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 پیشگفتار

 .میمتشکر  د یا که محصولات ما را انتخاب کردهنیاز ا 

  س یسنکرون مغناطموتورهای  و    ACآسنکرون    ییالقا   یجهت کنترل دور موتورها  VX60ی سر  ریفرکانس متغ  یوهایدرا

بهPMSM)  مئ دا بردار (  کنترل  پ  یصورت  از  استفاده    و  DSP بیتی  32  کنترلرهای  میکروی  ورافن  ن یتر شرفتهیبا 

  ی هاطیسازگار با مح  EMC ریاضی بدون نیاز به فیدبک سرعت ومحاسباتی  معادلات  رگولاسیون سرعت و گشتاور با  

 شوند.  یساخته ممین نیازهای مختلف در صنعت أجهت ت ری پذانعطاف یکاربرد های برنامه و یتصنع

بدون  گشتاور  سرعت و کنترلدقت روز دنیا،   شرفته یپ یهاویمشابه درا VX60  یسر  هایوی درا یکنترل بردار عملکرد

  یکیالکتر  یدر مقابل خطا  دار ی حال، عملکرد پا  نیرا برآورده سازد. در ع  ها مختلف کاربرد  ی ازهاین سرعت،    نیاز به سنسور

نو   یقو  یشبکه و سازگار با  مانند دما، رطوبت و گرد و غ  یطیمح  طی شبکه و شرا  یسیمغناط   ی هازیبا  بار را مطابق 

 کند.  یم نیها را تضمویروز درا  یاستانداردها

دقت و پاسخ مناسب در    ازمند یکه ن   یصنعت  یکاربرد  یهابرنامه  شتر یافزار ماژولار ب با سخت  VX60  یسر  یهاویدرا

  PROFIBUSو    Modbus  یهاکنترل در شبکه  تی. در ضمن قابلکندیم  نیم أکنترل گشتاور است را ت  کنترل سرعت و 

طول و    ی ریگساده، تابع اندازه  PLCشامل  نوعمت  یکاربرد  ی هابرنامه نیهمچن  را دارد و  Ethernetو    CANopenو  

 .کندیم ن یمتأ جنرال را تالیجیآنالوگ و د یهایو خروج یصورت استاندارد ورودهب نیتابع شمارنده پالس و همچن

  24+  ا ی مشترک    ن یصورت زمهب  یدر باز و بسته شدن و سخت افزار  ر یخأو ت  ی افزارقابل پروگرام نرم ی/ خروج  یورود 

سازگار جهت  فرام  یمشترک  قابل  PLC  ن یبا  ورود  تیها،  خروج   یپروگرام  دیو  نرمهب  تالیجی ها    یافزارصورت 

(Virtualقابل ،)و    ق یتفر جمع و    یاضیدو رفرنس سرعت و توابع ر   افتیدر   ت یMin  ا یو  Max  ها، تابع قدرتمند  انPID  

تثب  Sleep  تیبا خاص بسته جهت  کنترل یصنعت  یهاپروسه  یک یز یف  یهاتیکم  تیدر کنترل سرعت حلقه  تابع   ،

جهت گردش و توابع مختلف    سرعت در دو  ی و ژنراتور و محدود کننده ها یموتور  ی گشتاور کشش با کارکرد در نواح

اشاره    ، ویبار و درا  یکیز یمحدودکننده سرعت رزونانس ف  ی و کنترلرها  SVPWMدر مد    رعت س- گشتاور  یهایمنحن

  ت یبا قابل  د یتول  ی هاو بهبود پروسه  نه یموجب کاهش هز  VX60  یسر  ی بالا  یری جهت کنترل پذها بهبرنامه  ن ی کرد. ا

 گردد.یها مستمیس نانیاطم

تداخل    از  نانیاطم  یبرا  VX60  یسر  ویدرا نویقو  یسیالکترومغناطعدم  تحقق  ضمن  تضع  ز ی،  و  تداخل    فیکم 

 کند. یاستفاده م  یسیالکترومغناط ی سازگار  ی، از طراحیکاربرد  یهاتی در موقع یسیالکترومغناط

  بیع  صیو تشخ  یتوابع کنترل  یصنعت  یپارامترها، راهکارها  می، تنظویدرا   یکربندیجامع نصب و پ  یکتابچه راهنما  ن یا

احت  ی و نگهدار به مشتر  یاطیروزانه و اقدامات  قبل از نصب، ا یارائه م  انی مرتبط را  را    ن یدهد. لطفاً  کتابچه راهنما 

است تا از عملکرد  شده  یاندازنصب و راه  یدرستبه  VX60  ی سر  و یدرا   که   د ییحاصل نما  نان یتا اطم  دیدقت مطالعه کنبه

 .  دی آن مطمئن شو یعال

 .دی نما  یرسان روز هب قبلی  اطلاع بدون  را مانداند که اطلاعات محصولات یخود محفوظ م   یحق را برا نی ما ا شرکت 
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 .  شودمیو همچنین خسارات مالی  موجب صدمات جزئی یا کلی انسانی    ید یأکعدم توجه به این علامت در موارد ت

اری  دخودیا نصب آسیب دیده است  هنگام حمل ونقل وکه به اندازی دستگاهیاقدام به راه از ▪

 به فروشنده اطلاع دهید.  موضوع را و نموده

کاری قطعات با  هرگونه دستساز باشد. تواند حادثهتوسط افراد ناآشنا با برق میاینورتر نصب   ▪

 گردد. خسارت جانی شخص میگرفتگی و  برقموجب    ، بدون شناخت  در داخل دستگاه  ولتاژ بالا 

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

 . جهت تخلیه ولتاژ داخلی آن صبر کنید

  برق سه فاز متصل نکنید  (، U, V, W)   کنترل دورخروجی  به ترمینال    مراقب باشید اشتباهاً ▪

 بیند. در غیراینصورت درایو آسیب می

توجه کنید    ید.یو سیم زمین را به ترمینال یا پیچ بدنه متصل نما  نمودهرا ارت    دستگاه  حتماً ▪

 درایوها جریان نشتی به زمین دارند.

 ید. یراهنما را مطالعه نمادفترچه ، اندازی کنترل دور از راه قبل  لطفاً ▪

 
 اخطار 

 اخطار 
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 ات ایمنی ظملاح -1

این کتابچه راهنما را با دقت بخوانید و تمام نکات ایمنی را دنبال   ،اندازی و سرویس درایوقبل از جابجایی، نصب، راه

 .وارد شود  کنترل دوربه  الکتریکی صدمه    ودر صورت نادیده گرفتن ممکن است آسیب جسمی یا مرگ رخ دهد    .کنید

به دستگاه،  اگر هرگونه صدمه جسمی یا خسارت  بهخرابی  ایمنی در کتابچه  ها  احتیاطی  موارد  نکردن  دلیل رعایت 

وجه متعهد  چیهندارد و ما از لحاظ قانونی بهگونه مسئولیتی در قبال خسارات وارده  راهنما رخ دهد، شرکت ما هیچ

 نخواهیم بود.  

 تعریف ایمنی -1-1

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

 .ها وارد شودصدمه به دستگاه ا ی  یکیزیف ب یالزامات مربوطه، ممکن است آس ت ی: در صورت عدم رعا هشدار

 ممکن است رخ دهد. یکیزیف  بیالزامات مربوطه، آس تی صورت عدم رعا: در  توجه

،  یمنیآموزش برق و ا   یاحرفه  یهادر دوره  دیکنند با یدستگاه کار م  یکه رو  ی: افرادطیبرق واجد الشرا  متخصص

از بروز هرگونه    یریجلوگ  یدستگاه برا  یو نگهدار  یاندازمراحل و الزامات نصب، راه  هیبا کل  ییو آشنا  نامهیگواه  افتیدر

 شرکت کرده باشند.  یمنیا  ریغ تیوضع

 های اعلام اخطار علامت  -1-2

کنند  شود، به شما گوشزد میدر مورد شرایطی که منجر به آسیب جدی یا خرابی و یا صدمه به تجهیزات میها  علامت

نمادهای هشداردهنده زیر در این کتابچه راهنما  دهند. از  و همچنین در مورد چگونگی جلوگیری از خطر توضیح می

 :است استفاده شده

 علامت  دستورالعمل  نام  نوع هشدار 

 خطر الکتریکال  خطر 

ایمنی،  شرایط  رعایت  عدم  صورت  در 

ممکن است آسیب جدی جسمی یا حتی 

  .خرابی کامل رخ دهد

 خطر کلی  هشدار 

رعایت   عدم  صورت  ایمنی، در  الزامات 

به   صدمه  یا  فیزیکی  آسیب  است  ممکن 

  .ها رخ دهددستگاه

 تخلیه الکترواستاتیک  دست نزنید 

و  ایمنی  الزامات  رعایت  عدم  صورت  در 

صفحه  به  آسیب  است  ممکن   حفاظتی، 

PCB وارد شود .  

 دمای بالای تجهیزات  داغ 
اطراف   دست  دمای  بالاست  تجهیزات 

 نزنید.
 

 توجه  توجه 
الزامات نکنید اگر  ، ممکن است  را رعایت 

 . آسیب فیزیکی رخ دهد
 توجه 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

8 

 

 یکیالکتر یمنیا -1-3

 

 .را دارند درایو فقط برقکاران واجد شرایط اجازه کار با  ➢

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

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

کمتر از    DC باس یا تا زمانی که ولتاژ   درایو شده درو همیشه حداقل برای زمان تعیین

 :در زیر جدول زمان انتظار آمده است .ولت شود منتظر بمانید  36

 کمترین زمان انتظار  ورتر ایننوع 

4kW-110kW 380V 5  دقیقه 

132kW-315kW 380V 15  دقیقه 

>315kW 380V 25  دقیقه  

 

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

 .  یا آسیب دیگری ممکن است رخ دهد

 

از لمس نمودن آن تا خنک    .شودمیگرم  دستگاه  هیت سینک  کردن دستگاه    هنگام کاردر   ➢

 شدن دستگاه خود داری نمایید.  

 

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

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

   بند ارت استفاده نمایید.مچابزار و 

 ، حمل و نصب  لیتحو -1-4

 

 . دور باشدهمحل نصب درایو از مواد قابل اشتعال ب ➢

)مقاومت ➢ ترمز  اختیاری  واحدهای  قطعات  یا  ترمز  واحدهای  ترمز،  مطابق  فیدبکهای  را   )

 نقشه سیم کشی به دستگاه وصل نمایید.

کردن با درایو    از کار  در صورت آسیب دیدگی و یا از بین رفتن قطعات بیرونی و داخل درایو ➢

 د. نمایی  خودداری

  خودداری   گرفتگی، از لمس نمودن درایو با بدن خیس و یا ابزار خیسبرای جلوگیری از برق ➢

 . نمایید

 توجه:

صدمه یا خرابی    آسیب و  کنید ازجهت نصب در تابلوهای برق استفادهمناسب  جایی  جابه  از تجهیزات حمل و ➢

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

   مناسب رعایت نماید.

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

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

 .های عمومی نصب کنیددور از کودکان و سایر مکانتجهیز را به ➢

  تواند الزامات حفاظت از ولتاژ پایین را درباشد، درایو نمی  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 در شرایط را  لطفاً درایو ➢

 مانند.هجا ب درایو و سایر اقلام رسانا در داخل  خورده سیمپیچ،  بعد از هر گونه اقدام نصب و یا تعمیر  اجازه ندهید   ➢

ل  ارت را وصهای مناسب  با تکنیک  .آمپر باشد میلی  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  می PE و بالاتر، سطح مقطع سیم هادی زمین 30kWهای برای مدل  .فاز )با سطح مقطع یکسان( است

   .کمی کمتر از سطح توصیه شده باشد

➢ R  ،S و T هستند، در حالی که ایو  ریا شبکه برق اصلی به دهای ورودی منبع تغذیه  ترمینال U،  V و W 

به    هایترمینال اتصال  درایو جهت  کابل  .موتور هستندخروجی  و کابللطفاً  ورودی  برق  با  های  را  های موتور 

   .آسیب وارد شود درایو های مناسب وصل کنید؛ در غیر این صورت ممکن است بهتکنیک 

 زی الکتریکی درایو اندا راه -1-5

 

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

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

   های درایو تخلیه گردند.تا بار الکتریکی خازن بمانید

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

کلید،  جز تنظیم صفحهبه  .وجود دارد درایو ولتاژ بالایی در داخلبا درایو،  در هنگام کار   ➢

 .هیچ عملیاتی را انجام ندهید 

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

ب به کار میصوهدرایو  به رت خودکار شروع  لذا  بدین جهت  موتور    کند  نزنید.  دست 

به موتور، کلید جداکننده ورودی درایو از شبکه را  قطع    همیشه قبل از دست زدن 

 کنید.

 .استفاده شود "دستگاه توقف اضطراری "عنوان تواند بهدرایو نمی ➢

از نمی   ➢ استفاده  ترمزبرای   درایو توان  موتور  ترمز    .کردناگهانی  دستگاه  یک  باید 

 .مکانیکی تهیه شود

متصل  PMهایی که به موتورهای سنکرون   موارد ذیل جهت نصب یا تعمیرات داریو  ➢

 باشند توجه شودمی

کمتر  اینورتر  خروجی    بایستی از حرکت بایستند و ولتاژ  موتورهای سنکرون حتماً  (1

 .گردد 36Vاز 
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است  های این درایوها هم مشابه حالت زمان ذکر شدهه خازنزمان انتظار تخلی (2

گیری کنید تا مطمئن  را اندازه  – و    + های  و قبل از هر اقدامی ولتاژ ترمینال

 باشد. 36Vشوید کمتر از  

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

می پیشنهاد  ترمز  و  یک  از  غیر  شود  در  نمایید.  استفاده  خارجی  مکانیکی 

 های خروجی به موتور را جدا کنید.اینصورت کلیه سیم

 توجه:

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

های دستگاه ریفورم شوند و سپس  بایستی خازناست،  شده  انبار   سال()بیش از یک  که مدت طولانی ی  درایو برای ➢

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

 .گرفتگی رخ دهدرا بپوشانید، در غیر این صورت ممکن است برقها درپوش ترمینالاندازی قبل از راه ➢

 قطعات   ضیو تعو یو نگهدار ریتعم -1-6

 

 .هستند درایو یض قطعات فقط برقکاران مجاز به انجام تعمیر و نگهداری، بازرسی و تعو  ➢

اندازه  حداقل به  .را جدا کنید درایو قبل از سیم کشی ترمینال تمام منابع تغذیه متصل به  ➢

   .پس از قطع شدن صبر کنید درایو شده درزمان تعیین

در هنگام تعمیر و نگهداری و   درایو  برای جلوگیری از افتادن پیچ، کابل و سایر مواد رسانا در ➢

 .قطعات، تدابیری را اتخاذ کنیدتعویض 

 توجه:

 .ها گشتاور مناسب را انتخاب کنیدلطفاً برای بستن پیچ ➢

 .داریدرا از مواد قابل احتراق دور نگه آن ی در حین تعمیر و نگهداری و تعویض قطعات، درایو، قطعات و اجزا ➢

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

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

 (افتیچرخه باز عاتی)ضا ستیزطیمح -1-7

 

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

 

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

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

 قرار دهید. 
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 اندازی بازرسی درایو قبل از راه -2

 اندازی بایستی چک شود آمده است.  بازرسی درایو پس از تحویل آن تا راهدر این بخش نکاتی را که جهت  

 بندی هنگام باز کردن بستهبازرسی درایو به -2-1

 :پس از دریافت محصولات، موارد زیر را بررسی کنید

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

 و اطلاع دهید.بگیرید 

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

 ؟ استآسیب دیده یا ترک خورده درایو یا اینکه محفظه ؟ نفوذ کرده است

   .بندی مطابقت دارد یا خیربستهکارتن  شناسه مدل موجود در  برچسب  با   درایوروی بدنه  بررسی کنید که آیا پلاک  

 شناسه بدنه دستگاه 

 
 : پلاک دستگاه 1 لشک                                                          

 .شودمی گذاریواقعی علامتاک برای محصولات استاندارد است و با توجه به شرایط d,توجه: این نمونه پل

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

    .درایو پیدا کند
 VX60-30K0-N-00 تایپ دستگاه درایو

 VX60 سری دستگاه  30kWتوان دستگاه  N:380Vولتاژ دستگاه  01ورژن دستگاه  

ورژن سخت افزاری  

 درایو 

M: 220Vورودی تک(  

 فاز( 

N: 380V 

توان دستگاه بر اساس  

 گشتاور ثابت 
VX40, VX60, VX7 

جعبه  صورت کامل در داخل  کلید کنترل( بهبررسی کنید لوازم جانبی )از جمله دفترچه راهنمای کاربر و صفحه .3

 بندی هستند یا خیر.  بسته

 بازرسی نوع کاربری  -2-2

 :را بررسی نمایید درایو، کاربرد آن قبل از شروع به استفاده از

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

   ؟ خیردرایو نیاز به تغییر رنج قدرت دارد یا  که آیا
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 .باشد  درایو  بررسی کنید که جریان واقعی موتور کمتر از جریان نامی .2

 سازد. سیستم مکانیکی را برآورده میی هایدور، نیازمندی کنترلسرعت بررسی کنید که دقت  .3

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

 نصب بازرسی محیط  -2-3

 :قبل از نصب و استفاده از درایو، موارد زیر را بررسی کنید

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

نمیاز جریان دهی درایو کم می  ٪ 1  ،اضافیحرارت    گرادسانتی بالای  شود. توجه کنید که درایو  تواند در دمای 

50°C  .استفاده شود 

 باشد. ای که درایو در آن قرار دارد، میداخل محفظه  یمعنای دمای هوادمای محیط بهتوجه: 

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

 .گرمایشی را اضافه کنید

 باشد. میدرایو محل نصب  اطرافمعنای دمای هوا توجه: دمای محیط به

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

 .کار کند

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

 .کاهش دهید 1٪

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

 .متر استفاده نکنید 5000در ارتفاع بالاتر از  درایو

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

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

 باشد. %60کمتر از 

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

 . باشدداخل درایو وجود نداشته

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

 الکترومغناطیسی نصب شود.  شععهای تشدور از منبعدرایو به .7

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

 .اقدامات حفاظتی لازم صورت گیرداین صورت، 

 باشد. C°60+تا  C°30- ، بیندمای مجاز انبار نگهداری درایو .9

باشد تا  متر فاصله داشتهحداقل ده سانتی  تابلوشود و بایستی از کف درایو بر روی سطح دیواره تابلو نصب می .10

 بایست دارای لرزش باشد. بتواند هوای خنک را از زیر دستگاه مکش کند در ضمن سطح نصب شده نمی
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 بازرسی نصب الکتریکی -2-4

 صورت زیر عمل کنید:پس از نصب بررسی را به

حتماً  .1 بایستی  پیچ  درایو  توسط  دیوار،  ویا  تابلو  بدنه  به  پشت  در  از  همچنین  باشد  شده  محکم  مناسب  های 

 های خود ایستا، درایو به کف زمین پیچ شده باشد.  مدل

قطع کننده با فیوز و یا کلید اتوماتیک با جریان مجاز متناسب با توان درایو نصب شده    در ورودی درایو حتماً .2

 باشد. 

نوع آن متناسب با استاندارد  و    درایو های ورودی و خروجی درایو بر اساس جریان  بررسی کنید که سایز کابل .3

EMC انتخاب شده باشد ،سایت نصب. 

