکه این تجهیزات ب شودیممختلف در ورودی و خروجی درایو استفاده  

ای باید نسبت به  ثیر چندانی در کاهش نویز الکتریکی نخواهند داشت. بنابراین قبل از استفاده از هر تجهیزات اضافهأت

 تم ارت درایو و موتور مطمئن بود. درست اجرا کردن سیس

   EMCسیستم ارت فیلترهای 

تقدم دارد زیرا    EMC  ی هاروشصورت مطمئن و ایمن ارت شود. زمین کردن صحیح سیستم بر تمام  هباید ب  اینورتر

افراد  نه و  تجهیزات  ایمنی  باعث  کم هزینه  ن ی ترسادهبلکه    شودیمتنها  پر و  و در عین حال  ترین روش در  راث  ترین 

 .باشدیم EMCمشکلات مربوط به 

ای نخواهد  استفاده شود ولی سیستم ارت درست نباشد فایده  EMCکه اگر بهترین فیلترها و تجهیزات مقابله با  یطورهب 

 داشت. 

 ( Leakage currentجریان نشتی به ارت )

. مقدار جریان نشتی بستگی به ظرفیت خازنی  باشدیمجریان نشتی شامل جریان خط به خط و جریان نشتی به زمین  

تنها  نه کند یممشترک زمین عبور  یها میستوزیع شده و فرکانس کریر درایو دارد. جریان نشتی به زمین که از طریق 

و سایر   ها رله ،داخل درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز خواهد شد. که باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

197 

 

. مقدار جریان نشتی خط به خط به معنی جریان نشتی عبوری از  دینما یمشده و در کار آنها اختلال ایجاد    هاتگاهدس

  یهاکابلو طول    اینورتر . که به فرکانس کریر  باشدیمورودی و خروجی    یهاکابلطریق ظرفیت خازنی توزیع شده بین  

طول کابل موتور باعث افزایش جریان نشتی خط به خط خواهد  موتور بستگی دارد. بالا بودن فرکانس کریر و افزایش  

 شد.

متر باشد،    50موتور بیش از    یهاکابل. در مواردی که  شودیمثر جریان نشتی  ؤکاهش فرکانس کریر باعث کاهش م

بهتر    باشدیمبلندتر    هاکابلیا فیلتر سینوسی در خروجی درایو استفاده شود. و اگر    ACچوک    حتماً  شودیمتوصیه  

 نصب گردد.  ACاست در هر ناحیه یک چوک 

 EMCات مربوط به  ظملاح :8شماره  وستیپ -21

EMC    مخففElectromagnetic Compatibility    الکترومغناطیسی . و منظور این  باشدیمبه معنی سازگاری 

ب  باشدیم الکترومغناطیسی  محیط  یک  در  بتواند  سیستم  یک  یا  دستگاه  یک  امواج  صورت  هکه  و  کند  کار  نرمال 

 ک دستگاه دو وجه دارد:  ی در مورد   یسیتطابق الکترومغناط الکترومغناطیسی مزاحم برای سایر تجهیزات تولید ننماید.

ها  دستگاه ری و سا  ییو یراد   یهاسیاز خود ساطع کند که بر سرو  یسیاز اختلالات الکترومغناط ید سطحی نبا دستگاه  -1

 . ر بگذاردیتأث

دسی ا  -2 بان  الکترومغناطی تگاه  اختلالات  برابر  در  ایمح یسید  تداشته  یکاف  یمنی ط،  تا  نپذ یثأباشد  نامطلوب  رد.  یر 

به   ،یرند تا در صورت وجود مشکلات احتمالیقرار گ  EMC  یهاتستتحت    ی کیزات الکترون یتجه ید تمامین با ی بنابرا

اغتشاشات هدایت شونده و اغتشاشات  :  شوندیم  میتقس  ی کلبه دو بخش  اغتشاشات الکترومغناطیسی    رفع آنها پرداخت.

مشخصات تست   د با توجه به آن،یوجود دارد که با   EMC  یهاجهت تست  یستم، استاندارد خاص یهر س  یبرا تابشی.