خروجی، فیلترهای    هایچوکورودی، فیلترهای ورودی،    های چوکاز جمله   (درایو بررسی کنید لوازم جانبی  .4

مقاومتDC چوکخروجی،   و  ترمز  واحدهای  ترمز،  مطابق  به)  های  و  باشند.  با  درستی  شده  نصب  درایو  توان 

 مناسب جریان عبوری باشند   ستیهای ارتباطی نیز بایکابل

که  .5 کنید  گرم درایو بررسی  جانبی  لوازم  و  باشد  شده  نصب  اشتعال  قابل  غیر  مواد  )روی  و  چوککننده  ها 

 .های ترمز( از مواد قابل اشتعال دور باشندمقاومت

کنترل و  فاصله بین کابل شوند و   کابل کشیهای قدرت جداگانه  های کنترل و کابلبررسی کنید که همه کابل .6

 .باشد  EMCقدرت و شیلد کردن آنها مطابق با الزامات 

با    زمین شبکهمقاومت  ( به زمین شبکه متصل شده باشند و  Earthهای ارت ) ترمینالبررسی کنید که تمام   .7

 منطبق باشد. درایو  الزامات

 .باشد  مطابق با الزامات این راهنمابررسی کنید که فضای خالی اطراف درایو   .8

با دستورالعمل .9 درایو باید در حالت ایستاده    .باشدهای استفاده از درایو مطابقت داشتهبررسی کنید که نصب 

 .نصب شود

های  سوزی در کابل، در غیر اینصورت آتشاندشدههای اتصال خارجی محکم بستهمطمئن شوید که ترمینال .10

 افتد.ارتباطی و در داخل درایو اتفاق می

 .باقی نمانده باشد درایو و سایر موارد رسانا در خورده سیمگونه پیچ، هیچبررسی کنید که  .11

را قبل از اتصال به درایو اندازه    PEمقاومت عایقی هر فاز موتور و کابل متصل به آن تا درایو، نسبت به ارت یا   .12

با می  .گیری کنید اهم    مگا  100درجه سانتیگراد بیش از    25دمای محیط    رظولت، د  1000گر  مقاومت عایقی 

 توجه کنید سیم پیچ موتور رطوبت نگرفته باشد و خشک باشد.   باشد.می

                 

M

  ~3

U1

V1

W1

PE

1000V

>100Mohm
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 اندازی اولیهراه -2-5

اندازی  فلوچارت و توضیحات مراحل راه.  کارگیری واقعی کامل کنیدهزیر قبل از بدستورالعمل  صورت  اندازی اولیه را بهراه

 .به تفضیل آمده است  9و یا موتور سنکرون در فصل  بازصورت حلقه  هدرایو ب

 ها چک شود. ها در داخل ترمینالها و محکم بودن سرسیمقبل از برقدار کردن درایو آچارکشی ترمینال .1

باررا با توجه به   درایو کنترل  مدنوع موتور را انتخاب کنید، پارامترهای صحیح موتور را تنظیم کنید و   .2   نوع 

 .موتور انتخاب نمایید

بایستی بار را از موتور    ،موتوراتوتیون چرخشی (: جهت  Autotune) تابع شناسایی پارامترهای الکتریکی درایو .3

استفاده    اتوتیون استاتیکید از  ی توانید از موتور جدا نما جدا کنید )جدا کردن کوپلینگ(. در صورتیکه بار را نمی

 ید. ینما 

 .تنظیم کنید موتور واقعی بار   نیازرا با توجه به  ACC / DEC زمان .4

در غیر این صورت،    .یا جهت چرخش درست استآاندازی کرده و بررسی کنید که  ، راهدر دور حداقلدستگاه را   .5

 .را تغییر دهیدموتور  جهت چرخش   ،(U, V, Wهای )خروجی موتوربه  خروجی درایو با جابجایی دو فاز برق  

   .کنیدرا تکمیل اندازی و راهید یبرآورده نما را  های سیستم خواسته ،ارامترهای کنترلحال با تنظیم پ .6

 اندازی درایو دمای آن و جریان بار را تا چند ساعت چک نهایی نمایید.  همواره بعد از راه .7

 VX60مشخصات فنی درایوهای   -3

 است. شدههای الکتریکی و مکانیکی درایوها توضیح دادهانضمام مشخصههدر این بخش مشخصات فنی ب

 VX60سری های درایو   اصلی هایمشخصه -3-1

 مشخصات  عملکرد

 ورودی

 AC3PH 380V(-15%)~440V(+10%) ،سه فاز (V)ولتاژ ورودی 

 متناسب با توان دستگاه  (A)جریان ورودی 

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

 خروجی 

 صفر تا ولتاژ نامی ورودی  (V)ولتاژ خروجی 

 دستگاه متناسب با توان   (A)جریان خروجی 

 متناسب با توان دستگاه  (kW)جی روتوان خ

 0~400Hz (Hz) فرکانس خروجی

مشخصات  

 کنترلی 

 SVPWM, SVC مد کنترل 

 ( PMSMربا دائم )موتور آسنکرون و موتور سنکرون آهن نوع موتور

 حدود تنظیم سرعت 
 (سنسور)کنترل برداری بدون  1:200موتور آسنکرون 

 (  SVC سنسورکنترل برداری بدون ) 1:20موتور سنکرون 

 ( SVC) %0.2± دقت کنترل سرعت 

 ( SVC) %0.3± نوسان سرعت 

 20ms> (SVC ) پاسخ گشتاور 

 ( SVC) %10  دقت کنترل گشتاور 

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

 2.5Hz/150% (SVC)موتور سنکرون:  
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 بار ظرفیت اضافه 

 درصد جریان نامی: یک دقیقه  150

 ثانیه  10درصد جریان نامی:  180

 ثانیه  1درصد جریان نامی:  200

های یژگی و

 ی کنترل فن

 تنظیم فرکانس 

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

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

MODBUST ،PROFIBUS/CANopen ٍ ،Ethernet 

 دارد. می ثابت نگه  صورت پایداره هنگام تغییرات گذرای ولتاژ شبکه، ولتاژ را ب تنظیم خودکار ولتاژ 

 حفاظت خطا 
کند: جریان خطا را فراهم میعملکرد حفاظتی درایو در مقابل از  30بیش از 

 بار و غیره فاز، اضافه اضافی، اضافه ولتاژ، ولتاژ کم، گرم شدن بیش از حد، قطع یک 

 تعقیب سرعت 
 استارت برای بارهای در حال چرخش 

 .و بالاتر در دسترس است 4kWهای این عملکرد برای مدل توجه: 

 I/Oمشخصه

 کنترل 

 > 20mV های آنالوگ ورودی رزولوشن 

 > 2ms ورودی دیجیتال  رزولوشن

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

 10~10V- (AI3)یک کانال 

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

 ورودی دیجیتال 

، امپدانس ورودی  1kHzمشترک با حداکثر فرکانس  پایهورودی با  هشت

3.3kΩ  ؛ 

 50kHzپالس ورودی ، حداکثر فرکانس بالا دیجیتالیک ورودی سرعت 

 خروجی دیجیتال 
،  50kHz پالس خروجی یک کانال با خروجی پالس سرعت بالا، حداکثر فرکانس

  خروجی دیجیتال ترانزیستوری کلکتور بازیک 

 خروجی رله 

 دو کانال قابل برنامه ریزی خروجی رله 

RO1A NO, RO1B NC, RO1C ترمینال مشترک 

RO2A NO, RO2B NC, RO2C ترمینال مشترک 

 3A/AC250V,1A/DC30Vظرفیت کانکتور: 

 سایر موارد 

 

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

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

 یک درجه یک درصد توان درایو کاهش میابد  

 IP20 درجه حفاظت 

 هوا خنک  کنندگی خنک 

 استاندارد آلودگی  2سطح  سطح آلودگی 

 واحدهای ترمز 
واحد ترمز خارجی برای   / ترو پایین  30kWهای واحد ترمز داخلی برای مدل 

 انتخابی صورت ه ب kW 30 درایوهای بالاتر از

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

 . IEC61800-3 C2 فیلتر اختیاری خارجی: مطابق با نیاز 
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 VX60جدول توان و جریان درایوهای -3-2

اضافه جریان برای پریود یک دقیقه در هر ده دقیقه    %150جهت بارهای گشتاور ثابت با قابلیت    VX60درایوهای  

 شوند.  ساخته می

 مدل درایو 
 گشتاور ثابت 

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

VX60-2k0-N-00 2.2 5.8 5 

VX60-4k0-N-00 4.0 10.0 9.5 

VX60-5k5-N-00 5.5 15 14 

VX60-7k5-N-00 7.5 20 18.5 

VX60-11k0-N-00 11 26 25 

VX60-15k0-N-00 15 34 32 

VX60-18k0-N-00 18.5 39 38 

VX60-22k0-N-00 22 46 45 

VX60-30k0-N-00 30 62 60 

VX60-37k0-N-00 37 76 75 

VX60-45k0-N-00 45 92 92 

VX60-55k0-N-00 55 110 115 

VX60-75k0-N-00 75 145 150 

VX60-90k0-N-00 90 170 180 

VX60-110k0-N-00 110 210 215 

VX60-132k0-N-00 132 250 260 

VX60-160k0-N-00 160 295 305 

VX60-185k0-N-00 185 335 340 

VX60-200k0-N-00 200 370 380 

VX60-220k0-N-00 220 415 425 

VX60-250k0-N-00 250 473 480 

VX60-280k0-N-00 280 519 530 

VX60-315k0-N-00 315 590 600 

VX60-400k0-N-00 400 690 710 

VX60-500k0-N-00 500 840 860 

 توجه:

و چوک ورودی /   DC ولت و بدون چوک 380جهت ولتاژ ورودی  315KWتا  4KWهای جریان ورودی مدل  .1

 .استخروجی بیان شده 

ولت بوده و این درایوها دارای چوک  380جهت ولتاژ ورودی  500kW تا  400kWهای جریان ورودی مدل  .2

   .ورودی هستند

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

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

 .فراتر روند
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 اجزای درایو  -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

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

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

 سخت افزاری مراجعه شود 

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

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

 برای اطلاعات دقیق به بخش نصب الکتریکی مراجعه کنید  های کنترلترمینال 7

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

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

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

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

 محافظت از قطعات و اجزای داخلی   کاور پایینی 12
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 مدار قدرت درایو  -3-4

  PMSMو موتورهای سنکرون  AC موتورهای القایی آسنکرون   سرعت  کنترل  استفاده در قابل   VX60 درایوهای سری

توسط    T, S, Rبا شناسه  ACورودی سه فاز   .دهدمیرا نشان درایو بخش قدرت نمودار زیر دیاگرام مدار اصلی  .هستند

  ، میانیمدار    نمایش داده شده دربانک خازن    شود.می  DC)آرایش پل دیودی گرتز( تبدیل به ولتاژ    یکسو ساز ورودی

برای تغذیه   سه فاز را به ولتاژ DC ، ولتاژIGBTتوسط شش عدد    ACبه    DCمبدل ولتاژ    .کندرا تثبیت می  DC ولتاژ

 .کندتبدیل می AC موتور

کند،  خود عبور می  مقدار مجازاز    DCباس  کند تا وقتی ولتاژ  متصل می DC مقاومت ترمز خارجی را به مدار میانی

 .کندتخلیه می متصل به درایو روی مقاومترا  برگشتی الکتریکی حالت ژنراتور موتور انرژی 

 
 )  ترو پایین 30𝑘𝑊های  برای مدل (دیاگرام مدار اصلی : 1-3شکل 

 
 ) و بالاتر 37kWهای  برای مدل (دیاگرام مدار اصلی : 2-3شکل 
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 توجه:

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

   .برداشته شود )+( و   P1 بینمسی 

تعبیه شده استاندارد هستند و مقاومت ترمز اختیاری    IGBTتر دارای واحد ترمز  و پایین  30kWهای  مدل .2

 .باشدمی

بوده و در خارج از کنترل دور  و بالاتر نصب واحد ترمز و مقاومت مربوطه اختیاری    kW 37 هایمدل .3

 گردد.صورت واحد مستقل خارجی نصب میهب 

 

 بخش کنترل درایو  -3-5

های از روی ترمینال و یک ورودی دیجیتال  دارای هشت ورودی دیجیتال عمومی جهت دریافت فرمان  VX60درایوهای  

باشند. جهت  می  50kHzفرکانسی بین صفر تا    پالس با  صورتهبجهت دریافت رفرنس فرکانس درایو    HDIپالسی با نام  

رجوع    P05است به گروه پارامتری  پروگرام این ورودیهای دیجیتال و ورودیهای آنالوگ که در ادامه به آن اشاره شده

 کنید.

تواند  پیش بینی شده و از روی پانل مییجیتال  یا ولوم دجهت ولوم مدل انکودری    "AI1  "ورودی آنالوگ شماره یک  

 سرعت یا فرکانس درایو را تنظیم کرد.

 باشد.دسترس می با قابلیت تنظیم کنترل با سطح ولتاژ یا جریان در  AI3و  AI2دو ورودی آنالوگ 

خارجی  مرکزی و یا نمایشگرهای    PLCجهت    ،صورت ولتاژ و جریانهقابل تنظیم ب   AO2و   AO1دو خروجی آنالوگ  

 باشد.و یا کنترل آنالوگ تجهیزات جانبی قابل استفاده می

و یک خروجی ترانزیستوری کلکتور باز و    NC  بسته  و  NO  باز  صورت دو رله با کنتاکت های هسه خروجی دیجیتال ب 

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

با شبکه پروتکل  هاارتباط  با  ترمینال  RS485ی سریال  داردنیز در  نرم  .های کنترلی وجود  ارتباط  تنظیمات  افزاری 

 .آمده استP14 سریال مدباس در گروه  

 های آنالوگ و دیجیتال و خروجی در ذیل آمده است.های کنترل ورودیبلوک دیاگرام ترمینال
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              6

              7

              8

           

 

RO1

RO2

RO1A

RO1B

RO1C

RO2A

RO2B

RO2C

+10V Power Supply

AI1

AI2

AI3

GND

PE

V I
J3

V I
J4

-10V (external)

                      

V I

J3

V I

J2

AO1

GND

AO2

GND

AO

0-10V/0-20mA

AO

0-10V/0-20mA

485+

485-

GND

PE

RS485

                      

    

Y1

CME

HDO

CME

                

                    

    

Profibus
         

                

               

Standard DB9 

 

 های کنترل از طرف درایو زمین شده و از طرف دیگر آزاد باشند و به جایی متصل نشوند.  توجه: شیلدهای کابل
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 دستورالعمل نصب  -4

 

برق  ➢ به  فقط  مجاز  شرایط  واجد  و کاران  ه  نصب  تعمیرات  یا  و  اندازی  به  لطفاً    .ستندراه 

نادیده گرفتن این موارد ممکن    .ایمنی عمل نمایید  و  های مربوط به اقدامات احتیاطیدستورالعمل

به دستگاه باعث صدمه فیزیکی یا از کارافتادگی کامل یا خسارت  اطمینان حاصل    .ها شوداست 

مدت حداقل  به  ، برق ورودیاز زمان قطع    .استدر حین کار قطع شده درایو کنید که برق ورودی

تعیین صبر  زمان  نشانگر  نماییدشده  شودخ  پاور تا  می  .اموش  مولتیتوصیه  از  جهت  متر  شود 

قرار گرفت اقدام به کار بر    36V استفاده شود و هنگامیکه ولتاژ زیر  DCگیری ولتاژ باس  اندازه

باید مطابق با   نصب درایو  .های الکتریکی آن جهت نصب یا سرویس و تعمیرات نماییدروی بخش

مات را نقض کند، شرکت ما از هرگونه مسئولیت  الزامات ذکر شده در این کتابچه باشد و اگر الزا

علاوه، اگر کاربران این الزامات را رعایت نکنند، ممکن است خسارتی فراتر از حد  هب  .معاف است

 .بیمه شده برای تعمیر و نگهداری وارد شود

 محیط نصب  -4-1

صورت زیر بررسی  محیط نصب را بهشرایط  .مهم است، مدتبرای عملکرد کامل، پایدار و طولانیدرایو محیط نصب 

 :کنید

 شرایط محیط 

 فضای داخلی با تهویه مناسب  سایت نصب 

 دمای محیط 

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

 کاهش توان منظور گردد. 

بایستی از خنک کننده های صنعتی   حتماًدرجه سانتیگراد باشد    50اگر دمای محیط بالاتر از  

 استفاده گردد. 

محیط  به دمای  اگر  دستگاه،  اطمینان  قابلیت  افزایش  داردمنظور  زیاد  ازتغییرات  تثبیت  ، 

 کننده های تهویه هوای محیط استفاده نمایید 

کننده یا تهویه  ه مانند محفظه کنترل، لطفاً فن خنکدر فضای بست درایو در صورت استفاده از

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

درجه که  اگرهنگامی  است،  پایین  خیلی  به   درایو حرارت  نیاز  طولانی  توقف  یک  از  پس 

حرارت  افزایش درجهباشد، تهیه یک دستگاه گرمایش خارجی برای  اندازی مجدد داشتهراه

 .ها وارد شودداخلی ضروری است، در غیر این صورت ممکن است آسیب به دستگاه

 رطوبت 
RH≤90% 

هر گونه ایجاد قطره آب ناشی از تغییرات دمایی از رطوبت هوا موجب معیوب شدن دستگاه  

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

نگهداری در   دمای

 انبار 
-30 to +60°C 
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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 اشتعال  دور از منبع تشعشع الکترومغناطیسی؛ به

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

 شوند.  درایو توانند واردرطوبت نمی

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

 روغن نصب نگردد.

   .درایو در معرض تابش مستقیم نور خورشید نباشد

از سطح   ارتفاع 

 دریا 

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

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

 .یابدکاهش می ٪1 ، متر افزایش یکصد ازای هر به

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

   .اضافه کنید درایو ترانسفورماتور ایزولاسیون در ورودی

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

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

 > 5.8m/s2(0.6g)  لرزش 

 جهت نصب 

بدرایو   بتواند هوای  هبایستی  تا  ایستاده نصب گردد  نیاز خنک  صورت  زیر    مورد  از  را  خود 

بالای دستگاه   را ازتلفات حرارتی خود ها، دستگاه دریافت کند و پس از عبور از هیت سینک

 دفع نماید. 

 توجه:

کننده باید تمیز، عاری از  هوای خنک  .باید در یک محیط تمیز و دارای تهویه نصب شوند VX60 درایوهای سری ▪

 .مواد خورنده و گرد و غبار رسانای الکتریکی باشد

 جهت نصب -4-2

 .نصب شود یک تابلو داخلتواند روی دیوار یا درایو می

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

    .مراجعه کنید ابعادهای نقشه
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 درایو نمایش جهت نصب  :1-4شکل 

 روش نصب -4-3

 :روش مختلف قابل نصب است  سهاندازه فریم به درایو بسته به

 تر و پایین 315kW از   بالاتر  هایتوانالف( نصب دیواری برای 

 ( فلنج دارند در ناحیه  ، نصب جابجایی نبشیبه  نیاز برخی از آنها  )  ترو پایین 30kWهای ب( نصب فلنج برای مدل

 وجود دارد.   110kW-315kWهای  مدل باکس پایه درنصب امکان  ج( 

 
 : روش نصب 2-4شکل 

 مراحل نصب: 

نشان    درایوهاد  ابع اهای ها در نقشهمحل سوراخ) کنیدو سپس سوراخ    گذاریعلامتهای نصب درایو را  محل سوراخ (1

 . ( استشدهداده

 صورت شل ببندید.  های نصب درایو را ب سوراخ گوشوارههای  پیچابتدا  (2
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 را ببندید.زیر  صورت ایستاده در محل نصب قرار گیرد و سپس دو پیچ باقیمانده  هب  ها بیندازید تا درایو را در این پیچ (3

 .طور محکم سفت کنیدهای دیواره را بهپیچکل حال  (4

 توجه:

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

37kW -200kW نیازی به براکت نصب ندارد. 

زیر  پایه اضافی در  باکس  به    110kW – 315kWهای  مدل( در  Stand alone)   جهت خود ایستا بودن درایو  .2

 باشد.دستگاه می

 محفظه نصب چند درایو در یک  -4-4

جهت نصب چند درایو در یک تابلو نیاز مکش هوای خنک از زیر تابلو و تخلیه هوای گرم هیت سینک درایو از بالای  

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

 

 

  نصب موازی

درایوها در کنار  

هم در یک  

 محفظه 

A

B

C

A A

B

C             

             

 
 توجه:

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

 دهید.در یک راستا قرار 

 متر باشد.سانتی 10بایستی  C و A  ،Bهای فوق  فاصله هوایی نشان داده شده در شکل ▪

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

 های زیر توجه نمایید. شکلدرایو بالای نگردد به

درایوها، بین محل  روی  با نصب ساپورت مناسب  یوها،  درا   سازی بهتربرای جلوگیری از تأثیر متقابل و خنک:  1  توجه

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

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

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

 جدول زیر آمده است.کیلووات در   500تا  4های در توان VX60ابعاد درایوهای سری 

 مدل
توان دستگاه  

(kW) 
 فریم 

 طول

(mm) 

 عرض 

(mm) 

 عمق

(mm) 

VX60-2K2-N-00 2.2/4.0 A 266 146 187 

VX60-4K0-N-00 4.0/5.5 A 266 146 187 
VX60-5K5-N-00 5.5/7.5 A 266 146 187 

VX60-7K5-N-00 7.5/11 B 331.5 170 220 

VX60-11K0-N-00 11/15 B 331.5 170 220 

VX60-15K0-N-00 15/18.5 B 331.5 170 220 

VX60-18K5-N-00 18.5/22 C 445.5 258 236 

VX60-22K0-N-00 22/30 C 445.5 258 236 

VX60-30K0-N-00 30/37 C 445.5 258 236 

VX60-37K0-N-00 37/45 D 554.5 270 324.2 

VX60-45K0-N-00 45/55 D 554.5 270 324.2 

VX60-55K0-N-00 55/75 D 554.5 270 324.2 

VX60-75K0-N-00 75/90 E  620 325 367 

VX60-90K0-N-00 90/110 E  620 325 367 

VX60-110K0-N-00 110/132 F 873 500 361.5 

VX60-132K0-N-00 132/160 F 873 500 361.5 

VX60-160K0-N-00 160/185 F 873 500 361.5 

VX60-200K0-N-00 200/220 G 960 680 380 

VX60-250K0-N-00 250/280 G 960 680 380 

VX60-315K0-N-00 315/350 G 960 680 380 

VX60-350K0-N-00 350 H 1700 620 560 

VX60-400K0-N-00 400 H 1700 620 560 

VX60-500K0-N-00 500 H 1700 620 560 
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 جانمایی نصب درایو  -4-6

 
VX60-2K2-N-00 ~ VX60-5K5-N-00 

 
VX60-7K5-N-00 ~ VX60-15K0-N-00 

 
VX60-18K5-N-00 ~ VX60-30K0-N-00 
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VX60-37K0-N-00 ~ VX60-55K0-N-00 

 

 

 

VX60-75K0-N-00 ~ VX60-90K0-N-00 
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VX60-110K0-N-00 ~ VX60-160K0-N-00 

 
VX60-200K0-N-00 ~ VX60-315K0-N-00 
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VX40-350K0-N-00 ~ VX40-500K0-N-00 
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 نصب فلنج -4-7

 

 

VX60-2K2-N-00 ~ VX60-5K5-N-00 
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VX60-7K5-N-00 ~ VX60-15K0-N-00 
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 VX60-18K5-N-00 ~ VX60-30K0-N-00 
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VX60-37K0-N-00 ~ VX60-55K0-N-00 
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VX60-75K0-N-00 ~ VX60-90K0-N-00 
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VX60-110K0-N-00 ~ VX60-160K0-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 ی کرد. براکت نصب برا ریبراکت نصب تعم   ا ی  M3 چ یتوسط پ ماًیتوان مستقیرا م ی خارج د یکلتوجه: صفحه

4kW – 30kW  برا  یاریاخت نصب  براکت  و  خارج  37kW-315kW  ی هامدل  ی است  استاندارد  مدل    یتوسط 

 است.    ینیگزیقابل جا  ای  یاریاخت

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

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

در صورت عدم انتخاب   است.ی مختلف مشخص شدههاتوانانتخاب فیوز و کنتاکتور در ورودی برای  یکشماره 

براین در انتخاب  ممکن است به دستگاه و تجهیزات جانبی و همچنین به افراد آسیب برسد. بنا   اجزاصحیح این  

  .شودمعتبر خریداری با استاندارد   یهاسازندهو از عمل آید ه ب این تجهیزات دقت  

  هادارای جریان نشتی خازنی به بدنه دستگاه هستند لذا نصب سیم ارت یا زمین در کنترل دور موتور  دورهاکنترل •

سیم زمین یا ارت را بر اساس  سطح مقطع  انتخاب   به دستگاه متصل شود.  حتماًبسیار با اهمیت است و بایستی 

اینورتر  زمین چند    یهامیس. در ضمن اتصال  ندینمایمتعیین  محل نصب  ظرفیت جریان اتصال کوتاه شبکه  

 متصل گردد.ارت صورت ستاره به شین اصلی هب بایستی

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

در ض میمه    هاچیپر س فت کردن  )گش تاو 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 

 نمایید.متصل   U, V, W یهانالیترمکابل موتور را به 

 جدا کنید.اینورتر را از  آن  حتماًگر زدن موتور  . در صورت میباشدینمتست عایقی اینورترها مجاز   •

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

 دو طرف زمین گردد.

اینورتر  کنید و شیلد را فقط از طرف  از کابل جداگانه شیلد دار استفاده  حتماً در صورت استفاده از ولوم خارجی   •

 .رف دیگر بچینیدو از ط یدیزمین نما 

طور  هولت ب   24  یهاگنالیسحامل    یهامیسولت 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 جاهاسانتی 20کابل کنترل را با فاصله  •

 عبور دهید.ی آن از روصورت عمودی  هب 

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

تا این تجهیزات  اینورتر  نصب  مناسب بین  گیری وجود دارد، بایستی فاصله  ی که تجهیزات دقیق اندازهیها در مکان •

بین   فیلترهای مناسب  تر از  کرد و در موارد حساسآنها استفادهداد و یا از شیلدهای صفحات فلزی ارت شده 

EMC    مورد نیاز  اینورتر  توسط  شده  ایجاد    ی بالاهای  فرکانس  ی زهاینو استفاده نمود. این فیلترها جهت حذف

 .  باشندیم

  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  مخصوصاًکنترلی    یهاکابلبرای   •

 به ارت اتصال یابد.اینورتر  استفاده گردد و شیلد کابل فقط از طرف  
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 های قدرت درایو ترمینال  -4-10-1

 : آمده است 37kwو توان بیش از   30kWدرایوهای با توان کمتر از ی قدرت در هانالیترمدیاگرام اتصالات 

R

S

T

PB(+)

U

V

W

(-)
ورودی 

سه فاز برق شهر
خروجی 

سه فاز موتور

و دارای یونیت ترمز داخلی 30kwبا توان کمتر از   درایو های استاندارد
 

R

S

T

PB(+)

U

V

W

(-)
ورودی 

سه فاز برق شهر
خروجی 

سه فاز موتور

و دارای یونیت ترمز داخلی 30kwبا توان کمتر از   نحوه اتصال مقاومت ترمز در درایو های استاندارد
 

 ترنییپا  هایتوانو  30kW درایوهای  کشی مدار اصلی برای : دیاگرام سیم4-4شکل 

 

R

S

T

P1 (+)

U

V

W

(-)

ورودی 
سه فاز برق شهر

خروجی 
سه فاز موتور

ا توان بیش از  لکتریکی اضافی ب 37kwدرایو های استاندارد بدون گزینه تجهیز ا

A1
A2
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R

S

T

P1 (+)

U

V

W

(-)

(DBU)

ورودی 
سه فاز برق شهر

خروجی 
سه فاز موتور

DCچوک  یونیت ترمز خارجی
مقاومت ترمز خارجی

 37kwبیش از  و یونیت ترمز خارجی به درایوهای با توان DCنحوه اتصال چوک 

A1
A2

 

 بالاتر   یهاتوانو  37kW درایوهای  کشی 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  عنوان تغذیه هب  ،تغذیه مستقل تک فاز داخلیLive  دارد.وجود  هامدلاز در بعضی 

  خارجی،   DCاستفاده از چوک  در صورت    ،در کارخانه در حالت اتصال کوتاه قرار دارند  (+)و   P1های  ترمینال ▪

   ها متصل نمایید.د و دو سر چوک را به این ترمینالو )+( را برداری P1 مسی بین  اتصال

 های مدار قدرت جانمایی ترمینال  -4-10-2

 

 4kW-5.5kW(VX60)های های مدار اصلی برای مدل: ترمینال6-4شکل 

 

 18.5kW-30kW(VX60)های مدار اصلی برای مدل : ترمینال7-4شکل 
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 18.5kW-30kW(VX60)های های مدار اصلی برای مدل: ترمینال8-4شکل 

PE 
R S T 

P1 +DC -DC 
U V W 

PE  سه فاز موتور  سه فاز برق شهر 

 37kW-55kW(VX60)های های مدار اصلی برای مدل: ترمینال9-4شکل 

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

 
(-) (+) P1  

 110kw-160kW(VX60)های  های مدار اصلی برای مدل: ترمینال10-4شکل 

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

 
(-) (+) P1  

 200kw-315kW(VX60)های  های مدار اصلی برای مدلترمینال :11-4شکل 

W V U 
 موتور سه فاز 

T S R 
 سه فاز برق شهر 

(-) (+) P1  
 350-500kw(VX60)های  های مدار اصلی برای مدل: ترمینال12-4شکل 
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 هاشناسه ترمینال -4-10-3

شناسه  

 ترمینال

 ترمینال شناسه 

های  برای مدل عملکرد

30kW تر و پایین 

و   37kWهای  برای مدل

 بالاتر 

R, S, T برق شهر های ورودی ترمینال 
به  که   AC فاز سه های ورودی ترمینال

 گردند.شبکه تغذیه متصل می

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

 .شوندموتور وصل می

P1 
این ترمینال وجود  

 ندارد
 DC  چوک P1ترمینال 

 P1  چوکهای  ترمینالبه  (+)و DC 

 .شوندمتصل می

های واحد ترمز  ترمینالبه   (-)و  (+) 

 .شوندمتصل می

 PB  های مقاومت ترمز  ترمینالبه  (+)و

 .شوندوصل می

(+) 
  (+)ترمینال 

 مقاومت ترمز 

 ، DC چوک  (+)ترمینال 

  واحد ترمز (+)ترمینال 

 خارجی 

(-) / 
  واحد ترمز (-)ترمینال 

 خارجی 

PB 
مقاومت   PBترمینال 

 ترمز
 ندارداین ترمینال وجود  

PE 
  10کمتر از بایستی )مقاومت زمین   ارت اتصال 

 ( باشد اهم 

های محافظ زمین، هر دستگاه در دو ترمینال

( بهPE ترمینال  2نقطه   اتصال  (  عنوان 

می زمین  ترمینال  .گردداستاندارد  ها  این 

 زمین سایت محل نصب متصل شوند   بهباید 

A1, A2  )220تغذیه  ترمینال تغذیه کنترل )آپشنV  خارجی 

 توجه:  

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

   .وصل کنید( PEوجود دارد از طرف درایو و موتور به زمین )یک هادی زمین متقارن 

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

 . های قدرت و کنترل از مسیرهای جداگانه عبور نمایندکابل ▪

 های قدرتسیم بندی ترمینال -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

را    های آن پیچالکتروموتور متصل کرده و  بایست به کابل سه فاز  می  U  ،V  ،Wبا شناسه  فاز خروجی از درایو    سه  .3

  شکل زیر مراجعه کنید()به .نماییدمتصل  زمین به درجه با بست   360صورت کامل هشیلد کابل را ب  .محکم کنید

 .های مشخص شده در درایو وصل کنیدمقاومت ترمز را توسط کابل به ترمینال .4
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 تا از جابجایی کابل جلوگیری شود. .را در در طول مسیر ببندید درایو  های خارج ازدر صورت امکان، تمام کابل .5

های قدرت موجب  های قدرت امری بسیار ضروری است و در صورت شل بستن کابلهای ترمینالسفت شدن پیچ .6

   گردد.سوزی در ورودی دستگاه میآتش

             

                  

             

            

                  

            

 
 

PEشاسی  PEشاسی 

          360         PE

PEشاسی  PEشاسی 

                            PE

 

 

 ACکابل کشی درایوهای  -4-10-5

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

 (. 4)ضمیمه شماره  های توصیه شده استفاده گرددکابل

 .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 وجود    PEاندوکتانس و امپدانس کابل اتصال   •

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

باید    600Vباید کابل    400Vجهت درایوهای   •   1KVانتخاب شود. و ولتاژ نامی بین رساناهای کابل حداقل 

 باشد. 

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

 باشد.قابل استفاده می 30KWا  رشته جدا فقط برای موتورهای ت 4کابل را بپوشاند. کابل 
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کار  ه های تک رشته جدا جدا باستفاده شود. و کابل (multi core)های چند رشته برای موتور فقط باید کابل •

 نروند.

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

30KW باشند. مناسب می 

 
)شکل سمت  استفاده شود. که در یک نمونه    30KWهای شکل زیر برای موتورهای بالای  نمونه کابلدو   •

 است.  شدهنیز استفاده  PEعنوان  به  باشد ومیشیلد بالا ضخامت    چرا که هم هستند با   PEشیلد و چپ( 

باشند و شیلد نیز فقط  داخل کابل میدر  صورت جدا  هب  PE  هایسیمرشته  )شکل سمت راست(  در نمونه دوم  

  ها باشد بدین جهتسطح مقطع هادی کابل  1/10سیم شیلد بایستی حداقل  شود.  عنوان شیلد استفاده میبه

 .داردوجود  PE  سه رشته سیمها در این کابل

PE

شیلد  
PE

شیلد  

 
 

باید برای ارت    ، باشد  کابل  های رشتهسطح مقطع    %50کمتر از  شیلد دور کابل    سطح مقطعدر صورتیکه  توجه کنید  

(PE)  جدا استفاده گردد. رشته سیمیک 

 

PE

شیلد  
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توان استفاده  ( فقط برای ورودی درایو میPEهادی )سه هادی فاز و یک هادی حفاظت    4های شامل  سیستم •

 نمود.

PE

 
 .وجه استفاده نکنیدچیهجداگانه برای هر فاز در ورودی و خروجی بههای با شیلد  کابل از •

                                                           

PE

شیلد  

 
 

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

 زمین کمترین سطح مقطع کابل  

SPE(mm2) 

 کابل هادی فاز  سطح مقطع

S(mm2) 

S S ≤ 16 

16 16 < S ≤ 35 

S/2 35 < S 

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

 .شود های موتور میرینگ باعث کاهش استرس روی ایزولاسیون موتور و جریان بی

باید کوتاه در نظر گرفته شود تا انتشار امواج الکترومغناطیسی فرکانس بالا ناشی از  کابل موتور تا حد امکان   •

 ها نیز کمتر شود. ها کاهش یابد. و همچنین جریان نشتی و جریان خازنی کابلکابل

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

 کافی باشد.  PEنوان عبه

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

درصد میزان هدایت الکتریکی هر یک از فازهای    10ثر باشد باید میزان هدایت الکتریکی شیلد کابل حداقل  ؤم

 اصلی کابل موتور باشد.

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

های نشتی ناشی از افزایش  استفاده گردد. تا جریان  du/dtشود فیلتر خروجی  متر توصیه می  50های بالای  برای فاصله

 ها کاهش یابد و ایزولاسیون موتور آسیب نبیند.ظرفیت خازنی کابل

های موتور  ها عبور داده شود. کابلتور از مسیری جدا از سایر کابلهای مودر کابل کشی درایو سعی شود کابل •

های کنترلی  های ورودی درایو و کابلهای موتور، کابلتوانند از یک مسیر عبور نمایند. باید کابلچند درایو می

ها کم  سایر کابلهای موتور بر روی  ثیر امواج الکترومغناطیسی کابلأاز مسیرهای جداگانه عبور داده شوند تا ت

 باشد.  
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درجه   90های کنترل با زاویه های موتور باشد باید کابلهای کنترلی از روی کابلدر صورتیکه نیاز به عبور کابل •

 نمایند.   عبورو کابل برق ورودی های موتور از روی کابل

90° 

کابل کنترلکابل کنترل

کابل شبکه برق سه فاز

کابل شبکه برق سه فاز

خروجی درایو -کابل موتور

خروجی درایو -کابل موتور
سانتیمتر 20

سانتیمتر 50

سانتیمتر 50

 

 باشد. 300mmباشند حداقل  که به موازات هم می یصورت  نیز درهای ورودی های موتور و کابلفاصله بین کابل

های جداگانه    در داکت   220Vهای  کنترلی درایو و کابل  24Vهای  های داخل تابلو کابلدر کابل کشی •

 عبور داده شوند. 

شوند.  های ورودی و خروجی از درایو جدا  کابل  ها: جهت تست ایزولاسیون باید حتماًتست ایزولاسیون کابل •

ترمینالچهیبه نباید  عایقی شوند. کابلوجه  بالای  ولتاژ  درایو تست  و خروجی  و  های ورودی  های موتور 

 تست عایقی شوند.  1KVورودی با ولتاژ 

کابل حتماًبرای  کنترلی  کابل  های  کابلاز  از  است  بهتر  و  شود  استفاده  شیلددار  بههای  دو  به  دو  شیلددار  هم  های 

 وصل گردد. PEاستفاده گردد. شیلد کابل کنترلی فقط از طرف درایو به ارت  (Twisted pair)شده  تابیده
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ها  شده با شیلد اضافی دور زوج سیمهم تابیدههای بههای آنالوگ بهتر است از کابل شیلددار با زوج سیمبرای سیگنال

 ردد.های انکودر نیز از همین نوع کابل استفاده گ استفاده گردد. برای سیگنال

 توان استفاده نمود. ها مینیز از همین نوع کابل 24Vهای کنترلی برای رله

 های جداگانه استفاده گردد.از کابل 220Vهای  برای رله

های بالا باید از دو  توان تنها از یک کابل سه رشته استفاده نمود. و برای جریاندر درایوهای توان بالا نمی  معمولاً •

صورت ذیل انجام گیرد. و هر  هکرد. در اینصورت کابل کشی درایو ب صورت موازی استفادههرشته ب یا سه کابل سه  

ها باید  دی متصل شوند. همچنین شیلد تمام کابلروهای خروجی یا وها باید به تمام ترمینالسه رشته همه کابل

 شوند. مانند شکل ذیل: متصلبه زمین 

   M

  ~3

Ground Busbar

360°ConnectionShield

~
~

U

V

W

E

 

 آمده است.  4قطع کابل قدرت متناسب با جریان ورودی و خروجی درایو در ضمیمه شماره سطح م

 های کنترلی درایو ترمینال  -4-11

آنالوگ و شبکه ارتباطات دیجیتال و ارتباطات  های ورودی و خروجیها شامل ترمینالاین ترمینال های دیجیتال و 

 ها در زیر کاور پانل درایوها قرار دارند.  باشد. این ترمینالانکودر می

 های کنترلنام گذاری و جانمایی ترمینال -4-11-1

 است. شدهنمایش داده  VX60استاندارد   I/Oکنترلی و جامپرهای تنظیم شونده در برد های ترمینالدر ذیل آرایش 
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S1 S2 S3 S4 HDI HDO AI2 AI3 +10v

S5 S6 S7 S8 COM Y1 GND AO1 AO2 GND`

+24v PW COM PE COM CME GND 485+ 485- PE`

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

PE
GND

ON

485AI2AI1AO2AO1

V

I

V

I

V

I

V

I

 

بر روی برد   AO2و  AO1های و یا خروجی  AI2در ورودی آنالوگ  10v~0و یا ولتاژ   20mA~0جامپر های تنظیم جریان  •

I/O  است. ورودی آنالوگ های کنترل پیش بینی شده بالای ترمینالAI3  10-صورت ولتاژ ه بV~+10V  باشد. می 

 .کنترلی  های مدار: ترمینال14-4شکل 

نام  

 ترمینال
 توضیحات 

+10V  10+منبع تغذیهV  جهت ولوم خارجی 

AI2 

تا    0 صورت ولتاژ با دامنه هب   VX60در روی برد کنترل    J4توسط جامپر    AI2ورودی آنالوگ   .1

10V  20تا  0صورت جریان با دامنه هولت یا بmA باشد.قابل تنظیم می 

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

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

 .است  هرتز  50ولت متناظر با فرکانس   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 باشد.ترمینال می 

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

 J2وجامپر     AO1  جهت تنظیم خروجی آنالوگ    J1باشد که جامپر  قابل انتخاب می  آمپرمیلی  20

های کنترل در نظر گرفته  بالای ترمینال  VX60بر روی برد کنترل   AO2جهت خروجی آنالوگ   

 است.  شده

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

AO2 

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

 .استمشخص شده RO1Cمشترک آنها 

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

RO1B 

RO1C 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

49 

 

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

 .استمشخص شده RO2Cمشترک آنها 

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

RO2B 

RO2C 

PE  ترمینال ارت 

PW  ( ولت  30تا12ولتاژ: ورودیهای دیجیتال )محدوده ی اپتوکوپلر هامشترک  تغذیه 

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

COM  24+زمین    ترمینالV   ایزوله 

S1  3.3امپدانس داخلی:  .1 1 دیجیتالورودیkΩ 

 ولت ولتاژ ورودی در دسترس است 30تا12 .2

 ت سوئیچ ترانزیستوری ترمینال ورودی دوجهته است که از هر دو حال  .3

NPN و PNP  کندپشتیبانی میرا  . 

 1KHZ: یحداکثر فرکانس ورود .4

 .  باشندمی یزیقابل برنامه رسوئیچ دیجیتال ورودی  همه .5

تواند توابع مختلفی را به هر یک  گروه پنجم میکاربر 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 

HDI 

کرد و  استفاده  S8تا  S1یک ورودی دیجیتال معمولی مشابه عنوان توان بهها میاز این ترمینال

  حداکثر فرکانس ورودی .کردبا فرکانس بالا استفاده دیجیتال پالسی ورودیصورت هتوان ب هم می

 باشد. می kHz 50 مقدار

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

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 دیجیتال ترانزیستوری کلکتور باز با ظرفیت الکتریکی خروجیترمینال 

 می باشد. 1KHz تا 0 فرکانس خروجی

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

 -485 .کنیداستفاده (Twisted)  های بهم تابیده سیم جفت کابل شیلددار دارای    از  لطفاً

 

 های دیجیتال های متصل به ورودیاتصال مشترک سوئیچ -4-11-2

های ترانزیستوری  عنوان مشترک سوئیچهب  V 24 های دیجیتال با زمین تغذیه ورودیهای  سوئیچمشترک  اتصال    نحوه 

مشترک    امیترهای ترانزیستوری  عنوان مشترک سوئیچهب   V 24 ( و یا مثبت تغذیهCOM)ترمینال    NPN مشترک  امیتر

PNP   در ذیل آمده است. ( 24+)ترمینال 
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   .استنیز تشریح شده  مشتریخارجی  24+تغذیه  منبعداخلی یا  24+  منبع تغذیه همچنین در دو صورت استفاده از

  NPN   فرض تنظیمات در کارخانه در شکل زیر آمده است و بر اساس استفاده از منبع تغذیه داخلی و ترانزیستور   پیش

 است. شدهشکل استفاده   U اتصال ها از است. جهت جامپر روی ترمینالانجام شده

 

S1 S2 S3 S4 HDI HDO AI2 AI3 +10v

S5 S6 S7 S8 COM Y1 AO1 AO2 GND

+24v PW COM PE COM CME 485+ 485- PE

GND

GND

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

                 

       U     +24v   PW
                 

       U     COM   CME

 

 شکل  U  اتصال: 15-4شکل 

+  24شکل را بین  U اتصالکنید ستفاده میا منبع تغذیه داخلی درایو  ازو عنوان سوئیچ هب  NPN از ترانزیستوراگر 

 شکل سمت راست زیر مراجعه کنید.در صورت استفاده از منبع تغذیه خارجی به .قرار دهید PW ولت و

 

 NPN سوئیچ ترانزیستوری  :16-4شکل 

  COMشکل را بین  U اتصالکنید اخلی درایو استفاده میعنوان سوئیچ و از منبع تغذیه دهب PNP اگر از ترانزیستور

 شکل سمت راست زیر مراجعه کنید.در صورت استفاده از منبع تغذیه خارجی بهقرار دهید ست،  PW و
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 PNP سوئیچ ترانزیستوری:   17-4شکل 

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

کلید اتوماتیک یا  فیوزهای تند سوز و  از    ،کابل برق ورودیحفاظت  و   درایو بار حرارتی اضافهدر مقابل اتصال کوتاه و  

با قطع جریان لحظه مینیاتوری  اضافه جریان  فیوز  و قطع  نمایید.  حرارتی  ای  به  استفاده  پروژه  نیاز  قطع  در صورت 

 قیل(.ثنماید. )مثل صنعت آسانسور و پله برقی و جراستاندارد نیاز به کنتاکتور را در ورودی الزامی می ،اضطراری

اتوماتیک ) یا قطع کننده  با اهمیت است که از فیوز و  با  C.Bبسیار   )I²t  ( پایینA²Sدر ورودی )    های کنترل دور

ها حفاظت بهتری  زفیو  باشد. اساساًه به کنترل دور میاستفاده گردد این پارامتر تعیین کننده مقدار انرژی آسیب زند

و    gGپایین تری دارند. فیوزهای تندسوز نوع    I²tها هستند چرا که  ریا دژنکتونسبت به قطع کننده های مغناطیسی  

aR  مقایسه بین این  بایست در مسیر تغذیه از شبکه قرار بگیرند. رابطه زیر  دورها هستند و میقابل استفاده در کنترل

 باشد.تجهیزهای حفاظتی می

I²t aR fuse <<I²t gG fuse <<I²t Circuit breaker 

نیمه  aRفیوزهای   استفاده میهادیجهت حفاظت  و سریعها  فیوزهای  شوند  از  اتصال کوتاه عمل    gGتر  مقابل  در 

وه بر اتصال کوتاه نقش حفاظت اضافه  توانند علااست می  aRبا اینکه کندتر از فیوزهای    gGکنند ولی فیوزهای  می

 ها بازی کنند.ها و هادیکابلجریان را برای 

به  ( SCCR: short circuit current rating)بالادست قطع جریان اتصال کوتاه قدرت  جهت کاهش    aRفیوزهای  

را با انتخاب صحیح    200KAتوان یک شبکه با قدرت اتصال کوتاه  لذا می  .شوندنیز استفاده می  دست  تجهیزات پایین

این موضوع درایوها پیک جریان ورودی بالاتری در    متصل نمود. علاوه بر  KA 18 یک درایو با قدرت قطعاین فیوز به  

درت قطع  های جریان ورودی در یک درایو متصل به ق نحوی که پیکهبالاتر دارند. بهای با قدرت اتصال کوتاه  شبکه

5KA    30جریانA    100قدرت قطع  در یک شبکه با  وKA ،    70جریان حدودA  های  شود در ورودیاست. لذا توصیه می

 درایو با قدرت اتصال کوتاه بالا از چوک سه فاز در ورودی استفاده شود.  
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 PSCC: Prospective short-circuitقدرت اتصال کوتاه )  محاسبهلذا بدین جهت تنظیمات قطع اتصال کوتاه با 

currentدر شبکه ) ( های بالادستUpstreamبه )بایستی  های توان بالا جهت جلوگیری از عدم تحمل توسط درایو

  انجام پذیرد.