   .  ن کردییرا تع

. بنابراین هر هادی مانند خطوط  ردی گیمصورت  اه یهاداغتشاشات هدایتی آنهایی هستند که از طریق انتقال توسط  

 ال اغتشاشات الکترومغناطیسی باشد. قکانال انت تواندیمو القاگرها  ها خازن،  هاکابلانتقال، 

 .شوندیماغتشاشات تابشی آنها هستند که از طریق امواج الکترومغناطیسی منتقل 

  ی هارندهیگانتقال و  یهاکانالسه عامل اصلی و ضروری در اغتشاشات الکترومغناطیسی شامل: منابع اغتشاش،  

زیرا   باشد یمانتقال  یهاکانالمربوط به  EMC. برای مشتریان درایو راه حلهای مربوط به مشکلات باشندیمحساس 

. در طراحی درایو باید نکات مربوط به  باشدینمغییر تقابل  هارندهیگخصوصیات مربوط به منابع اغتشاش دستگاه و 

EMC  و   )انتخاب  یه طراحیکه در فاز اول ین تست دچار مشکل نشود. در صورتیتا دستگاه در حدر نظر گرفته شوند

نان در  یسطوح قابل اطم توان بهیم ینه کمتریتوجه شود، با هز EMC لهئ( به مسیکیمدارات الکترون  یطراح

 :مهم است اریر بسیتوجه به مسائل ز  یدا کرد. در فاز طراحیها دست پتست

 تال و آنالوگ یجیمدار و انتخاب قطعات د  ی طراح -1
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 ا کانکتوره و هاکابل -2

 لترها یف -3

 ها لدیش -4

 PCB یطراح -5

انتقال و دریافت ایفا   تولید، لحاظ که از ییها نقش ، یکتریکترومغناطیسی هر سیستم الکتداخل امواج ال مسئلهدر 

 :عبارتند از  کندیم

 .ترومغناطیسی استکایجاد تداخل امواج ال ی منبعکیترکسیستم ال ک ی -1

 .کندیمترومغناطیسی عمل کانتقال دهندة امواج ال عنوان کانالی بهکتریکسیستم ال ک ی -2

 .ترومغناطیسی استکتأثیر پذیر از امواج ال ی گیرنده وکتریکسیستم ال کی  -3

ترومغناطیسی دارا  کتداخل امواج ال ههای فوق را درمسأل نقش از  کدام ی ک  یکتریکسیستم ال ک ه یکبا توجه به این

  هپدید  هکترومغناطیسی کله پیدا نمود و تداخل امواج الئردن این مسک ای برای برطرف چاره توانیم ،باشدیم

 .ن بردبی  از را آن حتی و داده اهش ک  نکمم حد  تا را  است  مطلوبینا

 اینورتر  EMCمشخصات  

تداخل   ی یا مغناطیسی است. منابع مهم تولیدکتریکال  ی هادانیمترومغناطیسی، تغییرات سریع  کال منبع تولید امواج

ال ،  کنندیم  وصل  و  قطع  را   یکتریکال  جریان  زیاد  سرعت   با  هک   هاییلیدکو    ها رله  ،ترومغناطیسی، موتورهایکامواج 

ترومغناطیسی  کتداخل امواج ال  هوجود آورنده  مهم ب  ی از منابعکزنی آنها، ی  لیدک رد  کدلیل عملهنیز ب   اینورترها .  باشندیم

جریان   زنی سریع ترانزیستور و قطع و وصل سریع  لید کترومغناطیسی بر اثر  ک امواج الاینورترها  . در  شوندیممحسوب  

ی از دلایل ایجاد  کنیز ی  ستورها یترانز  ردن کردن و یا خاموش  ک لید زنی در زمان روشن  ک. همچنین تلفات  شودیمایجاد  

  هستند،  بالایی  انسک فر  با  یهاکیهارمونه دارای  ک شده و از آنجایی   ه در هوا منتشرک ترومغناطیسی است،  کامواج ال

 . گذارندیممخابراتی اثرات نامطلوب  یهاستمیسو روی   کنندیمترومغناطیسی مخرب عمل کال امواج عنوانهب 

الکترونیکی تجهیزات  از  بسیاری  نه  ،مانند  الکترومغناطیسی  اینورترها  اغتشاشات  ایجاد  منابع  بلکه    باشندیمتنها 

نویزهای الکترومغناطیسی    توانندیمکه آنها    دی نمایم. اصول کار اینورترها مشخص  باشندیماغتشاشات نیز    یهارندهیگ

 خاصی تولید نمایند. 

الکترومغناطیسی محیطی را داشته به امواج  باید طوری طراحی گردند که قابلیت مقابله  اینورترها  باشند و  همچنین 

 :شودیممربوط  اینورتر  EMCموارد ذیل به  صورت ایمن و قابل اطمینان کار نمایند.هب 

جریان ورودی    شودیمو باعث    باشدینمصورت سینوسی و متقارن  وجود پل دیود به  خاطرجریان ورودی اینورترها به-1

کاهش ضریب توان و افزایش    ،جریانی بالایی باشد که باعث ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی  ی هاکیهارمون دارای  

    .شودیمتلفات 
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. که باعث افزایش دمای موتور و کاهش عمر  باشدیمفرکانس بالا    PWMصورت شکل موج  هب  اینورتر ولتاژ خروجی    -2

حفاظتی  شودیمآن   تجهیزات  به  آن  هدایت  و  نشتی  جریان  افزایش  باعث  همچنین  امواج    شود یم.  ایجاد  و 

 . دینما یم. که در کار سایر تجهیزات الکتریکی اختلال ایجاد کندیمالکترومغناطیسی قوی و مضر 

  اینورتر به   تواندیمن این امواج قوی ی بنابرا  باشدیمیک گیرنده قوی امواج الکترومغناطیسی   ورتراینگونه که  همان -3

 آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از آن شود. 

باعث افزایش قابلیت   اینورتر  EMIهم وجود دارند و هر کاهشی در  با اینورتر EMIو  EMS ،در یک سیستم -4

EMS  .خواهد شد 

 EMCلعمل نصب دستورا 

  EMCکتریکی داخل یک سیستم یکسان بر اساس مشخصات لبرای اطمینان از عملکرد درست تمام تجهیزات ا

. این موارد شامل کنترل  شودیمندین مورد کاربردی معرفی چبر اساس  EMCاینورترها در این بخش اصول نصب 

ثیر خوب بر  أ. تباشدیمارت کردن استاندارد، کنترل جریان نشتی و فیلترهای منابع تغذیه  ، نویز، کابل کشی صحیح

EMC  باشدیمبستگی به اجرای درست این موارد . 

 کنترل نویز    -1

اتصالات   توسط    یهانالیترمتمام  باید  ورودی    یهاکابلکنترلی  در قسمت  باید  کابل  شیلد  و  گیرد.  انجام  شیلددار 

 درجه برقرار شود. 360صورت حلقوی و هدرایو به ارت وصل گردد. اتصال زمین شیلد کابل باید ب یهانالیترم

هم تابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نباید این شیلد به شیلد اصلی و  صورت بههسیم داخل کابل ب  یهارشتهاگر  

 . دهدیمهمان ارت متصل شود زیرا اثر شیلد را کاهش 

ابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل باید هم از یک طرف به ارت درایو و از طرف دیگر به بدنه  برای موتور باید ک

  EMCموتور متصل شود. خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود. استفاده از فیلترهای  

 ثیر زیادی در کاهش نویزهای الکترومغناطیسی دارند. أنیز ت

 سایت   سیم کشی -2

مقدمهبه تمامی با عنوان  که  گفت  مثل  یهاد  ید  می ها  عمل  آنتن  الکتریک  و  جاریکنند  م  ی سته  به   دانیرا 

  یهادانیم هایهادگر همه ید نشت کند. از طرف ترعیوس یهاطیتواند به محیکنند که میل میتبد یسیالکترومغناط

هم در    ها یهادن  ی کنند. بنابرایل می تبد  یکیالکتر   ی هاگنالیس اند، بهشدهرا که در آن واقع  ی محل  یسیالکترومغناط