تحمل کنند و   Sec 5توانند حدود حدود چند برابر جریان نامی را می مناسب درایوها نیستند چراکه تا aMفیوزهای 

 .مناسب هستند( DOLمستقیم به شبکه ) صورتهر ب جهت استارت موتو

از فیوزهای    ، استفاده شود و درایوهای بالاتر از این رنج  gGکیلووات از فیوزهای  200گردد درایوهای تا رنج  پیشنهاد می

aR  لویت قرارگیری این فیوزها و وقرار دهید. در اشکال زیر فرمت و ا آنها در مسیر تغذیهC.B  .آمده است 

FU

M

  ~3

~~
///

FU

M

  ~3

~~
///

M

  ~3

~~
///

aR gG

C.B

MCB

FU

M

  ~3
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M
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~~
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M

  ~3

~~
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aR gG

C.B

FU
gG

~~
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M
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///

~~
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gG

M

  ~3
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از کلید فیوز استفاده گردد تا هنگام تعمیرات بتوان درایو را از شبکه جدا    همچنین در صورت استفاده از فیوز حتماً

 د. توان روی کنتاکتور بالادست درایو نیز قرار دارا می نمود. کلید حرارتی اضافه جریان 

 آمده است.  شماره یک انتخاب فیوز و یا کلید اتوماتیک در ضمیمه  

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

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

 .ی حفاظتی اضافی نیاز نیستوسیلهبه هیچ  .کندکوتاه محافظت می

 

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

    .جداگانه استفاده شود  (circuit breaker)  بار حرارتی و جریان زیاداضافه
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 بار حرارتیمحافظت از موتور در برابر اضافه -4-14

  .بار، جریان باید قطع شودبار حرارتی حفاظت شود و در صورت تشخیص اضافهقررات، موتور باید در برابر اضافهطبق م

کند تا  کند و جریان خروجی را قطع میدرایو دارای یک عملکرد حفاظت حرارتی موتور است که از موتور محافظت می

  .از سوختن سیم پیچی موتور جلوگیری شود

 انداز و بای پس کردن آن عنوان راهدرایو بهاستفاده از  -4-15

باگر   قرار میراهعنوان  هدرایو  استفاده  نرم مورد  به درایو توانگیرد، میانداز  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  

 .قبل از بستن کنتاکتور بای پاس از موتور جدا گردد

که باعث    عدم اتصال همزمان درایو و شبکه برق به موتوراطمینان از  منظور ایجاد  رر، بهکدر صورت نیاز به جابجایی م

   استفاده شود.شود بایستی از اینترلاک های مکانیکی یا الکتریکی مستقل بین دو کنتاکتورها معیوب شدن درایو می

فاز شدن، اضافه جریان حرارتی و   پاس، در ورودی آن کلید حفاظتی موتور شامل دو هنگام استفاده از کنتاکتور بایبه

 اتصال کوتاه مجهز نمایید.  

 ر درایوشگ کلید و نمایروش کار با صفحه -5

 وضعیت کنترلی درایو  LEDنشانگرهای  (1

پارامتر    LEDنشانگرهای   (2 نوع  کننده  تعیین 

 گیری اندازهالکتریکی قابل

 رقمی نشانگر دیجیتال پنج (3

سرعت درایو  پتانسیومتر دیجیتال که با چرخش آن   (4

 . نمایدرا تنظیم می

کلید شامل شاسی های با تابع مشخص مثل  صفحه (5

Run    وSTOP    ریزی برنامه  قابل  ویا 

QUICK/JOG   تنظیم جهت  های  شاسی  ویا 

 کلید برای کنترلفحهافزاری سیستم ص پارامترهای نرم

سری کمیت VX60 درایوهای  خواندن  های  ، 

 .شوداستفاده میالکتریکی و تنظیم پارامترها 

 
 

 کلید : صفحه1-5شکل 

 

ولتاژ خط    .متصل نکنید W و U  Vدرایو،   های خروجیهرگز برق ورودی از شبکه را را به ترمینال

 .شود درایو تواند منجر به آسیب دائمیعمال شده بر روی خروجی میبرق ا
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 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 

نشانگر 
RUN/TUNE 

 . باشدمیدرایو در حالت استاپ  :خاموش 

در حال   ( بوده و AutoTuneمد اتوتیون ) درایو در  :زنچشمک

 . ستا  پارامترها 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:

 های کنترلکنترل فرامین از ترمینال: زنچشمک 

   کنترل فرامین از شبکه ارتباطات: روشن

 نشانگر 

TRIP 

 ( Tripدر وضعیت تریپ )  درایو: روشن  

 شرایط نرمال   :خاموش  

: درایو در وضعیت آلارم و پس از زمان گیری و در  چشمک زدن

 . دهدزودی تریپ میاقدامات اصلاحی بهصورت عدم 
 

2 

  نشانگرهای

LED 
عمودی در  

سمت راست  

ارقام نمایش  

 داده شده  

 .کندن میییگیری نمایش داده را تعنوع پارامتر کمیت الکتریکی اندازه

 فرکانس واحد  HZ . روشن است Hzفقط نشانگر 

 واحد دور در دقیقه  RPM . باشندروشن می Aو نشانگر  Hzهر دو نشانگر 

 واحد جریان  A .روشن است  Aفقط نشانگر 

 درصد جریان نامی  % .باشندروشن می Vو نشانگر   Aهر دو نشانگر 

 حد ولتاژ  و V .روشن است  Vفقط نشانگر 

 ارقام نمایشی  3
های مختلف  داده رقمی کهپنج ( 7segmentسگمنت ) -سون صفحه نمایش

 . دهدمیو مقدار پارامترها را نشاناطلاعات و هشدار 

4 
پتانسیومتر  

 دیجیتال 

باشد قابلیت چرخش چندین دور را دارد. فانکشن آن در ومتر دیجیتال مییاین پتانس

   آمده است. P08.42 پارامتر

 ها  شاسی  5

 

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 

 یید پارامترها أت 

 
 تدریج  به پارامتر ها یا دادهارقام افزایش   بالا  شاسی 
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 تدریج  به پارامتر ها یا دادهارقام کاهش   پایین  شاسی 

 

  شاسی 

شیفت به  

 راست 

صورت  به  پارامترها جابجایی به راست برای انتخاب 

 وضعیت توقف یا کار درایو  چرخشی در 

 آنپارامتر عددی در طی اصلاح   رقمانتخاب  

 RUNشاسی  

به معنی فعال شدن برق   Runعنوان  هاین کلید ب

تواند موجب چرخش  خروجی درایو به موتور که می

شرطی که فرامین از طریق  ه موتور نیز بشود ب

 شده باشد. کلید تعریفصفحه

 

  شاسی 

استاپ یا  

 ریست 

استاپ یا متوقف شدن فرمان حرکت  عنوان  هب این کلید  

  P07.04 باشد و شرایط عملکرد آن در پارامترموتور می

است همه  در ضمن  .آمده  ریست کردن  برای  کلید  این 

شدهمدهای   فعال  خطا  که  حالتی  در  است،  کنترل 

 .شوداستفاده می

 
 JOG شاسی 

توسط   کلید  این  تعریف    P07.02 پارامترعملکرد 

 .شود می

6 
رابط  

 د یکلصفحه
 .استاندارد است یک ترکیب  هاهمه مدلکلید برای رابط صفحه

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

 است: شدهدر ذیل توضیح داده

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

 .باشددر تجهیز بیرونی درایو می

  LEDموتور با توجه به روشن بودن    س دهد و فرکانمیرا نشان  Runنمایشگر میانی درایو در حال کار و یا   •

و سمت    نیز در بالا   RUNباشد. در ضمن نشانگر  هرتز می  50.00دهد  میرا نشان  Hzسمت راست که  

 باشد.کلید روشن میصفحهراست 

دهد ولی درایو در وضعیت استاپ  میهرتز نشان  50.00نمایشگر سمت چپ فرکانس رفرنس سرعت را   •

 است. 
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 : حالت نمایش داده شده 2-5شکل 

 تنظیم پارامترهای درایو -6

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

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

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

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

 عبارتند از:  VX60ایوهای سری پارامترها در درهای اصلی گروه

(، گروه کنترل P02)  1  (، گروه پارامترهای موتور P01)  (، گروه کنترل روشن و خاموشP00گروه پارامترهای اصلی )

( ، گروه پارامترهای  P05)  های ورودی( ، گروه پارامترهای ترمینالP04)  SVPWM( ، گروه پارامترهای  P03)  برداری

PID  (P09  ،)(، گروه پارامترهای  P08( ، گروه پارامترهای پیشرفته )P07)  HMI(، گروه  P06های خروجی )ترمینال

  کنترل موتور(، گروه  P12)  2گروه پارامترهای موتور    ،(  P11ها )  (، گروه حفاظتP10ای)  و سرعت پله  PLCگروه  

)P13)  سنکرون شبکه  ارتباطات  گروه   ،  )P14  شبکه گروه   ،  )PROFIBUS/CANopen(P15  )  شبکه گروه   ،

Profinet   (P16 ) ،های اندازهگروه کمیت (گیریP17  ) 

تفاوت در این است  ردد.  گتواند از سطح سوم به سطح دوم برمی  و    ملاحظات: فشار دادن همزمان  

  گردندبه منوی سطح دوم باز می  ، شوندشده در صفحه کنترل ذخیره میپارامترهای تنظیم  که: با فشار دادن 

مستقیماً به منوی سطح    و سپس با تغییر خودکار به پارامتر بعدی خواهد رفت،؛ در حالی که فشار دادن 

 .ماندگردد، و همچنان در پارامتر فعلی باقی میدوم بدون ذخیره پارامترها باز می

دلایل    .تواند اصلاح شودنمی  پارامتراین معنی است که  زن نباشد، به  در منوی سطح سوم، اگر پارامتر در حالت چشمک

 :تواند این موارد باشداحتمالی می

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

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

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

 . به منوی نمایش فرکانس برگشته است  است و مجدداًشدهیک تغییر داده
 

 

 

 

 
 

      
 

 
 

 

 تنظیم رمز عبور جهت دسترسی به پارامترهای دستگاه -6-2

باشند. بعد  دارا می P07.00 تنظیمات پارامترهای درایو، قابلیت رمزگذاری توسط پارامتربرای  VX60 یدرایوهای سر

را فشار دهید تا   PRG / ESC دوباره .شود، رمز عبور فوراً معتبر میپارامترخروج از حالت ویرایش از وارد کردن رمز و 

امکان دسترسی  نکنید دیگر  صحیح را وارد    رمز   زمانیکه تا    و  نمایش داده خواهد شد   "0.0.0.0.0"  پارامترحالت ویرایش  

 .داشت یدنخواهبه پارامترها را 

 گردد. رمز عبور غیر فعال میرا روی صفر تنظیم کنید   P07.00 در صورتیکه مجدداً

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

 است. تعیین شده 22222است که در این مثال مقدار  (Pass Word)  تعیین رمز ورود

 

 

 

 

 
 

      
 

 
 

 

 

 

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

ب  P17گروه    VX60درایو   یا  هرا  بازرسی  گیریمشاهده کمیتعنوان گروه  اندازه  و کاربران    های  نموده است  فراهم 

به  می مستقیماً  P17توان  و  نمایند  وارد  مشاهده  را  درایو  وضعیتوضعیت  مشاهده  بسته  . جهت  کنترل حلقه  های 

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

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 

50.00 

 نمایش فرکانس مرجع : 

تمام دیجیت ها چشمک می 

 زنند 

P00 P00.00 P00.0 1 

0 1  P00.02 
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را   P17.00در شکل زیر نحوه وارد شدن به بخش پارامترهای مانیتورینگ و مشاهده پارامتر رفرنس فرکانس  

 نمایید. مشاهده می
 

 

 

 

 
 

      
 

 
 

 

 

 اندازی درایو راه  -7

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

های  ها و چراغمنت  ابتدا کلیه سگ گردد. لذا بعد از اتصال برق شبکه به درایو، بر روی پانل آن در  آماده روشن شدن می

LED  ًبایست ابتدا  شود. جهت تنظیمات اولیه درایو میمیدیده  50.00زن فرکانس  چشمک  آن روشن شده و نهایتا

های الکتریکی روی پلاک  باشد انتخاب و کمیتتواند سنکرون و یا آسنکرون )موتورهای جنرال( مینوع موتور که می

( به این  Autotuneر ذیل آمده است به درایو داده شود. سپس در طی فرایند اتوتیون ) موتور طبق فلوچارت که د

های الکتریکی  اقدام به شناسایی کمیت  DCو    ACمضمون که درایو در یک فرایند اتوماتیک با دادن ولتاژهای مختلف  

و جهت    P02.06~P02.10  رهایپارامت  نماید و این پارامترها را بعد از شناسایی جهت موتور آسنکرون درموتور می

به دو صورت استاتیک و چرخشی قابل  قرار می  P02.20~P02.23  پارامترهای  موتور سنکرون در اتوتیون  دهد. 

ید. توجه نمایید  یباشد بهتر است از اتوتیون چرخشی استفاده نماانتخاب است. هنگامیکه موتور از با ر مکانیکی جدا می

 اشد نتیجه شناسایی پارامترهای موتور نادرست است.  ب چرخشی موتور از بار جدا ن هنگام اتوتیون در صورتیکه به

بار مکانیکی جدا کنید )نمیاتوتیون استاتیک را همواره جهت موتوری که نمی باز  توانید از  توانید کوپلینگ موتور را 

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

 این اتوتیون نسبت به اتوتیون استاتیک بالاتر است.  

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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(P00.18=1)

                                  
(P02.00=0,       ),(P02.00=1,       )

                             
P02.01~P02.05

                            
P02.15~P02.19

           
QUICK/GOG
            

                                                       
                                 

                                                

                   
               

P00.15=1

           
RUN

                                                              
-END-

                   
                  1  

P00.15=2

                   
                  2

P00.15=3

                  
P00.01, P00.02

                 

              
P00.00

SVC1           
SVC 10 (P00.00=1)

 SVPWM          
SVPWM(P00.00=2)

SVC0           
SVC0(P00.00=0)

                        
P03 

                        
P03 

SVPWM                        
P04 

RUN           

STOP            

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. 35کنید بایستی ورودی استفاده شده را روی تابع عملکرد ترمینال شماره می

 ودی دیجیتال و یا توسط شبکه مدباس توسط ور 2 و یا 1انتخاب موتور 

انتخاب کانال فرمان  

RUN 
 P00.01توسط پارامتر 

 انتخاب موتور تنظیم پارامترها P08.31پارامتر 

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 

Address:2009H.Bit0~1=01 Motor2 

 اندازی آن  راه هنگام نصب درایو و فرایند تنظیم پارامترها و شناسایی پارامترهای موتور به: 3-5شکل 

 مقداردهی  پارامترنام  کد پارامتر 
فرض پیش

 کارخانه

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

P00.0 1  0 : شبکه2 /   ترمینال کنترلی /  :1 / کلید / : صفحه0 کانال فرامین 

P00.02 0 های شبکهکانال: MODBUS    //1 :PROFIBUS/CANopen   //2 :Ethernet 0 

P00.18 

ذخیره  پارامتر 

 توابع
 0 : پاک کردن سوابق خطاها 2فرض کارخانه // : پیش1 /   : غیر فعال / 0

P00. 15 

تابع  –اتوتیونینگ 

شناسایی  

 پارامترهای موتور

 / ( /  SVC)جهت مد    بارموتور بی  حتماً  : نوع چرخشی و1  / /    : غیر فعال0

استاتیک2 با  1  :  موتور   (   / استاتیک3  /   بار(  و در مدل    2  :  بار  با  )موتور 

SVPWM) 
0 

P02.00 

نوع موتور شماره 

1 
 0 : سنکرون 1 / : آسنکرون / 0

P02.0 1 1 وان نامی موتورت 
  P02.05تا    P02.01پارامترهای    اندازی درایو با تنظیم مقادیردر شروع راه 

)پارامتر  اتوتیون  تابع  انجام  آماده  درایو  سیستم  موتور،  پلاک  روی  از 

P00.15گیری و های زیر را اندازه گردد. درایو پس از اتوتیون کمیت( می  

 نویسد. این پارامترها عبارتند از: در پارامتر مربوطه می

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

)اندوکتا موتور  پراکندگی  موتور P02.08نس  متقابل  اندوکتانس   ،  )

(P02.09ًو نهایتا ) ( جریان بی باری موتورP02.10) 

بسته به  

 توان درایو 

P02.02 

فرکانس نامی 

 1 موتور

P02.03 

  سرعت نامی موتور

1 

P02.04 1 ولتاژ نامی موتور 

P02.05 

 جریان نامی موتور

1 
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 VX60ساختار توابع   -8

صورت شماتیک آمده  هاست و ارتباط بین پارامترها در این توابع ببردی درایو تشریح شدهردر این بخش ساختار توابع کا 

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

 کنترل برداری  -8-1

 باشند.می P00.00دارای دو مد کنترل برداری با انتخاب پارامتر  VX60 دورکنترل

 (  SVC0, SVC1مد کنترل برداری بدون نیاز به فیدبک انکودر )  •

 فرض کارخانه (: پیشSVPWMمد کنترل خطی ) •

سرعت    باشد در ضمن در این مد کنترل برداری درایو قادر به کنترلتوابع مد کنترل برداری در گروه سوم پارامترها می

کند گشتاور تابع وابسته بوده و  باشد. درایو وقتی در مد کنترل سرعت کار میصورت مستقل میهو یا کنترل گشتاور ب

کند. سرعت تابع وابسته بوده و  وقتی در مد کنترل گشتاور کار می کند. متقابلاًبا توجه به مقدار بار مکانیکی تغییر می

 است.د. در ذیل بلوک دیاگرام کنترل برداری تشریح شدهکنبا تغییر بار مکانیکی تغییر می

به آسنکرون  موتورهای  دور  پیچیده  کنترل  بسیار  سرعت،  و  گشتاور  معادلات  در  غیر خطی  متغیرهای  وجود  جهت 

به رشد میکروباشد. در دههمی با توجه  و کاهش زمان محاسبات معادلات    DSPقدرتمند    های پرکنترل  های اخیر 

 . است کنترل پذیری این نوع موتورها میسر گردید ،ریاضی

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

جریان استاتور  روی  باشد، از آنالیز ریاضی برداری  مکانیکی می  موتور و همچنین پاسخ مناسب به تغییرات سریع بار

باشد  بار و جریان مغناطیس کننده هسته موتور می  است. این جریان که در حقیقت حامل جریان گشتاور ند شدهمبهره

و    در یک پروسه مبدل ریاضی به دو مولفه برداری جریان اکتیو و جریان راکتیو متناظر با جریان ایجاد کننده گشتاور

دست آوردن مقدار دامنه و فاز این دو بردار به  هلذا با ب   گردد.جریان ایجاد کننده تحریک )فلو مغناطیسی( تبدیل می

 یابد.با پرفورمنس بالا دست می DCرگولاسیون سرعت همانند موتورهای 

  Ic و Ib و Iaاختصار آمده است. بردارهای جریان سه فاز موتور ههای کنترل این روش بدر شماتیک دیاگرام زیر بلوک

 گردند. یک محور مختصات عمود بر هم میدر   βi  α iبه دو جریان برداری  ل تبدی Clarke برداری در یک ماتریس 

iα=(3/2)*iu, iβ=(√3/2)*iv-(√3/2)*iw 

با مولفه    α iو  βiهای  باشد. جریانیم   هم اندازه جریان توان ظاهری موتور سه فاز   جمع برداری این دو جریان دقیقاً

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

شوند  تبدیل می  'X'Yدرجه، در یک محور مختصات دوار    90فاز ثابت  ( با دامنه ثابت و اختلافIq)  iT ( وId)  iMجریان  

متناظر    DCمقدار    دو  ،های ریاضیچرخد. حال با این مبدلمیدان مغناطیسی می و این محور مختصات با سرعت بردار 

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

باشد. زاویه بین جریان شار ساز  فاز با میدان استاتور میت که همسا   باشند. جمع جبری این دو جریان برداری موتور می

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

  

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    IGBTهای  و مدولاسیون بردار سوئیچ  Clarkeو ماتریس معکوس      Parkهای معکوس با ماتریس و مجدداً

در این روش    گیری پارامترهای موتورشود. بایستی توجه کرد که دقت در اندازهساخته میاینورتر  موج ولتاژ خروجی  

گذارد و پس از نصب درایو بایستی تابع اتوتیون اجرا گردد. لازم به ذکر  ثیر میأدر پرفورمنس کنترل برداری ت  کاملاً 

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

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

  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  یهاتوان بالا با گشتاور ثابت همچون تسمه  یمد جهت موتورها   نی . در ضمن اشودیم

 . گرددیم هیتوص V/F یمنحن

. و توابع  باشدیها مها و پمپهمچون فن  یسهم  یبا منحن  ر یگشتاور متغ  یمد استفاده در بارها  نی ا  گر ید   یکاربردها  از

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

 است. شده ینیب 

ولتاژ خروجی

فرکانس خروجی
fb1/3fb

1/3Vb

Vb

X1.3

X1.7

X2

X

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

است  نیز در این گروه گذارده شده  SVPWMتوابع خاص جهت بالا بردن پرفورمنس    آمده است.  P04نیز در گروه  

 است. که در ذیل به آنها اشاره شده

 بوست گشتاور  ➢

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

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

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

 ساز انرژی  بهینه ➢

تواند بهترین نقطه کار موتور را پیدا کند تا کمترین انرژی استفاده شود.  بع با تنظیم ولتاژ میتوسط این تا 

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

تغیر در زمان، کاربردی  میتوانید این تابع را فعال سازید. توجه کنید که این تابع جهت بارهای با گشتاور م 

 ندارد.