بالا، مشکلات را    یهادهد که استفاده از کابل در فرکانسیمنشان هایبررس  .معرض تابش بوده و هم خود تابش دارند

 رند.ی نپذ ریرون تأثیط ب یانتقال داده، از مح یدرستها را بهگنالیتوان انتظار داشت که سینم کند ویادتر میز



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

200 

 

تغذیه اصلی    معمولاً تغذیه اصلی سه فاز درایو باید از یک ترانسفورماتور مستقل گرفته شود.  :  کابل کشی تغذیه اصلی

  و یک رشته سیم نول و یک رشته سیم باشدیم. که سه رشته مربوط به ولتاژ سه فاز ردیگیمرشته انجام   5صورت  هب 

 . باشدیمع وزمین استفاده از یک سیم مشترک برای نول و زمین ممن

 تقسیم بندی تجهیزات:  

گیری. که هر  سایل اندازه  و و PLC، فیلتر، اینورتردر یک تابلو کنترل تجهیزات مختلفی وجود دارد. از قبیل  معمولاً

متفاوتی در پخش و دریافت نویزهای الکترومغناطیسی دارند. بنابراین لازم است این تجهیزات به   یهاتیقابلکدام 

هیزات حساس به نویز تقسیم بندی گردند. هر کدام از تجهیزات مشابه باید در یک محل  ج تجهیزات مقاوم به نویز و ت

 باشد.   20cmمختلف هر گروه از هم باید حداقل   ی هادستگاهقرار گیرند. و فاصله 

قدرت وجود دارند. برای    ی هامیسکنترلی و    یهامیس  معمولاًسیم کشی داخل تابلو کنترل: داخل یک تابلو کنترل  

سادگی  کنترل به  ی هاکابل.  شوندیمخروجی تقسیم    ی هاکابلورودی و    یهاکابلقدرت به دو بخش    ی هاکابلاینورترها  

  م. بنابراین هنگا شودیمایجاد شده باعث اختلال در کارکرد تجهیزات آنها قدرت قرار گرفته و نویز  یهاکابلثیر أتتحت

باید   با فاصله عبور داده شوند. از عبور دادن    یهاکابلکنترل و    یهاکابلسیم کشی  قدرت از مسیرهای جداگانه و 

جداگانه و با فاصله    ی هاداکتدر    هاکابلکنترل و قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداری شود. و این    یهاکابل

درجه عبور داده    90از هم قرارگیرند. اگر کابل قدرت و کنترل باید از روی هم عبور نمایند باید با زاویه    20cmحداقل 

 شوند.

زمانیکه فیلتر    مخصوصاًهم نباید از مسیر یکسان و کنار هم عبور نمایند.    اینورترقدرت ورودی و خروجی    یهاکابل

EMC    ثیر فیلتر  أبر روی هم باعث کاهش ت  هاکابل. در غیر اینصورت انتشار اثر خازنی  گرددیماستفادهEMC    خواهد

 شد.

 و یاستفاده شده در درا یاستانداردها :9 شماره وستیپ -22

IEC/EN 61800-3:2004 
Adjustable speed electrical power drive systems. Part 3: EMC 
requirements and specific test methods 

IEC/EN61800-5-1:2007 
Adjustable speed electrical power drive systems – Part 5-1: 
Safety requirements – Electrical, thermal and energy 

IEC/EN61800-5-2:2007 
Adjustable speed electrical power drive systems – Part 5-2: 
Safety requirements. Functional 

EN ISO 13849-1: 2008 
Safety of machinery-safety related parts of control systems Part 
1: general principles for design 

IEC/EN 60204-1:2006 
Safety of machinery. Electrical equipment of machines. Part 
1: General requirements. 

IEC/EN 62061: 2005 
Safety of machinery – Functional safety of safety-related 
electrical, electronic and programmable electronic control  
systems 
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 ) وهای دراایمنی و مصونیت در  (فرکانس بالا  استاندارد انتشار امواج  

  یهادستگاه. به استثنا شوندیمصورت عمومی مطرح هاست که باستانداردهای خاصی درنظر گرفته شده EMCبرای  

 عبارتند از:باشند مطرح می معمولاًخاصی که استانداردهای مخصوص دارند. استانداردهای عمومی که 

 مربوط به ایمنی و مصونیت  2و  1  یهاقسمت  EN61000-6 استاندارد  •

 مربوط به انتشار امواج  4و  3 یهاقسمت EN61000-6استاندارد  •

 .  باشدیم 3قسمت   EN61800-3دور موتور  ی هاکنندهاستاندارد مخصوص کنترل 

 :دهدیمصنعتی را پوشش   یهاطی محدو نوع  EN-61800-3استاندارد 

• First environment :صورت مشترک با کاربران خانگی از یک شبکه  هنوع اول. که ب ی هاطیحم

 . شوندیمولتاژ پایین عمومی تغذیه 

• Second environment: 1000نوع دوم. که ولتاژ بالای   یها طیمحV و جدا از   باشندیم

 کاربران خانگی هستند.

 : دهدیمدر نظر گرفته شده را پوشش ) (categoriesاین استاندارد همچنین چهار تقسیم بندی 

• Category C1  1000که ولتاژ کمتر از  باشدیمنوع اول   یهاطیمح: مربوط به نصب درایو درV  

 . شودیماز شبکه برق عمومی تغذیه  معمولاًاست و 

• Category C2  :   1000که ولتاژ کمتر از    باشدیمنوع اول    یهاطیمحمربوط به نصب درایو درV  

را رعایت   EMCظات مربوط به حاندازی گردد که ملا ای نصب و راهاست و درایو باید توسط یک فرد حرفه

 نماید. 

 . تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -

 گفته شده استفاده گردند.  استاندارد ی هاکابلموتور و درایو باید از  یهاکابل -

 گفته شده نصب گردد  یهادستورالعملبا  قاً یدقدرایو باید  -

 متر باشد. 100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  -

• Category C3  1000که ولتاژ کمتر از  باشدیمنوع دوم   یهاطیمح: مربوط به نصب درایو درV  

 اول در نظر گرفته نشده است.  یهاطیمح. و برای نصب در باشدیم

با تغذیه از شبکه عمومی و کاربران خانگی در   یهاطیمحبرای نصب در   C3به درایو مربوط   -

 نظر گرفته نشده است. 

• Category C4  که   باشدیمنوع دوم   یهاطیمحمرکب در  یهاستمیس: مربوط به نصب درایو در

 .  باشدیم 400Aو جریان بالاتر از  1000Vولتاژ برابر یا بالاتر از  

 

  



 VX7  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

202 

 

 یکاربرد یهامثال   :10شماره  وستیپ -23

 نوع فرمان تنظیم پارامترهای مورد نیاز  مثال کاربردی 

. تنظیم سرعت درایو با ولوم و  1

شاسی بالا و پایین تواما  

 .انجام شود (فرض کارخانه)پیش

P00.06=0فرض()پیش 

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=0 فرض( )پیش 

 
استفاده از  . تنظیم سرعت با 2

ولوم بیرونی از طریق نصب به  

 ترمینال کنترلی انجام شود.

P00.06=0فرض()پیش 

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=1 )تنظیم شود( 

به ترمینال  (  10kohm~5) نصب ولوم 

 کنترلی 

+10V, AI2, GND 

با   .3 فقط  درایو  سرعت  تنظیم 

 .انجام شود  / یها یشاس

 

P00.06=0 فرض( )پیش 

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=0 فرض( )پیش 

P08.42=0001 

 
تنظیم سرعت فقط با ولوم   .4

 دیجیتال پانل انجام شود.

 

 فرض()پیش 0

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=0 فرض( )پیش 
P08.42=0002 
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از   Run/ Stop یهایشاس .5

جهت روشن و خاموش   روی پانل

 کردن موتور انجام شود.

P00.01=0 فرض( )پیش 

 

 
از طریق   Run. کلید6

کنترلی درایو جهت  یهانالیترم

روشن و خاموش کردن نصب  

 شود.