 V/F گین جبران ساز لغزش ➢

تواند نوسانات  باشد لذا اگر تغییرات ناگهانی در بار رخ دهد مییک روش حلقه باز می SVPWMکنترل 

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

 200.0تا    0.0تابع گین در بازه    P04.09جبران نماید. پارامتر    نوسانات بارهنگام  تغییرات سرعت را به

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

 کنترل نوسانات  ➢

نیاز می  SVPWMدر مد    نوسانات موتور غالباً زیادی مورد  توان  باشد. درایوهای  در شرایطی است که 

VX60  ،با دو ضریب کنترل نوسان پارامتر   جهت غلبه بر این نوساناتP04.10  های پایین  در فرکانس

( عمل    P04.12های بالا نسبت به فرکانس آستانه کنترل نوسان )پارامتر  در فرکانس  P04.11و پارامتر  

تواند  تر شدن این ضریب میثیر بیشتر بر کنترل نوسان دارد. البته بزرگألاتر ضریب تنمایند. مقدار بامی

 بار در موتور را تحمیل نماید.موجب اضافه

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

ل  قاب   V/F جهت تنظیم منحنی  P04گیرد گروه کنترل  ( قرار میP00.00=2)  SVPWMهنگامیکه درایو در مد  

ید  یتنظیم نما  5را روی مقدار    P04.00باشد. جهت تنظیم دو کانل مستقل فرکانس و ولتاژ بایستی پارامتر  استفاده می

تواند از  باشد که میمی  P04.27پارامتر    ،مستقل ولتاژ  ال تنظیمکنید کانطوریکه در فلوچارت زیر مشاهده می  همان

های ارتباطی سریال  ویا شبکه  PIDای، خروجی  دیجیتال پانل، سرعت چند پلههای ورودیهای آنالوگ، تنظیم  کانال

کند. دریافت  را  ولتاژ  مستقل  کانال    متقابلاً  داده  پارامتر    ،فرکانستنظیم  دریافت   P00.06با  را  فرکانس  مقدار    نیز 
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 و پایین مقادیر ولتاژ و  کند. بر سر راه هر دو کانال شتاب کاهنده و شتاب افزاینده و همچنین محدود کننده بالامی

 است که در جدول ذیل پارامترهای مربوطه آمده است.فرکانس هم گذارده شده

کد 

 پارامتر
 دامنه تنظیم نام 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 فرکانسشتاب  (ACC ) 00.0 ~ 3600.0s 
بسته به  

 مدل

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

 مدل

P00.10  تنظیم فرکانس از پانل 
0.00Hz ~ P00.03  زمانیکه کانل فرکانس روی (

 (( P00.06=0پانل است )
50.00 Hz 

P04.31  نامی موتور ولتاژ( 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 ولتاژDEC ) 00.0 ~ 3600.0s 5.0s 

P04.28  تنظیم ولتاژ از پانل 
)زمانیکه کانال ) %100.0~%0.0ولتاژ نامی موتور (

 (( P04.27=0ولتاژ روی پانل است )
100.0% 

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

 دهد.  میخواهد بود. شماتیک دیاگرام زیر ارتباطات این تابع را نشان

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
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 تابع کنترل گشتاور  -8-4

  یستیبا   وی . در مد کنترل گشتاور درارد یدر دو مد کنترل سرعت و مد کنترل گشتاور قرار بگ  تواندیم  VX60  یسر  ویدرا

گشتاور  ل رفرنس  اعنوان کانه( ب   P03.11)  باشد و پارامتر قرار داشته  VC (P00.00=3)  ای و  SVC (P00.00=1)در مد  

 صفر خارج شود.    مقداراز  یستیمد با  ن یجهت فعال شدن در ا  نیبوده و همچن

 ,S3)     تال یجید  ی هایاز ورود  یکی  تواند یم  دیکن  چ ی، به مد کنترل سرعت سوئ دی دار  از ی مد ن   ن ی هنگام کار در ااگر به 

S4  ,… )  گشتاور  مد  از  شدن  خارج   عنوانهب  را   (Torque control Prohibitتعر )تابع عملکرد    یمقدارده)  دیکن  ف ی

 . کندیم چ یبه مد کنترل سرعت سوئ  ستمیس یورود ن یا  شدن  وی( و با اکتباشدیم 29 یورود تالیجی د یورود ن یا

عنوان رفرنس توسط پارامتر  هب  یگشتاور درخواست  دهد یمتابع گشتاور را نشان  یداخل  یارتباط فانکشن ها  ریز   فلوچارت 

P17.15  است. دو فانکشن محدود کننده گشتاور و فانکشن محدود کننده فرکانس در    شی قابل نما  نگیلتر یقبل از ف

 است. شدهداده شی نما  P17.09تابع در پارامتر  نی ا  یگشتاور خروج تاًی است و نهاشده ینیب   شیگشتاور پ ریمس

(  P03.19از کانال )  ی( و محدودکننده گشتاور ترمزP03.18از کانال )  یر موتورمحدوده کننده گشتاو  ریفلوچارت ز   در

چرخش به چپ از    ای( وP03.14محدود کننده فرکانس موتور در جهت چرخش به راست از کانال )پارامتر    نیهمچن

 است.شده ینیب   شی( پP03.15کانال )

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

 
 . آمده است ل یصورت مختصر در جدول ذهتابع کنترل گشتاور ب یپارامترها

 دامنه تنظیم نام پارامتر  کد پارامتر 
فرض پیش

 کارخانه 

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

P03.1 1 کانال تنظیم گشتاور  

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

 MODBUS    //8:  PROFIBUS/CANopen:  7  / / : سرعت چند پله6

/  /  9 Ethernet    //10 رزرو : 

0 

P03.12 

تنظیم گشتاور درخواستی از 

 پانل 

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

 باشد. می  P03.12گیرد و این مقدار پارامتر  می

 ) %300.0 ~ %300.0-موتور   جریان نامی   (

 

P03.13  10.000 ~ 0.000 زمان فیلتر رفرنس گشتاورs 0.100 s 
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P03.14 

در چرخش  حد بالای فرکانس

  راست گرد

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

 ای پله

6  :MODBUS    //7  :PROFIBUS/CANopen  /   /  8 :Ethernet  /  / 9 :

 رزرو 

0 

P03.15 
در چرخش  حد بالای فرکانس

 گرد چپ

0 

P03.16 

در  تنظیم حد بالای فرکانس

 از پانل  چرخش راست گرد

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

 (( P03.14=0راستگرد روی پانل است )

50.00 Hz 

P03.17 

در  تنظیم حد بالای فرکانس

 پانل گرد از  چرخش چپ

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

 (( P03.15=0چپگرد روی پانل است )

50.00 Hz 

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

 موتور است 

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

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

 رزرو 

0 

P03.15  حد بالای گشتاور ترمزی 

0 

P03.20 

تنظیم حد بالای گشتاور 

 از پانل  موتوری

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

 (( P03.14=0موتوری از روی پانل است )

180.0% 

P03.21 

تنظیم حد بالای گشتاور ترمزی 

 از پانل 

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

 (( P03.15=0ترمزی از روی پانل است )

180.0% 

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

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

 تابع استارت درایو -8-5

 باشد:فرمان استارت در درایو سه حالت متصور می

 فرمان استارت در شرایط نرمال بعد از برقدار شدن درایو   -1

باشد و بعد از برقدار شدن درایو در وضعیت  می  P01.21=0در شرایط پیش تنظیم کارخانه استارت اتوماتیک پارامتر  

 شود. Runتوسط کاربر   ماند تا مجدداًاستاپ می

بعد از قطع و وصل برق ورودی هنگامیکه پارامتر   -2 باشد در اینصورت شرایط    P01.21=1فرمان استارت درایو 

Run   .شدن در فلوچارت زیر آمده است 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

68 

 

قطع و وصل مجدد برق شبکه

=1 آماده بکار و استا 

P01.21=0 or 1

P01.22   زمان انتظار

=0

NO

 اتمام زمان تاخیر در استارت 
 P01.23

Yes NO

 Runکانال فرمان 
(P00.01)

Yes

FWDآیا ورودی دیجیتال 

فعال است  REVیا 

قبل از قطع Run وضعیت  
برق

0:

پانل 

2: 

شبکه
Stop RUN

در وضعیت استا 

Runدر وضعیت 

1:

ورودیهای دیجیتال 
 

P01.18=0 or 1Yes

NO

=0

=1 

اتوماتیک توسط درایو در ذیل آمده است ریست  صورت هفلوچارت فرمان مجدد استارت، بعد از ریست شدن فالت ب  -3

 باشد.  بار می 10شود و ماکزیمم ( تعیین میP08.29شرط غیر صفر بودن پارامتر ) هاتوماتیک ب
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میباشد    Runدرایو 

درایو اعلام خطا میدهد

تمام شده است P08.28آیاتعداد دفعات ریست اتوماتیک 

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

NO

نمایش نوع فالت و در وضعیت استا 

YES

میگردد    Runدرایوریست شده و 

YES

NO

فلوچارت ریست کردن درایو بصورت اتوماتیک 

و منتظر تعمیرکار نمایش نوع فالت و در وضعیت استا 

      
 

 نیز به سه صورت است:اینورتر استارت در مدهای 

 ( P01.01ارت )پارامتر  استارت مستقیم درایو و چرخش موتور از فرکانس است -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    DCچرخش معکوس موتور، بهتر است استارت با ترمز    برای بارهای اینرسی بالا مخصوصاً 

 ( انجام گیرد. Speed Trackingدور موتور ) 

 گردد.توجه: برای موتورهای سنکرون استارت مستقیم توصیه می
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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

 

 فرض کارخانهپیش دامنه تنظیم  نام پارامتر کد پارامتر

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 فرکانسDEC ) 000.0 ~ 3600.0s  بسته به مدل 

P0 1.00  مد های استارت 

 مستقیم از فرکانس استارت : استارت 0

   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 

زمان ماندگاری در فرکانس  

 استارت 
0.0 ~ 50.00s 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    باشندمی  Bو    Aجهت دریافت فرکانس درایو مجهز به دو کانل اصلی    VX60درایوهای سری  

تواند  که می  باشدمی)رفرنس ترکیبی(    P00.09باشند. در ضمن قادر به تابع ریاضی پارامتر  قابل تنظیم می  P00.07و  

بالذکر را از یکدیگر کم و یا جمع کند و یا حداکهای فوقفرکانس کانال عنوان رفرنس  هثر و حداقل بین دو کانال را 

نماید. علاوه بر این دو کانال همان  نیز  طوریکه در فلوچارت زیر مشاهده می  انتخاب  کنید سه نوع رفرنس دیجیتال 

صورت ریموت )از طریق  هب   DOWNویا    UPتواند با شاسی های  ل فوق وجود دارد که میاصورت مستقل از دو کان هب 

است. در  یتال(، شاسی های بالا و پایین روی پانل و یا پتانسیومتر دیجیتال روی پانل پیش بینی شدهورودیهای دیج

با رفرنس خروجی تابع ترکیبی اضافه و یا کم شود و یا مستقلاً ضمن رفرنس دیجیتال می رفرنس فرکانس را    تواند 

 تعیین نماید.  

( جهت تعریف دو ورودی دیجیتال  Terminal functionورودیهای دیجیتال ) های نالیترم گروه پنجم تابع عملکرد 

 است.شدهنمایش داده  11و    10صورت ریموت با انتخاب عدد  هب  DOWNو  UPبرای شاسی های    S8تا    S1از ورودیهای   

دیجیتال را  مقدار تنظیمی    ، تواند با فعال شدندر مسیر رفرنس دیجیتال می  12با تابع شماره    Sxورودی دیجیتال  

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

 خارج نمایید.  UP/Downدارید و از تبعیت شاسی های نگه

نتخاب  ( جهت تعریف توابع مختلف ا 0x0000~0x1223ی )صورت یک پارامتر هگز چهار بایتهب  P08.42پارامتر  

 گردد.شاسی های بالا و پایین و پتانسیومتر روی پانل استفاده می

  UPهای  ( جهت تعریف توابع ترمینال0x000~0x221ی )  صورت یک پارامتر هگز سه بایتهنیز ب  P08.44پارامتر  

 است. ریموت پیش بینی شده DOWNو 

نیز که در جدول زیر آمده    یردن بین توابع ریاضعلاوه بر توابع فوق سه تابع عملکرد ورودی دیجیتال جهت سوئیچ ک

 باشد. است قابل استفاده می

رفرنس فعلی انتخابی در  

 P00.09پارامتر 

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

 Bبه کانل  Aسوئیچ از کانل 
سوئیچ از تابع ترکیبی به  

 Aکانل 

سوئیچ از تابع ترکیبی به  

 Bکانل 

A B بدون عملکرد بدون عملکرد 

B بدون عملکرد بدون عملکرد بدون عملکرد 

A+B بدون عملکرد A B 

A-B بدون عملکرد A B 

Min (A, B) بدون عملکرد A B 

Max (A, B) بدون عملکرد A B 

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

DOWN  پارامتر  فرض کارخانه برای  کنند. پیشرا تعیین میP08.43   ،  شاسی های بالا و  فرکانس در زمان  تغییر

ریموت    UP/Downبرای شاسی های  تنظیم تغییر فرکانس در زمان  هرتز در هر ثانیه و    0.1  ، پایین پانل دستگاه

 باشد. هرتز بر ثانیه می 0.5فرض  با پیش  P08.46و  P08.45صورت مستقل پارامترهای هب 
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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
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 HDIهای آنالوگ و ورودی ورودی -8-7

باشد دو ورودی آنالوگ  ( میHDIدارای سه ورودی آنالوگ ورودیهای آنالوگ ویک ورودی پالسی )  VX60درایو  

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

در فلو چارت زیر  ها  باشد. تابع تنظیم این ورودیمی  10V+ تا  10V-صورت هباشند و ورودی آنالوگ سوم بمی

 آمده است.

        

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

 

 های آنالوگ خروجی -8-8

با    HDOآمپر و یک خروجی  ، دو خروجی آنالوگ صفر تا ده ولت ویا چهار تا بیست میلی  VX60در درایوهای سری   

 کیلو هرتز وجود دارد.  50فرکانس صفر تا 

ها بر اساس مقیاس  است و این خروجیشدهدر گروه ششم نشان داده  هاشماتیک زیر تنظیم انتخابی کمیت خروجی

  تواند سرعت موتور یا جریان موتور و یا توان خروجی و یاولتاژ یا جریان و یا فرکانس متناظر با نوع درخواست که می

 باشد، انتخاب گردد.گیری شده در درایو که متجاوز از بیست نوع میهای اندازهدیگر کمیت
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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

 

 های دیجیتال ورودی -8-9

.  باشدیجنرال م  یصورت ورودهب   فی قابل تعر  یپالس  یورود  کی و    تالیجید  یهشت ورود   یدارا  VX60  یسر  یوهایدرا

  تال یجی د  یهایمتصل به ورود  چیسوئ   نی. همچنباشندینوع م  63پروگرام جهت توابع متعدد تا    تیقابل  هایورود  نیا

  تی= ب  NC کنتاکت)  یمنف ا یصفر گردد( و    تناظرم ت ی= ب NOمثبت )کنتاکت  توانند یم ته یپلار  ت یوضع در توانندیم

صورت  هفعال در نظر گرفته شوند. در ضمن ب   ریغ  ا یفعال و    P05.10باپارامتر    ی افزارصورت نرمهگردد( ب  ک یمتناظر  

 . باشندیرا دارا م ی صورت سخت افزارهب  یمنف ا یمثبت و   تهیپلار رییتغ تیقابل یگروه

  تالیجی د  یدر قطع هر ورود  ریخأدر وصل و ت  ریخأو ت  ی افزارجداگانه نرم  لتریپروگرام ف  تیفوق قابل  ی ایبر مزا   علاوه

 . استشدهتوابع ذکر شده نشان داده ریز  کیاست. شماتشده ینیب  شیپ

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 پروگرام  هب P05.10عنوان نمایش وضعیت و یا پارامتر هب P17.12پارامترهای هگز نحوه خواندن و یا نوشتن 
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 های دیجیتال خروجی -8-10

و    Yو یک خروجی ترانزیستوری کلکتور باز  RO2و   RO1دو خروجی رله  VX60های دیجیتال استاندارد درایوهای سری خروجی

 صورت خروجی قابل پروگرام را داراست، وجود دارد. هکه قابلیت تنظیم ب  HDOیک خروجی پالسی 

 است.شده ها را نشان داده خیر در قطع و یا وصل این خروجیأفلوچارت 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

 

 

 

های روجیخعنوان نشان دادن حالت  هب  P17.13پارامترهای هگز  

 ها عنوان پروگرام پلاریته خروجیهب P06.05 و پارامتر  دیجیتال

8-11- PLC ساده 

شانزده سرعت با  ای که نیاز به پروگرام تا  تواند پروسهمی  PLCباشد. این  ای سرعت میساده یک ایجاد کننده چند پله  PLCتابع  

تواند این پروسه  صورت اتوماتیک دارد، انجام دهد. در ضمن میهچهار نوع شتاب و تعیین جهت دور موتور را در زمانهای مشخصی ب

 صورت مکرر انجام پذیرد. فلو چارت پروگرام آن در ذیل آمده است.هیکبار ویا ب

Simple PLC

1

0

P 10 01

                      

           

P10.00

                   

      Run         

            

Run              

    

0

1

2

                

               

                 

                   

       

           

      Run

      

     Run

1

0

P10.36

                 

1

0

                     

         

                     

             Pause 

             

     

                  23                 
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 ای سرعت چند پله -8-12

 .تواند شانزده سرعت مختلف را انتخاب نمایدای توسط چهار ورودی دیجیتال میتابع سرعت چند پله

انتخاب شانزده سرعت )شانزده پله سرعت( توسط چهار ورودی  

 دیجیتال 

0: Digital Input off, 1: Digital input on 

ورودیهای دیجیتال 
S1…S8, HDI 

انتخاب 

شماره  

فانکشن 

ورودی  

 دیجیتال 

های تعریف  پارامتر

های فانکشن ورودی

 دیجیتال 

 
 شماره سرعت  0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15

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

1 
16 

P05.00~P05.09 
: S1…S9,HDI 

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

2 
17 

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

3 
18 

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

4 
19 

ON:  توقف اجباری 

OFFادامه مرحله کاری قبل از توقف اجباری : 
  موقت اجباریتوقف 

(Pause ) 
20 

پله سرعت، چهار سری شتاب   یا  کاری  مرحله  هر  )در  کاهنده  یا شتاب   ,ACC / DEC0, ACC/DEC1افزاینده 

ACC/DEC2, ACC/DEC3  قابل انتخاب توسط پارامترهای هگز )P10.34   پله صفر تا هفت( و پارامتر (P10.35  

می پانزده(  تا  هشت  پله  پارامتر    باشد.)  توسط  سرعت  آن  در  ماندگاری  زمان  مدت  و  پله  هر  تا     P10.02سرعت 

 باشد.  صورت ثانیه و یا دقیقه قابل انتخاب میهواحد زمانی ب  P10.37پارامتر  باشد.ل انتخاب میقاب  P10.32پارامتر

 PIDکنترل  -8-13
تواند  شود این کمیت پروسه میشده استفاده میجهت 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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Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Multi-Step Speed

MODBUS

P09.01

PROFIBUS

2

3

4

5

6

7

0

1

P09.00

8

9

Ethernet

CANopen

      

PID

PID Stop Adjustment

      

PID

P17.00

PID Function

                

P09.10

Lower limit

Terminal Function 25

Set Frequency Monitor

Kp: P09.04( Proportional)

Ti: P09.05 ( integral time)

Td: P09.06 (differential time)

P09.03
PID Pole

0: Positive

1: Negative

Multi-Step Speed

AI1

AI2

AI2

HDI

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

2

3

4

5

6

0

1

P09.02

      

PID

+

-

P17.23

P17.24

< P09.08

      

PID

Pause

Continue

Y

N
                    

Upper limit

P09.09

PID Limiter

0

1

OFF

ON

 
 ( Kp: Proportional Gainگین تناسبی )

ود و با تغییر ششود و اگر این خطا ثابت بماند تنظیم هم ثابت میهنگامیکه مقدار خطا بین فیدبک و رفرنس ایجاد می

ببه یک با افزایش این گین کم کم    است. ولی عملاًاندازه اختلاف مقادیر پاسخ سیستم کامل گردیدههباره این گین 

گیری  را صفر کنید و زمان انتگرالآن    Dبایستی بخش    اینست که معمولاً  PIDمتد تنظیم    نوسانات خطا زیاد خواهد شد.

را مشاهده نمایید اگر خطای استاتیک دیده شده کمتر از رفرنس    PIDرا طولانی کنید و رفرنس را تغییر دهید و خطای  

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

 (  Ti: Integral) گیریزمان انتگرال

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

کند. جهت تنظیم پوشش خطا زیاد گردد سیستم شروع به نوسان می  زمان، این    با تغییرنماید حال اگر  تنظیمی می

 عمل نمایید تا نوسان حول رفرنس به کمترین مقدار برسد. کم به آرامی   این تابع از مقدار زیاد زمان انتگرال به مقدار

 ( Td: derivativeگیری )زمان مشتق

جهت آن گین تناسبی  کند و هر چقدر این شیب زیادتر باشد با توجه بهاین تابع با توجه به شیب تغییرات خطا عمل می

سیستم را با هر بار تغییر بیشتر کند و سیستم ناپایدار  تواند نوسانات کند. تنظیم نامناسب این تابع میبیشتر عمل می

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

 : PIDمراحل تنظیم 

  70تا    60کنیم. ورودی را بین  و مشتق گیر را صفر میرا زیاد  انتگرال    زمانرا بدین صورت که    Pابتدا   (1

یم تا سیستم به نوسان افتد و  ینمامی  Pو شروع به افزایش مقدار    کنیمدرصد مقدار ماکزیمم تنظیم می

 گذاریم.  درصد مقدار یاداشت شده می  70تا    60را حدود    Pسپس مقدار    .یمینمارا یادداشت میرا    آنمقدار  
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مقدار  تر زمان انتگرال گیر شروع کنید و کم کم این  حال نوبت تنظیم انتگراتور است. ابتدا از مقدار بزرگ (2

  و.  باز ایستدرا کم کنید تا از نوسان    به نوسان افتد بعد در جهت معکوس آن  ،را کاهش دهید تا سیستم

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

شود ولی در صورت نیاز عین روش تنظیم  مقدارش صفر تنظیم می Tdنیازی نیست و   مشتق گیر معمولاً (3

P  وI    

 دست آمده باشد.  هدرصد مقدار ب 30عمل کنید با این تفاوت که مقدار تنظیمی  (4

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

روب شکل  نشان    overshootرو  هدر  نوسان  پریود  و 

معمولاً شدهداده حالت  این  زیاد    مقدار   است.  انتگراتور  زمان 

دارد و هم به    Overshootیستم هم  س  کاهش داده شده و

 . استنوسان افتاده

 

اتفاق میافتد زمان مشتق گیر را   Overshoot که  به هنگامی

 کاهش و زمان انتگرال را زیاد نمایید. 

 

هنگامی و    به  تصحیح  جهت  است  کند  سیستم  پاسخ  که 

تدریجی زمان انتگراتور را کوتاه  صورت  هدستیابی به پایداری ب

 و زمان مشتق گیر را زیاد نمایید. 

 

( میتوانید  Tiاگر پریود نوسانات زیاد است با زیاد کردن زمان انتگرال )

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

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

 تناسبی تابع را کم کنید 

 

 گیری طول تابع اندازه -8-14

  ی افتیدر   یهااست. پالسدهیگرد  فی، تعر HDI  یاز ورود  یافتیپالس در   گنالیطول توسط س   یریگتابع جهت اندازه  نیا

شده در  فی تعر  ی هاثبت شده و در هر دور چرخش تعداد پالس  P08.22پارامتر    آن در   طیاست که مح  یاز چرخک

تابع در    ن یا   ی شده در هر لحظه باتوجه به پارامترها  ی ریگطول اندازه  یاضی. رابطه رکندیم  جادیرا ا   P08.21پارامتر  

 آمده است:  لیذ

P08.20 = P08.22 x P08.23 x P08.24 x fHDI / P08.21   

Length Function

P08.20>P08.19

Terminal

Function 32

P08.19 (Set Length)

P08.20 (Actual Length)

Length Arrival

HDI 

Selection

HDI Type

Length Clear

P05.00

P05.49

1

0

0

1

2

P17.22

P17.22

Y

N

Digital

Input

Terminal

Function 21

0

Digital

Output

 

 تابع شمارنده پالس  -8-15

رسد  شده میکند هنگامیکه شمارش به مقدار شمارش اولیه تعریفپالس دریافت می  HDIاین تابع از طریق ورودی  

آن    دهد تا به مقدار تنظیمی نهایی برسد و در( و شمارش را ادامه می19خروجی دیجیتال را فعال کرده )تابع شماره  

نماید. بلافاصله بعد از این پالس  ( را فعال می18)تابع شماره    "رسیدن به مقدار تنظیمی"خروجی دیجیتال  صورت  

مجدداً و  نموده  ریست  را  می  شمارنده  شروع  را  شمارش  بعدی  پالس  نمایش  از  تابع  این  زیر  فلوچارت  در  کند 

 است. شدهداده
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Run

Pulse Counter Function

Counting Value

>P08.26

Terminal

Function 28

Digital

Output

Defined Counting Value

HDI 

Selection

HDI Type

counter Reset

P05.00

P05.49

1

0

0

1

2

P17.18 Y

N

Digital

Input

Terminal

Function 19

Counting Value

>P08.25

Set Counting Value

P08.25

Y

N

P08.26

0

Terminal

Function 18
Digital

Output

Run
CountingValue

>P08.26

Terminal

Function 28

Digital

Output

Defined Count Value

Counter reset

P17.18 Y

N

Digital

Input

Terminal

Function 19

CountingValue

>P08.25

Set Count Value

P08.25

Y

N

P08.26

0

Terminal

Function 18
Digital

Output

Setting Count Value
Defined Count Value

Defined Count Value
Setting Count Value

Counting  Value

Terminal

Function 31

Digital

Input

Counter Stop

Counting Value

0

1

Counter Triggering

Digital Output (Y, HDO, RO1, RO2)

Digital Output (Y, HDO, RO1, RO2)

Set value 

Defined value 
 

 تابع تراورس  -8-16

ع جهت صنایع نخ ریسی و صنایع فیبرهای شیمیایی و صنایعی که ماشین پیچیدن مواد روی قرقره دارند قابل  این تاب

دهد  ( و شمارش را ادامه می19باشد. فرکانس مرکز تراورس خروجی دیجیتال را فعال کرده )تابع شماره استفاده می

( را  18)تابع شماره   "رسیدن به مقدار تنظیمی"آن صورت خروجی دیجیتال  تا به مقدار تنظیمی نهایی برسد و در

کند  از پالس بعدی شمارش را شروع می نماید. بلافاصله بعد از این پالس شمارنده را ریست نموده و مجدداً فعال می

 است. شدهدر فلوچارت زیر این تابع نمایش داده

Keypad

AI1

AI2

AI3

HDI

Simple PLC

Multi-Step Speed

P00.10

PID

2

3

4

5

6

7

0

1

P00.06

8

9

10

MODBUS

PROFIBUS

Ethernet

CANopen
11

رفرنس 
فرکانس 

A

Traverse

Output

Traverse Range

Sx:Terminal 

Function 26

Sx:Terminal 

Function 27

Set Frequency

DEC1: P00.12

ACC1: P00.11

Traverse Function

P08.15: Traverse Range

0.0 ~ 100.0% set Freq.

Keep the current 
frequency
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 VX60پارامترهای سری   -9

آن    28تا    23اند که گروه  شدهمی( تقس P29تا    P00)  ی گروه اصل  30با توجه   VX60 یسر یهاوی توابع درا  یپارامترها

عنوان مثال  . بهگردندیم  فی است که در سه سطح از منو تعر  ی توابع خاص  ی باشد. هر گروه شامل پارامترهایرزرو م

منو جزء گرو  "P08.09=1.0"پارامتر   پارامتر شماره    P8  یاصل  هدر سطح اول  گروه ذکر    9است و در سطح دوم، 

 است.   1.0است و در سطح سوم، مقدار پارامتر  شده

 کاربران ممنوع است.  یپارامترها برا نیبه ا   یاست و دسترستوسط کارخانه رزرو شده P29 گروه

 در پنج ستون جدول با سر ستون   پارامترها

 .باشدیم یحی گروه آنکه کد پارامتر تشر ری متر و زگروه پارا  ی: کدها"شماره پارامتر " 

 نام پارامتر   :"نام"

   ری مقاد نیعملکرد ا  ای پارامترها و فانکشن  ی: مقدارده"پارامترها  حاتیتوض"

 کارخانه   میتنظ شی: مقدار پ"فرضشیمقدار پ"

قابل اصلاح هستند    یپارامترها  رییتغ  یژگی: و"  میمد تنظ" ز  ;(ط ینه و شرا  ای توابع )پارامترها    علائم مشخصه  ریدر 

 .استآورده شدهپارامتر و زمان انجام تغییر نمایش داده شده در این ستون 

 داد. رییتغ Runو هم در حالت   Stopتوان هم در حالت یشده پارامتر را ممیکه مقدار تنظ یمعن نای به : ○

 داد. رییتغ Runتوان در حالت یشده پارامتر را نممیکه مقدار تنظ یمعن ن ای به: ◎

 .  باشدیم ی است و فقط خواندن شده یر یگمقدار پارامتر، مقدار اندازه یعنی: ● 

شود، پارامتر هنگام    ان ی( ب HEX)  صورت هگزهب  ی. اگر پارامترباشندی( مDEC)  یده  صورت دهه: پارامترها ب1  توجه

 هگز است.   Fتا   0 خاص  یهاتیب  میشود. دامنه تنظیجدا م گر یکد یاز    شی رایو

(،  P00.18=1فرض )شیپ  یبه پارامترها  ی اب ی است که پارامتر در هنگام باز  یمعن  ن یبه ا   "فرض شیپ  ": مقدار 2  توجه

مقدار    ایتوسط کاربر، مقدار اختصاص داده شده    پارامتر  رییگردد. لذا در صورت تغیفرض کارخانه باز مشیبه مقدار پ

 شود. ینم ی اب ی ثبت شده باز

که پارامتر    ب یترت  ن یکرد. بد   ف ی ( تعرPassWordپسورد )  ا یگذرواژه    توان یمحافظت از پارامترها، م  ی : برا3  توجه 

 . دیکن میصفر تنظ  ریهر عدد غ یرا رو( P07.00گذرواژه )

. سپس  دی پارامتر وارد گرد  ش یرا یحالت وو پس از انتخاب پارامتر فوق به  د یمنظور وارد پروگرام پارامترها شو  نی ا  یبرا

به که کاربر رمز عبور خود را وارد    یبعد تا زمان به  نی. از ا دیینما   رهیذخ  "0.0.0.0  "  یجاعدد گذرواژه مورد نظر را 

 میصفر تنظ  یرو  P07.00پارامتر  اگر مقدار د یشود. توجه کن ستمیس  یعموم ی ترهاپارام میتواند وارد تنظینکند، نم

  د یدار   از یکارخانه ن   ح یکارخانه، به رمز ورود صح  مات یتنظ  ی محدوده پارامترها  ی برا  است.دهیلغو گرد  شود، رمز عبور

نم  شودیم  یادآوری) صورت، در صورت    نیا  ریدهند، در غ  رییکارخانه را تغ  یپارامترها  ییتنها توانند بهیکه کاربران 

بودن تنظ به درا  مینادرست  باز شود، کاربر    لصدمه وارد شود(. اگر قف  وی پارامتر، ممکن است  محافظت از رمز عبور 

 کار خواهد کرد.  ماتیتنظ نیبا آخر  و یدهد و درا رییتواند رمز عبور را آزادانه تغیم

پارامترها با    رییو هنگام تغ  شوندیهنگام روشن شدن صفر نباشد، پارامترها توسط رمز عبور محافظت م  P07.00  اگر

 کند.یم  یرویفوق پ ن یهم از قوان  الی ارتباط سر 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 های بنیادی : تابع P00گروه  -9-1

 باشد.مخفف موتورهای سنکرون می SMمخفف موتورهای آسنکرون و  AMتوجه: در جدول پارامترها 

P00.00 کنترل سرعت مد 

 Sensorless Vector " سرعت  سنسورحالت کنترل برداری بدون    :  SVC0کنترل    : مد0

Control"   آسنکرون  هایموتورجهت   (AM ( و موتورهای سنکرون )SM.)    نیازی به نصب

.  باشدمی  مختلفشتاور در سرعت  گاین حالت برای کنترل دقیق سرعت و   .باشدانکودر نمی 

های پایین و موتورهای با گشتاور بالا مناسب  این مد مناسب برای کنترل دور در فرکانس 

 .است

 Sensorless Vector " سرعت  سنسورحالت کنترل برداری بدون    :  SVC1کنترل    : مد1

Control"   آسنکرون  های موتورجهت  (AM.)   این حالت    .باشدنیازی به نصب انکودر نمی

. این مد مناسب برای کنترل باشدمی   مختلفشتاور در سرعت  گبرای کنترل دقیق سرعت و  

 باشد. بالا میهای دور در فرکانس 

این مد قابلیت تقویت گشتاور در فرکانس   "  SVPWM "  کنترل  مد  :2 های پایین و در 

های توانی مختلف را داراست و با منحنی سهمی در درجه   V/Fهمچنین قابلیت منحنی  

فن همانند  متغیر  گشتاور  با  بارهای  پمپمناسب  و  قابلیت می   هاها  مد  این  در  های باشد. 

های پایین و بالا  جبران لغزش و پارامترهای جهت جلوگیری از نوسانات جریان در فرکانس 

ی پایدارتواند  می و تنظیم ولتاژ ،  است. لذا با تنظیم لغزش  صورت جداگانه پیش بینی شده هب

 .بهبود بخشد سیستم را 

1 ◎ 

P00.01 
انتخاب کانال  

 دریافت فرامین 

در سرعت  Runگرد موتور،  استاپ، راست گرد موتور، چپ ،Run  شامل فرامیندریافت  کانال  

 باشد. خطا می  (RESET) و ریست( JOGجاگ )

حالت   در  " LOCAL/REMOTE "نشانگر  ) کلیدصفحه روی  از    فرمان استارت  یاجرا :0

برقدار شدن خروجی درایو به موتور شده و با بالا    باعث  RUN شاسی فرمان توسط  خاموش(

کند. جهت استاپ کردن موتور بایسی شاسی  شروع به چرخش می   بردن فرکانس ، موتور

STOR/RST  .فشار دهید تا موتور متوقف شود 

تنظیم    (P07.02 = 3)  توسط پارامتر  را QUICK/JOG چند منظوره  شاسی*در صورتیکه  

 گردد. ( تعریف می  REV/FWDگرد و راست گرد )عنوان شاسی چپه نمایید این شاسی ب 

عبارتی موتور در حال حرکت  ه متوقف نشود ب  کاهنده*در صورتیکه نیاز دارید موتور با شیب  

شاسی   دو  هر  بایستی  شود  متوقف  بار  مکانیکی  اینرسی  با  و  شود   شاسی  و  RUNرها 

STOR/RSTفشار دهیدهمزمان  را . 

فرامین  ( کنترل   " LOCAL/REMOTE "چشمک زدن (های کنترلیاستارت از ترمینال :  1

ها فانکشن  افزاری این ورودی های کنترل معتبر بوده و با توجه به پروگرام نرم از جانب ترمینال 

 های مرتبط اجرا خواهد شد. 

 خواهد بود.  485-و    485+های  فرامین از طریق شبکه ارتباطی سریال و ترمینال   یاجرا:  2

نشانگر   حالت  این  لیبلروی صفحه   LEDدر  با  حالت    "  OTELOCAL/REM"  کلید  در 

 ماند. می  روشن

0  ○ 

P00.02 
انتخاب نوع شبکه 

 ات سریال ارتباط 

 MODBUS: ارتباط 0 

 PROFIBUS\CANopen: شبکه ارتباطی 1

   Ethernet: شبکه ارتباطی 2

 رزرو: 3

 . کارت شبکه متناسب بایستی نصب شود

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P00.03 
ماکزیمم فرکانس  

 خروجی 

لازم به ذکر است    .شوداستفاده می  درایو حداکثر فرکانس خروجیاین پارامتر برای تنظیم  

این   پایه تنظیمکه  های های خطی در ورودی و خروجی و کمیتفرکانس    تناسب  پارامتر 

 باشد. افزاینده و کاهنده می شتاب  آنالوگ و پالسی است و همچنین پایه زمانی

 400.00Hzتا  P00.04محدوده تنظیم: 

50.00 
Hz ◎ 

P00.04 
حد بالایی  

 فرکانس کار درایو 

 .است که کمتر یا برابر با حداکثر فرکانس است درایو 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   این مقدار  در درایوفرکانس  فرکانس باشد،  حد پایینی  شده کمتر از  اگر فرکانس تنظیم 

 خواهد کرد. کار  گشته و

 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

 .کنند یکسان استفاده   یک مرجعتوانند از  نمی  B فرکانسرفرنس  و   A فرکانسرفرنس  توجه:  

صورت انتخاب تکی کانال و یا ترکیبی هتواند ب که می  P00.09منبع فرکانس توسط پارامتر  

 . گرددریاضی باشد تعریف می صورت توابع به  ها وکانال 

کلید توسط پارامتر هی فرکانس از صفحه د رمقداو    کلیدصفحه فرکانس از روی  تنظیم داده   :0

P00.10  پذیرد. انجام می 

ورودی :1 طریق  از  داده  دریافت  روی   AI1   آنالوگ  کانال  آنالوگ  پتانسیومتر  طریق  )از 

 کلید(. صفحه 

 AI2 آنالوگ ورودی :2

 AI3 آنالوگ ورودی :3

بوده و با جامپر   20mAتا   0و یا    10Vتا   0با سطح ولتاژ    AI2و    AI1  ورودی آنالوگ  دو

می  انتخاب  قابل  برد  که  باشندروی  حالی  ولتاژ   AI3 در  سطحورودی     با 
(−10𝑉~ + 10𝑉).  .است 

به حداکثر فرکانس 100%+    * آنالوگ مربوط  در   (P00.03 )پارامتر تنظیمات ورودی 

جهت    %100-و  راستگرد  جهت   در  فرکانس  حداکثر  به   پارامتر (است  گردچپمربوط 

P00.03 .) 

 HDI دریافت داده از طریق ورودی دیجیتال پالسی :4

 درایوهای سری  .شودسرعت بالا تنظیم می ورودی دیجیتال پالسی  فرکانس توسط ترمینال  

VX60   یک کانال ورودی پالس با سرعت بالا(HDI  )عنوان پیکربندی استاندارد ارائه را به

تنظیمات ورودی پالس   ٪100.0  .کیلو هرتز است  50دامنه فرکانس پالس صفر تا    .دهندمی 

  %100.0-و  (P00.03) راست گرد موتور سرعت بالا مربوط به حداکثر فرکانس در جهت 

 .است (P00.03) گردچپ مربوط به حداکثر فرکانس در جهت 

)انتخاب       P05.00=0صورت پالس، بایستی پارامتر ه س درایو بجهت تنظیم فرکانتوجه:  

نیز بایستی روی فانکشن    P05.49و پارامتر  را روی ورودی پالس با سرعت بالا    HDI) ورودی

 ورودی فرکانس تنظیم شوند. 