 

از طریق   هافرمان  P00.01=1 پارامتر •

 کنترلی یهانالیترم

 S1ورودی    P05.01=1پارامتر   •

 .گرددیمتعریف  Runعنوان کلید هب

را به   NOصورت هکلید یا کنتاکت رله ب

 .متصل نمایید COMو   S1ترمینال 

از   راست گرد/   گرد. شاسی چپ7

روی پانل توسط شاسی 

QUICK/JOG   

P07.02=03 شاسیQUICK/JOG     

 با قابلیت تعریف عملکرد 

 

روشن و خاموش کردن موتور   .7

)با   جاگ  توسط  JOGسرعت   )

    QUICK/JOGشاسی 

 P07.02=01تنظیم پارامتر  •

را    P08.06پارامتر   • جاگ  سرعت 

 5Hzفرض کارخانه  . پیشکندیمتعیین  

 .است

ب .8 موتور  رها  هاستاپ  صورت 

تنظیمی   سرعت  در  موتور  کردن 

(Coast شاسی توسط   )
QUICK/JOG    

P07.02=05 

اتصال دو کلید جهت   .9

 ی هافرمان

در جهت راستگرد و   Runکلید  

 در جهت چپگرد Runکلید 

از روی   هافرمان )  P00.01=1پارامتر  •

 کنترلی( یهانالیترم

ورودی P05.01=1 پارامتر• )تعریف 

S1  کلید  هب جهت  Runعنوان  در 

 راستگرد 

در جهت راستگرد با اتصال   Runکلید  •

   COMو ترمینال مشترک  S1به ورودی 

در جهت چپگرد با اتصال به  Runکلید  •

    COMو ترمینال مشترک  S2ورودی 
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ورودی P05.02=2 پارامتر• )تعریف 

S2  کلید  هب جهت  Runعنوان  در 

 راستگرد 

و   UPاستفاده از دو شاسی  .10

DOWN عنوان شاسی هب

افزایش دور و شاسی کاهش دور  

 از 

P05.03=10 
P05.04=11 

P00.06=0 
P00.07=2 
P00.09=0 

•(P00.10=0   فرکانس بیس  پارامتر 

 ( Downو  Upهنگام استفاده به

سرعت تنظیمی با  دیخواهیم* اگر  1

افزایش و کاهش دور پس از   یها یشاس

خاموش شدن دستگاه ذخیره گردد  

 گردد. P08.47=000بایستی پارامتر 

سرعت پس از روشن   دیخواهیم* اگر  2

و خاموش شدن مجدد دستگاه بر روی  

برگردد بایستی   P00.10پارامتر تنظیمی 

 تنظیم گردد. P08.47=001متر اپار

به ترمینال    UPشاسی )افزایش سرعت( •

S3  وCOM 

سرعت)  شاسی • به    DOWN  (کاهش 

 COMو  S4ترمینال 

 شتر یاطلاعات ب :11شماره  وستیپ -24

 محصولات و خدماتالات مربوط به ؤس •

  یواحد مورد نظر به دفاتر پرتوصنعت محل ال یهرگونه استعلام در مورد محصول را با ذکر نوع نام و شماره سر  •

و خدمات    یبان یفروش ، پشت  ست یل  دیتوان یم  www.partosanat.com. با مراجعه به  دیخود بفرست

 .دیکن دا یپرتوصنعت را پ

 درایو  پرتوصنعت راهنمای  یهاکتابچهفیدبک در مورد   •

و یا  ، مراجعه کنید www.partosanat.com سایت  نظرات شما در مورد راهنمای ما به ما کمک خواهد کرد. به

 .مستقیماً با پرسنل خدمات تماس بگیرید 

 کتابخانه اسناد در اینترنت  •

  ت یدانلود به سا  ی . برادیکن دایپ نترنتیدر ا PDFاسناد محصول را با فرمت  ر یراهنما و سا  یهاکتابچه د یتوان یشما م

www.partosanat.com دیجعه کنامر . 

 14020113 :نسخه
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