 ساده  PLC   ه  تنظیم فرکانس درایو از طریق خروجی برنام  :5

.  شودفعال می  PLC حالتاین  در   باشد درایو   P00.07 = 5 یا  P00.06 = 5 زمانی که 

را برای انتخاب فرکانس در حال   ای(ساده و کنترل سرعت چند مرحله  (P10  PLC  گروه

و زمان اجرا   ایش / کاهشیزاجرا تنظیم کنید و فرکانس اجرا، جهت چرخش، زمان شتاب اف

 .مراجعه کنید P10 گروه  شرح عملکردبرای اطلاعات دقیق به   .مرحله مربوطه تنظیم کنید

 ایپله تنظیم سرعت کار چند  :6

0  ○ 

P00.07 

انتخاب کانال  

مرجع یا رفرنس  

 B فرکانس

2  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 P00.07 = 6 یا P00.06 = 6 شود کهاجرا می   ای زمانیپلهدر حالت سرعت چند   درایو

را برای انتخاب فرکانس در حال کار   P10 را برای انتخاب مرحله در حال اجرا و  P05  .باشد

 .تنظیم کنید

نباشد، اولویت دارد، اما   6برابر با   P00.07 یا P00.06 ارامتری پ ای وقتسرعت چند مرحله 

باشد،    6برابر با   P00.07 یا P00.06 اگر  .مرحله باشد  15تا    1تواند  مرحله تنظیم فقط می 

 .است 15تا  0مرحله تنظیم 

 داخلی درایو PID  دریافت فرکانس از کنترلر   :7

خروجی  فرکانس   مرجع  ه ب  PIDاز  رفرنس  مرجع  A  (P00.06=7عنوان  ویا   )B 

(P00.07=7 تنظیم می ) گردد. پارامترهایPID در گروه P09  آمده است و تعیین رفرنس

PID  گردد. و فیدبک آن در این گروه تعیین می 

برای اطلاعات    .شودتنظیم می   MODBUS   ارتباطات  از طریق شبکهفرکانس  دریافت   :8

 .مراجعه کنید P14 دقیق به

برای اطلاعات باشد.  می   Profibus/ CANopen: تنظیم فرکانس درایو از طریق شبکه  9

 .مراجعه کنید P15 دقیق به

 )رزرو(  Ethernet: شبکه 10

 : رزرو 11

P00.08 
یا مرجع ماکزیمم 

 Bفرکانس رفرنس 

 . باشدمی   P00.03پارامتر  حداکثر فرکانس خروجی        Bمرجع  ماکزیمم فرکانس خروجی   :0

باشد لذا ماکزیمم فرکانس  می   Aمقدار فرکانس مرجع    Bماکزیمم فرکانس خروجی مرجع   :1

 در پروسه کاری بیشتر شود.  Aتواند از مقدار مرجع  نمی  Bمرجع 
0  ○ 

P00.09 

رفرنس فرکانس 

ترکیبی از  

 Bو  Aهای مرجع 

0: Aفرکانس  مرجع  درایو،فرکانس   ، رفرنسA  شود. انتخاب می 

1: B ،فرکانس  مرجع درایو،فرکانس  رفرنسB  شود. انتخاب می 

2: A + B ،فرکانس درایو حاصل جمع مرجع فرکانس  رفرنسA فرکانس مرجع  و B است. 

3: A - B ،فرکانس درایو حاصل تفاضل مرجع فرکانس  رفرنسA فرکانس منهای مرجع B 

 .است

ترین مقدار فرکانس هر یک از با توجه به بزرگ   درایوفرکانس    رفرنس  A, B) :)حداکثر  :4

عنوان  هرا ب ها مقدارشان بیشتر بود آنعبارتی هر کدام از مرجعهاست. ب Bویا  Aهای مرجع 

 کند. رفرنس درایو انتخاب می 

از  فرکانس    رفرنس A, B) :قل)حدا :5 یک  هر  فرکانس  مقدار  کمترین  به  توجه  با  درایو 

  ها مقدارشان کمتر بود آن عبارتی هر کدام از مرجع ه شود. بانتخاب می   Bویا    Aهای  مرجع 

 کند. عنوان رفرنس درایو انتخاب می هرا ب

 دیجیتال که در گروه  یک ورودیتواند توسط  فوق نیز می  های ترکیبی مرجعتوجه:  

P05  یکدیگر سوئیچ شوند. ه شود بمیتعریف 

0  ○ 

P00.10 

  رفرنس تنظیم

فرکانس با  

 کلید صفحه 

 داده فرکانس از تنظیم" از B و Aهای که دریافت داده فرکانس هر یک از مرجع یصورت در

 . خواهد بود درایو انتخاب شوند، این پارامتر مقدار فرکانس مرجع "کلیدصفحه 

 حداکثر(  فرکانس ;P00.03تا )  Hz 0.00 دامنه تنظیمات:

50.00 
Hz  ○ 

P00.11 
شتاب   زمان

 ACC1 افزاینده 

به حداکثر   0Hzدرایو از   معنای زمان مورد نیاز برای افزایش سرعتبه  ACC شتاب  زمان

برای کاهش    معنای زمان مورد نیازبه  DEC زمان   .است(  P00.03فرکانس درایو )پارامتر  

 باشد. می  0Hzبه ( P00.03)  از سرعت حداکثر درایو سرعت

 شودتعریف می   ACC / DEC هایبرای زمانمقدار متفاوت چهار   VX60 درایوهای سریدر  

 فرض کارخانهزمان پیش   .انتخاب شوندبا دو ورودی دیجیتال   P05 توانند توسطکه می 

ACC1 / DEC1  باشد. می 

بسته به 

 ○  مدل 

P00.12 
شتاب  زمان 

 DEC1کاهنده 

بسته به 

 ○  مدل 
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مقدار 

 فرض پیش
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 تنظیم 

 3600.0Sec   تا P00.12: 0.0 و P00.11 پارامترها دامنه تنظیم

P00.13 جهت چرخش 

لیبل  LED  نشانگر  وباشد  فرض می پیش   عنوانه ب راست گرد    چرخش :0    REV/FWDبا 

 .خاموش است

 REV/FWD نشانگر کند  کار می   گردچپدر جهت   چرخش در جهت معکوس، درایو :1

افزاری جهت دور موتور  صورت نرمهو یا بالعکس ب  1 به  0با تغییر این پارامتر از    .روشن است

، U) دو فاز موتورعوض کردن سخت افزاری جای با  شود و این تغییر معادل استعوض می 

V و W باشد( می.   

گرد به شاسی چپ   P07.02را توسط پارامتر  QUICK/JOG  توانید شاسیپانل درایو می  در

 و راست گرد تنظیم نمود. 

کارخانه تغییر فرض به مقدار پیش  P00.18های دستگاه توسط پارامتر : وقتی پارامترتوجه

داده شود این پارامتر صفر خواهد شد لذا هنگامیکه از این پارامتر جهت تعویض دور موتور 

 عمل آید. ه لازم باحتیاط  کنیداندازی استفاده می در راه

گردد و  خذ ممنوع می أمعکوس شدن دور با فرامین از هر مممنوعیت در جهت معکوس:  :2

 گردد. گرد غیر فعال می گزینه چپ 

0  ○ 

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 

ا  پارامتر  نیا   میتنظ نو  یسی مغناطو الکتر  یهازینو   جادیدر   یهاان ی و جر  الکتریکی  یهازیو 

زمکابل   ینشت  به  بالا    ثرؤم نیها  ا  نیا   بردناست.  باعث  موج    جادیپارامتر   ژ ولتاشکل 

تر و همچنین نوسان کمتر جریان و تلفات حرارتی کمتر روی  تر و گشتاور یکنواخت سینوسی 

باعث گرم   نگی چی سوئ  تلفات یول و  شود  ی موتور م و  بالا برده  گردد.  ی م اینورتر  تر شدن  را 

لازم به ذکر است که بالا بردن    .شود کارخانه استفاده  پیش تنظیم  ریشود مقادی م  هیتوص

گردد.  در انتخاب درایو می  (Derateفرکانس سوئیچینگ در درایوها نیازمند کاهش توان )

 به پیوست انتخاب درایو رجوع نمایید.  

 کیلوهرتز 15.0     1.0ت: دامنه تنظیما

بسته به 

 ○  مدل 

P00.15 

اتوتیون  

(Autotune یا )

تابع شناسایی 

های مدل کمیت 

 الکتریکی موتور 

تابعیAutotune)  اتوتیون راها  (  هنگام  که  موتور ست  پارامترهای  تخمین  اندازی جهت 

سازی این پارامتر، بخشد. با فعال  شود و عملکرد مد کنترل برداری را بهبود می استفاده می 

آن   شفت  و  شده  جدا  بار  از  )موتور  چرخشی  نوع  به  توجه  با  را  موتور  پارامترهای  درایو 

می می  ساکن  موتور  که شفت  )استاتیک(  ساکن  یا  تغییر  چرخد(  و  جریان  طریق  از  باشد 

 نماید.  فرکانس چرخش )در مدل چرخشی( محاسبه می 

 غیر فعال  :0

0 ◎ 
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 ی چرخش اتوتیون :1

 (  P02.10تا   P02.06ساز موتور )های مدل الکتریکی شبیه پارامتر تیکاتوماتنظیم 

 .کنیددقت کنترل بالا، از تنظیم خودکار چرخشی استفاده شود در صورت نیاز به توصیه می 

 1استاتیک  اتوتیون :2

 .توان از زیر بار خارج نمود، مناسب استدر مواردی که موتور را نمی 

 2استاتیک  اتوتیون :3

در این مد تعدادی از پارامترها   .تواند از بار جدا شود، مناسب استدر مواردی که موتور نمی

 .شوندتوسط تابع شناسایی تنظیم می 

شماره    -* موتور  پارامترهای    1هنگامیکه  است  و    P02.06, P02.07, P02.08فعال 

تغییر داده   P12.06, P12.07, P12.08فعال است پارامترهای    2هنگامیکه موتور شماره  

 . شوندمی 

P00.16  تابعAVR 

 غیر فعال  :0

 کردن تابع فعال  :1

ولتاژ   درایو را بر روی DCولتاژ روی باس  ننوسا  ثیرأصورت اتوماتیک ته تواند باین تابع می 

 از بین ببرد.  درایوخروجی  

1  ○ 

P00.17 رزرو رزرو   

P00.18 

بازیابی پارامترها  

به تنظیمات  

 ای کارخانه 

 غیر فعال  0:

فرض کارخانه  در این مد کلیه پارامترهای درایو از مقادیر تنظیمی به مقدار پیش  :1

 پذیرد. اصطلاح بازیابی پارامترهای کارخانه صورت میگردد و به برمی 

 درایو  پاک کردن سوابق خطا :2

 توجه: 

 افزار به مقدار صفرفوق توسط نرم گزینه  ذکر شده در هربعد از انجام عملیات  این پارامتر

قبل از استفاده از   .کندفرض، رمز ورود کاربر را لغو می بازیابی به مقدار پیش  .گرددی م باز

 .این عملکرد احتیاط کنید

0 ◎ 

 : توابع کنترل استارت و استپ P01گروه  -9-2

P01.00  استارت  هایمد 

وقفه استارت   :0   فرکانس  درایو  :  بدون  موتور   (P01.01)استارت  از  چرخش  به    شروع 

 کند. می 

به مقدار تنظیمی در پارامتر   DCدرایو ابتدا تزریق جریان  :  DCترمز  اعمال  پس از    استارت :1

(P01.03  ( زمان  می   (P01.04در  و سپس  اعمال  فرکانس  نماید  از  را  به  موتور  استارت 

پایین بار خاطر اینرسی  ه بدر شروع استارت،  در مواردی که ممکن است  آورد.  چرخش در می 

 مناسب است.  نوع مد استارت، این چرخدمی معکوس  در جهت  موتور مکانیکی،

پس از ردیابی خودکار در این مد  :  موتور در حال چرخشسرعت    شناساییپس از   : استارت2

درایو فرکانس خروجی خود را نزدیک فرکانس چرخش موتور کرده  سرعت و جهت چرخش،  

در شروع  در مواردی که    دهد.صورت سنکرون، چرخش را ادامه می ه و سپس در این دور ب

و باشد  معکوس  حال چرخش  در  موتور  بار    استارت،  این  باشد بزرگ  هم  اینرسی  توجه:   ،

 .و بالاتر در دسترس است 4kwهای ل عملکرد برای مد

0 ◎ 

P01.01 فرکانس استارت 

راه  در شروع  موتور  فرکانس چرخش  پارامتر  می این  تعیین  را  معنا که اندازی  بدین  نماید. 

برای اطلاعات دقیق آورد.  محض استارت درایو، موتور را در این فرکانس به چرخش در می به

 .مراجعه کنید P01.02 تابع پارامتر به

 هرتز 50 تا 0دامنه تنظیمات: 

0.50 Hz ◎ 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

87 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P01.02 
ماندگاری در  زمان  

 فرکانس استارت

دارد و موتور در این می را در این فرکانس نگه   موتور آنپس از استارت  زمانیست که درایو  

  پس از سپری شدن این زمان شتاب گیری به فرکانس تنظیمی درایو   چرخد وفرکانس می 

شود متوقف می  شده کمتر از فرکانس استارت باشد، درایواگر فرکانس تنظیم   شود.می انجام 

می  قرار  کار  به  آماده  حالت  در  در    .گیردو  استارت  محدود حد  فرکانس  پایین  فرکانس 

 گردد. نمی 

 
 s 50.0تا  0.0دامنه تنظیمات: 

0.0s ◎ 

P01.03 
 DC جریان ترمز

 اندازی قبل از راه

مدت زمان  تنظیمی این پارامتر و همچنین به با جریانی   را DC ترمزقبل از استارت،   درایو

اگر    نماید.دارد و سپس شروع به چرخش موتور می می فعال نگه   P01.04تنظیمی پارامتر  

هرچه جریان ترمز بیشتر باشد،    .است  غیر فعال DC تنظیم شود، ترمز  0برابر    DCزمان ترمز  

 درایو به معنی درصدی از جریان نامی DC جریان ترمزدرصد  .استقدرت ترمز نیز بیشتر 

 .است

 % 100تا  P01.03: 0.0 دامنه تنظیم

 50.00sتا  P01.04: 0.00 دامنه تنظیم

0.0 % ◎ 

P01.04 
  DCزمان ترمز 

 اندازی قبل از راه
0.00 s ◎ 

P01.05 

منحنی  انتخاب 

ACC/DEC   در

شروع و پایان  

 اندازی شیب راه

رسیدن به فرکانس   تاهنگام استارت  این پارامتر نوع منحنی شتاب گیری افزایشی دور به

 . گرددتنظیمی و یا شتاب کاهشی آن از فرکانس تنظیمی به استاپ موتور تعیین می 

 نوع خطی  :0

 . یابدصورت خطی افزایش یا کاهش می فرکانس خروجی به 

 
 رزرو: 1

0 ◎ 

P01.06 رزرو 
 

  

P01.07 رزرو   

P01.08 
 توقف مد های

 موتور

زمانی   :0 در شیب  دور  درایو  DECکاهش  ازو سپس استاپ  توقف،    فرمان  دریافت  : پس 

  رسید.   0Hzبه  درایو  هنگامی که فرکانس    یابد ومی کاهش    DECدر زمان   فرکانس درایو

می  درایو ب  .شودمتوقف  موتور  چرخش  ترتیب  بدین  بههلذا  شده  کنترل  صفر صورت  دور 

ایستد. توجه کنید در صورتیکه بر روی شفت موتور اینرسی بزرگی وجود رسد و موتور می می 

این مد استفاده نکنید چون خطای ولتاژ بالا   از آن سریع باشد، شتا ب کاهنده  باشد وداشته 

 شود و درایو نیاز به ترمز دینامیکی جداگانه دارد. می  ناشی از انرژی برگشتی در درایو ایجاد

محض دریافت فرمان و رها شدن موتور در دور تنظیمی: در این حالت استاپ درایو به   :1

 ایستد.  موتور رها شده وبا اینرسی بار می 

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P01.09 

  شروعفرکانس 

 DCترمز 

 در حالت استپ 

 شتاب کاهنده سرعت جهت توقف موتور: هنگام به  DC ترمزآستانه اعمال فرکانس 

 P01.10)پارامتر   خیرأترمز در این فرکانس پس از سپری شدن زمان ت  DCتزریق جریان  

کند تا انرژی  خروجی را شورت میاینورتر  ،  DCدر زمان قبل از اعمال ترمز    .گردد( اعمال می 

اعمال ترمز   با  ایجاد فالت جریان اضافی  از  تابع  این   DCمغناطیسی موتور را تخلیه کند. 

 نماید.  هنگام سرعت چرخشی بالا جلوگیری می به

 هر چه جریان ترمز  .است درایو جریان نامی  ی ازدرصد P01.11 مقدار :DC جریان ترمز

DC بیشتر باشد، گشتاور ترمز نیز بیشتر است. 

زمان    این  اگر  به هنگام استاپ درایو توجه نماییدDC زمان ماندگاری ترمز : DC زمان ترمز

شده  در زمان شتاب کاهشی تعیین درایو  .گرددمی   غیر فعال  DC  ، ترمزتنظیم شود  صفر

 .شودمتوقف می 

 
   P01.09: 0.00Hz~ P00.03 دامنه تنظیم

 P01.10: 0.00 ~ 50.00s دامنه تنظیم

 P01.11: 0.0 ~ 100.0 تنظیمدامنه 

 P01.12: 0.00 ~ 50.00s دامنه تنظیم

0.00 Hz  ○ 

P01.10 

تخلیه انرژی زمان 

مغناطیسی موتور  
(Demagnetizing 

time) 

0.00s  ○ 

P01.11 
،  DCجریان ترمز 

 در لحظه استپ 
0.0%  ○ 

P01.12  زمان ترمزDC 0.00s  ○ 

P01.13 

زمان صفر ماندن  

هنگام فرکانس به 

 چپگرد / راستگرد 

 با توجه به نوع تابع جابجایی )پارامتر راستگرد به چپگرد از  موتور  در طول روند تغییر چرخش

(P01.14  صورت  ه خیر بأشود. این تخیر زمانی در فرکانس صفر با این پارامتر تنظیم می أ، ت

  است.شدهزمان مرده در فرکانس صفر در زیر نمایش داده 

 
 6300.0sتا  0.0م: محدوده تنظی

0.0s  ○ 

P01.14 
 جابجایی بینتابع 

 راستگرد / چپگرد 

 صفر هرتز بعد از فرکانس  :0 

 ( P01.01) استارتبعد از فرکانس  1:

و پس از سپری شدن زمان تنظیمی   (  P01.15متوقف شدن سرعت موتور )پارامتر  بعد از   :2

 (  P01.24در پارامتر )

1 ◎ 

P01.15 100.00–0.00 توقف  فرکانس Hz   0.50Hz ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P01.16 
  فرکانستشخیص 

 توقف

 خیر در توقف( أ )بدون ت تغییر سرعت درایوتشخیص با توجه به  :0

 معتبر است(  یسرعت )فقط برای کنترل بردار فیدبکتشخیص با توجه به  1:
1 ◎ 

P01.17 

انتظار جهت  زمان 

کاهش سرعت 

فیدبک از مقدار 

سرعت معادل 

 فرکانس توقف 

ی فرکانس  کمتر یا مساو  فیدبک فرکانس    وتنظیم شود    1  مقدار روی P01.16 پارامتر  اگر

پارامتر در    گردد  P01.15 تنظیمی  شود  P01.17پارامتر   یزمان فاصله  و  داده  ،  تشخیص 

 . با این نکته که داریو در هر صورت پس از سپری شدن زمان پارامتردشومتوقف می  درایو

P01.17  خواهد شد متوقف. 

 
 . است( معتبر  P01.16 = 1 فقط وقتی (ثانیه 100.00    0.00دامنه تنظیم: 

0.5s ◎ 

P01.18 

عملکرد دستگاه  

هنگام وصل برق  

هنگام ورودی به 

فعال بودن  

ترمینال 
RUN/STOP 

  Runفعال باشد )  Sxهنگامی که فرمان استارت درایو از طریق ترمینال ورودی دیجیتال  

بودن از طریق ورودی دیجیتال( و درایو برقدار شود. پاسخ درایو پس از برقدار شدن با توجه  

 تعریف گردد.  به حضور این فرمان 

باوجود فعال بودن ترمینال استارت سیستم   فاز به دستگاه،در این مد پس از وصل برق سه    :0

نمی  صورت  استارت  و  داده  انجام  می حفاظت  مجدد  استارت  جهت  ورودی گیرد.  بایست 

 دیجیتال قطع و مجدداً وصل گردد. 

ب   :1 این مد  فاز  به   RUN/STOPعلت فعال بودن ورودی  ه در  محض وصل شدن برق سه 

 آورد. گردد و موتور را به چرخش در می استارت می  صورت اتوماتیک درایوستگاه به د

چرا که با آمدن برق شبکه سه فاز، موتور توجه: این عملکرد باید با احتیاط انتخاب شود  

تواند ایجاد مشکلاتی برای افراد یا تجهیزات درگیر با این موتور  شروع به حرکت کرده و می 

 .باشددنبال داشته به

0  ○ 

P01.19 

تابع عملکرد  

هنگامی  سیستم 

که فرکانس  

کمتر از  رفرنس

  فرکانس حدی

پایین است 

)هنگامی معتبر  

است که حد 

پایین فرکانس  

  0تر از بزرگ

 ( باشد

 درایو RUNشرایط  پایین باشد    یشده کمتر از فرکانس حدوقتی فرکانس تنظیم   پارامتراین  

 .کندرا تعیین می 

 ماند می Run( P00.05درایو در فرکانس حد پایین ) :0

 استپ موتور  :1

 sleep)به این حالت    استپ و منتظر تغییر شرایط فیدبک جهت استارت اتوماتیکحالت   2:

 شود(. می گفته  Stand-byویا  Hibernationیا 

شود درایو بدون رمپ (  P00.05نگامی که فرکانس رفرنس کمتر از فرکانس حد پایین )ه

از مقدار زمان  در صور    شود واستپ می  این فرکانس حدی،  تیکه مدت ماندگاری در زیر 

این زمان مجموع زمان ماندگاری آن در زیر فرکانس حد پایین )  بیشتر شود  P01.20پارامتر 

 گردد. صورت اتوماتیک استارت می به  مجدداً درایو ،باشد( 

  2 تا 0دامنه تنظیمات: 

0 ◎ 

P01.20 
خیر بیدار شدن أت

 از حالت خواب 

از وضعیت  زمانی  خیر  أت  پارامتراین   تعیین می   sleepخارج شدن  فرکانس  وقتی    .کندرا 

از   مرجع باشد، درایوفرکانس  کمتر  پایین  از حد  در حالت    حد  فیدبک  افزایش  به  منتظر 

ماند. اگر فرکانس مرجع مدت زمانی بالاتر از فرکانس حد پایین قرار گرفته فرکانس پایین می 
0.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

،  ( باشد P01.20زمان سپری شده بیش از مدت زمان تنظیمی این پارامتر )باشد و این  

 .شودمی  استارتطور خودکار به  درایو

 .بالاتر از حد پایین باشد مرجعکه فرکانس توجه: زمان معادل مجموع مقادیر است وقتی 

 رود و فرکانس مرجعحالت خواب می هایی است که وقتی درایو بهخیر شامل مجمع زمان أت

بیش   t2و    t1مجموع زمانهای  هنگامیکه  شود. در شکل زیر  از حد فرکانس پایین می  ترپایین 

 (.  t3>t1+t2است) است درایو استارت شده از این پارامتر شده 

 
 ثانیه  3600.0  تا 0.0دامنه تنظیمات: 

 ( .معتبر است P01.19 = 2 )هنگامی که

P01.21 

استارت اتوماتیک 

قطع پس از  درایو

 و وصل برق 

این پارامتر جهت فعال و غیر فعال نمودن استارت اتوماتیک درایو پس از قطع و وصل برق 

 باشد. می 

 کردن غیرفعال  :0

اگر  فعال   1: تعیین  ، درایوبرآورده شود  Runشرایط  کردن،  زمان  برای  انتظار  از  شده پس 

 .کندشروع به کار می  طور خودکار، به  P01.22 توسط

0  ○ 

P01.22 

در  زمان انتظار 

اندازی مجدد راه

و   پس از خاموش

روشن شدن برق  

 درایو 

استارت زمان انتظار قبل از  مدت  مقدار یک گردد این پارامتر  P01.21در صورتیکه پارامتر 

 .کند را تعیین می  قطع و وصل برق ورودی درایوهنگام  درایو اتوماتیک

 
 ثانیه  3600.0–0.0دامنه تنظیمات: 

1.0 s  ○ 

P01.23 

خیر  أ زمان ت

جهت   استارت

 ترمز مکانیکی 

از   درایو شود، ومی  صورت  P01.22از سپری شدن زمانپس  زمان  این   شدن   Runقبل 

 ماند. مکانیکی می ترمز جهت آزاد شدن توسط همین پارامتر به خیر أمنتظر زمان ت

 ثانیه  60- 0محدود تنظیم: 
0. s  ○ 

P01.24 
 درزمان تاخیر 

 سرعت توقف

 شود. برداشته می  RUNماند و سپس فرمان مدت زمانی درایو در فرکانس استاپ می 

 

0.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 100.0s-0.0محدوده تنظیم: 

P01.25 
تابع ولتاژ فرکانس 

 صفر هرتز 

 خروجی بدون ولتاژ  0

 خروجی با ولتاژ  1:

 در استاپ  DC جریان ترمز با اعمالخروجی  2:

0  ○ 

 موتور اول یپارامترها: گروه P02گروه  -9-3

P02.00  1 تا 0 1نوع موتور 

 : موتور آسنکرون 0

 : موتور سنکرون  1

توجه: جابجایی بین موتور یک و موتور دو، توسط پارامتر  

P08.31  گردد تعیین می 

  

P02.01  توان نامیAM1 3000.0kW تا    AM1=Asynchronous motor1 1موتور آسنکرون شماره   0.1

عملکرد از  اطمینان  حفاظت   کنترل  صحیح  برای  و  های دور 

می  موتور  از  به الکتریکی  پارامترها  این  از بایست  دقیق  صورت 

و   موتور  توان  اگر  گردد،  ثبت  و  خوانده  آسنکرون  موتور  پلاک 

داشته به اینورتر   فاصله  توجهی  قابل  عملکرد حد  درایو  باشد، 

 داشت. صحیحی نخواهد 

در )   توجه:  موتور  نامی  توان  تنظیم مجدد  و  P02.01صورت   )

به مقدار    P02.10تا    P02.02تغییر در آن مقادیر پارامترهای  

 گردد. دهی اولیه کارخانه باز می 

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 نامیAM1 0  1200تاV 
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  تابع 

صورت  به   ،P02.10تا   P02.06  هایپارامتر  ،)اتوتیونینگ(

می  تنظیم  عملکرد صحیح خودکار  جهت  پارامترها  این  گردند. 

بایست با احتیاط  ویژه در مد کنترل برداری بوده و می موتور به

 عمل کرد. 

شده جدید،  توان تعریف با تغییر توان موتور پارامترهای وابسته به  

بایست جهت عملکرد بهتر اتوتیون جدید  شوند و میاصلاح می 

 صورت گیرد.

بسته به 

 ○  مدل 

P02.07 
مقاومت روتور  

AM1 
 اهم  65.535تا  0.001

بسته به 

 ○  مدل 

P02.08 
اندوکتانس 

 AM1پراکندگی 
 6553.5mHتا  0.1

بسته به 

 ○  مدل 

P02.09 
اندوکتانس متقابل  

AM1 
 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 
 ○  %80.0  %100.0تا  0.0

P02.12 

اشباع  2ضریب 

مغناطیسی هسته 

 آهنی 
 ○  %68.0  %100.0تا  0.0

P02.13 

اشباع  3ضریب 

مغناطیسی هسته 

 آهنی 
 ○  %57.0  %100.0تا  0.0
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P02.14 

اشباع  4ضریب 

مغناطیسی هسته 

 آهنی 
 ○  %40.0  %100.0تا  0.0

P02.15  توان نامیSM1 3000.0kW تا   0.1 
  ;SM1=synchronous motor 1 1موتور سنکرون شماره 

از     ، P02.22تا  P02.20  هایپارامتر  ،اتوتیونینگ  پایانپس 

گردند. این پارامترها جهت عملکرد صورت خودکار تنظیم می به

به با  ویژه در مد کنترل برداری بوده و می صحیح موتور  بایست 

 احتیاط عمل کرد. 

شود  می ( انجام P00.15=1چرخشی )   اتوتیونتوجه: هنگامیکه  

میه ب  P02.23پارامتر   تنظیم  اتوماتیک  ولی  صورت  گردد 

اتوتیون استاتیک ) انجام می P00.15=2هنگامیکه  این (  دهید 

نمی  تنظیم  می پارامتر  و  فرمول شود  با  مطابق  زیر  بایست  های 

 محاسبه و دستی تنظیم گردد. 

 اگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (1

“ Counter-electromotive force constant “Ke  

  E= (Ke*nN*2π)/60باشد فرمول وجود داشته 

 پارامتر اگر بر روی پلاک موتور  (2

 Counter-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 

 . باشدجریان نامی می  I توان موتور و Pو   nNدور موتور 

بسته به 

 ◎ مدل 

P02.16 
فرکانس نامی  

SM1 

P00.03 تا   0.01Hz 

 )فرکانس حداکثر( 
50.00H

z ◎ 

P02.17 
 هایتعداد قطب
SM1 

 ◎ 2 50تا  1

P02.18  ولتاژ نامیSM1 0  1200تاV 
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  

 1اولیه موتور 

 )رزرو( 
0x0000~0xFFFF  0  ● 

P02.25 

جریان شاخص  

موتور سنکرون  

 )رزرو( 

)جریان  %50تا  0%

 نامی موتور( 
 10%  ● 

P02.26 
  از محافظت

 بار موتوراضافه 

 غیر فعال  :0

رود و سیستم حفاظتی درایو با توجه  کار می ه  این مد جهت موتورهای استاندارد معمولی ب   :1

به استفاده از موتور معمولی )موتورهای که پروانه خنک سازی آن روی شفت خود همین 

جهت اینکه کاهش دور  به 30Hzموتور است( که عملیات خنک سازی آنها در زیر فرکانس 

باعث خنک سازی بسیار ضعیف بدنه موتور بار فه است، مقدار اضاگردیده   فن پشت موتور، 

 دهد.های پایین کاهش می مجاز موتور را در فرکانس 

به   :2 درایو  حفاظتی  مد سیستم  این  متغیر  در  فرکانس  مخصوص  موتور  نوع  اینکه  جهت 

ها گیرد و در کلیه فرکانس )موتورهای با فن مستقل الکتریکی در پشت موتور( در نظر می 

 باشد. دور موتور نمیبار موتور، نامی بوده و وابسته به شرایط اضافه 

2 ◎ 

P02.27 
  حفاظتیضریب 

 1بار موتور اضافه 

جریان   Ioutجریان نامی موتور است ،    In که  M = Iout/(In*K)  ربار موتوزمان اضافه 

 .ضریب محافظت موتور است K و درایو خروجی
100.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

  .تر استنیز کوچک M تر باشد، مقداربزرگ  K بنابراین، هر چه مقدار

که اضافه   M = 116% هنگامی  از  پس  محافظت  به،  موتور  از  بار  بیش  ساعت   1مدت 

 12مدت بیش از  بار موتور به ، محافظت پس از اضافه M = 150% هنگامی کهد؛  شومی انجام 

مدت بیش  بار موتور به، محافظت پس از اضافهM = 180% هنگامی کهد؛  شومی دقیقه انجام 

مدت بار موتور به، محافظت پس از اضافهM = 200% هنگامی کهد؛  شومی دقیقه انجام   5از  

از هنگامید  شومی انجام   ثانیه 60 بیش  بلافاصله   ≤M %400که    و  محافظت  باشد، 

 .شودمی انجام 

)دقیقه (زمان

درصد جریان نامی

200%

t

        

12

5
1

60

    
 

 %120.0-%20.0محدوده تنظیم 

P02.28 
ضریب تصحیح 

 توان موتور 

 درایو عملکرد کنترلثیری در  أباشد و تمی موتور    تواننمایش  این ضریب جهت تصحیح  

 ندارد. 

 3.00-0.00محدوده تنظیم: 

1.00  ○ 

P02.29 
نمایش پارامترهای  

 1 موتور

 . نمایش داده شود نمایش پارامترهای جریانی منطبق با تایپ موتور  :0

 شود.می : تمام پارامترهای موتور نمایش داده 1
0  ● 

 : پارامترهای کنترل برداری P03گروه  -9-4

P03.00 
  تناسبی درگین 

 ( P1بخش پایین)

تر  پایین در   .نمایدبرداری عمل می فقط در حالت کنترل   P03.00 – P03.05 پارامترهای 

سوئیچ    از پارامتر (P03.02) 1فرکانس   ، P03.00   تناسبی  به گین  )    1عنوان 

Proportional Gain پارامتر )P03.01  به( عنوان زمان انتگرالIntegral Gain )ثیر أت

عنوان گین  به   P03.03پارامترهای    2و در فرکانس بالاتر از فرکانس سوئیچ    .باشدگذار می 

با تنظیم مناسب  باشد.تأثیر گذار می  2عنوان زمان انتگرال به  P03.04و پارامتر   2تناسبی 

عملکرد پاسخ دینامیکی و در صد کنترل برداری را بهبود توان  ضریب بهره و زمان انتگرال می

 است:شده این امر در زیر نمایش داده  .بخشید

20.0  ○ 

P03.01 
در   زمان انتگراتور

 (  I1بخش پایین )
0.200s  ○ 

P03.02 

فرکانس آستانه  

سوئیچ 

ازمقادیرگروه اول  

 (  F1انتگراتور ) 

5.00 Hz  ○ 

P03.03 

  تناسبی درگین 

بخش بالایی 

 (  P2یچ ) ئسو
20.0  ○ 

P03.04 

در   زمان انتگراتور

بخش بالایی 

 (  I2یچ) ئسو
0.200s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P03.05 

فرکانس آستانه  

سوئیچ به مقادیر  

 دوم انتگراتور 

 (F2  ) 

 
توان پاسخ دینامیکی سیستم را افزایش  با افزایش بهره تناسبی و کاهش زمان انتگرال می 

طوری که سیستم دچار نوسان نشود. افزایش زیاد بهره و همچنین کاهش بیش از حد داد به 

افزایش   ان  زم و  لرزش  باعث  می  over-shoot  انتگرال  بهره  در سیستم  افزایش  شود. 

تناسبی ممکن است باعث لرزش و انحراف استاتیک گردد و زمان انتگرال با اینرسی رابطه  

را تنظیم نموده تا سرعت پاسخ فرکانسی بخش   PIنزدیک دارد. بر اساس بارهای مختلف  

 ینرسی بار و شیب تغییر سرعت سیستم مکانیکی باشد. گو اکنترل برداری درایو پاسخ 

 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

 ) فرکانس خروجی)حداکثر  P03.05: P03.02 – P00.03 دامنه تنظیم

10.00H
z  ○ 

P03.06 
فیلتر خروجی 

 حلقه سرعت
0 متناسب با)  0-8 − 28 10𝑚𝑠⁄ ) 0  ○ 

P03.07 
ضریب جبران  

 ی لغزش حرکت 
بهبود دقت  باعث و بوده  کنترل برداری مد ضریب جبران لغزش برای تنظیم فرکانس لغزش  

تواند خطای حالت پایدار سرعت تنظیم صحیح پارامتر می   .گرددمی کنترل سرعت سیستم  

 .را کنترل کند

 %200تا  %50دامنه تنظیمات: 

100%  ○ 

P03.08 
ضریب جبران  

 ی لغزش ترمز
100%  ○ 

P03.09 
حلقه  تناسبی گین 

 P جریان

طور مستقیم  کنند که بهجریان را تنظیم می حلقه  انتگراتور    I و  Pمقادیر  : این دو پارامتر  *

نیازی  بردهای جنرال  رجهت کا .گذاردتأثیر میآن بر سرعت پاسخ دینامیکی و دقت کنترل 

 .این پارامتر نیستفرض به تغییر مقدار 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( 

باشد بدین ترتیب گشتاور تابع مستقل و  کردن مد کنترل گشتاور می رای فعال این پارامتر ب

 گردد. سرعت تابع وابسته می 

 . است غیر فعالکنترل گشتاور مد  :0

 (P03.12) کلیدصفحه طریق  ازگشتاور  رفرنس: 1

)از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی  AI1 آنالوگاز طریق ورودی گشتاور  رفرنس2:

 .)کلید صفحه 

 AI2از طریق ورودی آنالوگ گشتاور  رفرنس :3

  AI3 آنالوگاز طریق گشتاور  رفرنس: 4

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 HDI پالس رفرنس گشتاور از طریق ورودی :5

 ایگشتاور چند مرحله  رفرنس :6

 MODBUS از طریق شبکه رفرنس گشتاور :7

   Profibus/CANopen از طریق شبکهگشتاور  رفرنس :8

 Ethernetاز طریق شبکه  رفرنس گشتاور :9

 رزرو  :10

مربوط به سه برابر جریان   ٪ 100  موارد فوق، مقدار  10تا    2  هایآیتم توجه: برای تنظیم   

 .نامی موتور است

P03.12 
  با تنظیم گشتاور

 کلید صفحه 
 ○  %50.0 )جریان نامی موتور(  %300.0تا  %300.0-  محدوده تنظیم:

P03.13 
 رفرنسزمان فیلتر 

 گشتاور 
 ○  10.000s 0.010sتا  0.000

P03.14 

رفرنس حد بالای 

فرکانس در جهت  

راست گرد در مد  

 کنترل گشتاور 

  P03.17جهت حد بالای فرکانس راست گرد و    P03.16مقداردهی پارامتر  ) کلیدصفحه  :0

 باشد.( گرد می جهت حد بالای فرکانس چپ 

1: AI1  کلید)از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه (. 

 AI2 ورودی آنالوگ  :2

 AI3 ورودی آنالوگ  :3

 HDI پالسورودی  :4

 ای فرکانس حد بالا مرحله تنظیم چند  :5

  MODBUS از طریق شبکهتنظیم  :6

   Profibus/CANopen شبکه ازطریق رفرنس :7

 Ethernetاز طریق شبکه  رفرنس  :8

 : رزرو9

 مربوط به حداکثر فرکانس است  ٪100،  6-1توجه: تنظیم روش 

  ○ 

P03.15 

رفرنس حد بالای 

فرکانس در جهت  

گرد در مد  چپ

 گشتاور کنترل 

  ○ 

P03.16 

حد بالای  تنظیم

از فرکانس 

 / کلیدصفحه 

راستگرد  چرخش 

  .شوداستفاده می در مد کنترل گشتاور  این عملکرد برای تنظیم حد بالای فرکانس موتور

P03.16 مقدار P03.14  کند؛ را تنظیم میP03.17 مقدار P03.15  کندرا تنظیم می. 

 )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( 

 باشند. تعیین کننده بالاترین مقدار گشتاور چرخشی و گشتاورترمزی می  پارامترهااین 

و   P03.18مقداردهی جهت  P03.20 تعیین گردد. )پارامترکلید صفحه  از طریق: 0

 ( P03.19 مقداردهی جهت پارامتر P03.21 پارامتر
0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P03.19 

رفرنس حد بالای 

گشتاور ترمزی  

 )ژنراتور( 

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  ○ 

P03.20 

مقدار دهی حد  

  بالای گشتاور

چرخشی از روی  

 کلید صفحه 
 .شودگشتاور استفاده می بالای برای تعیین حد  این پارامتراز 

 )جریان نامی موتور( %300.0-0.0محدوده تنظیم: 

180.0%  ○ 

P03.21 

مقدار دهی حد  

بالای 

گشتاورترمزی از  

 کلید روی صفحه 

180.0%  ○ 

P03.22 
ضریب تضعیف در  

 توان ثابت  ناحیه

تضعیف گشتاور و یا  ناحیه فرکانس بالاتر از فرکانس نامی و یا ناحیه  استفاده از موتور در  

 توان ثابت 

 
مناحیه  در   P03.23 و P03.22 پارامترهای ثابت  هستند ؤتوان  موتور    .ثر  که  هنگامی 

طوری که در شکل  همان .شودمی گشتاور  تضعیف  ناحیهموتور وارد  رسدمی سرعت نامی به

هرچه ضریب تضعیف   .ضریب تضعیف، منحنی تضعیف را تغییر دهید  کندبالا ملاحظه می

 آید. پایین می تندتر  با شیبتر باشد، منحنی تضعیف بزرگ

 %50تا  P03.23: 5% دامنه تنظیم P03.22: 0.01-2.00 دامنه تنظیم

0.3  ○ 

P03.23 

  درصدکمترین 

  منحنی فی ضعت

 ناحیهدر گشتاور 

 توان ثابت 

20%  ○ 

P03.24  ماکزیمم  ولتاژحد 
P03.24  د، که بستگی به وضعیت سایت دارد. کنرا تعیین می  درایوحداکثر ولتاژ 

 %120.0-0.0محدوده تنظیم: 
100.0% ◎ 

P03.25 

مغناطیس  زمان  

کردن هسته موتور  

 قبل از چرخش 

پارامتر،با   این  از شروع به حرکت در آوردن موتور، جریان دهی   زماندهی  ابتدا قبل  درایو 

  دهد و این هسته مغناطیس شده، در هسته موتور را انجام می شار مغناطیس منظور ایجاد به

 .خشدبمیعملکرد گشتاور را در طول فرایند استارت بهبود  

 10.000s-0.000محدوده تنظیم: 

0.300s  ○ 

P03.26 

تناسبی  گین 

تضعیف  ناحیه 

 مغناطیسی 

 8000تا  0دامنه تنظیم: 

 برداری نامعتبر هستند. کنترل  مدبرای  P03.26تا  P03.24توجه: 
1000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P03.27 
سرعت کنترل 

 برداری 

 : نمایش مقدار واقعی 0

 : نمایش مقدار تنظیمی 1
0  ○ 

P03.28 

ضریب جبران  

سازی اصطکاک 

 استاتیک 

  %100.0تا  0.0

 معتبر است 1Hzاین ضریب تنها در فرکانس 
0  ○ 

P03.29 

ضریب جبران  

سازی اصطکاک 

 دینامیک 

  %100.0تا  0.0

   معتبر است          1Hzاین ضریب تنها در فرکانس 
0  ○ 

 SVPWMمد کنترل  :P04گروه  -9-5

P04.00 
تنظیم منحنی  

V/F 1 موتور 

گردد و گشتاور مورد نظر را در بازه  استفاده میV/F منحنی پارامتر جهت تعریف نوعاین 

 سازد. برآورده می فرکانسی کار 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

شماره  هایمنحنی  فن   4تا2  سهمی  مانند  بارهای  گشتاور  پمپبرای  و  اعمال ها  آب  های 

را انجام    اتتنظیم   ی مکانیکیبارهاگشتاور  های  توانند با توجه به ویژگی کاربران می   .شوندمی 

 .دست آورنده جویی در انرژی را بتا بهترین اثر صرفهدهند 

 .فرکانس نامی موتور است fb تصویر زیر ولتاژ نامی موتور ودر  Vb توجه:

 
صورت جداگانه از طریق دو رفرنس مستقل:  ه تنظیم فرکانس و ولتاژ ب سفارشیمنحنی 5:

( و ولتاژ P00.06 )پارامترفرکانس  رفرنساز طریق کانال فرکانس را  تواندر این حالت می 

  .ادتغییر د ( P04.27 پارامتر) ولتاژ رفرنسرا از طریق کانال 

0 ◎ 

P04.01 

در  تقویت گشتاور 

های پایین فرکانس 

 )پارامتر بوست( 

شده به شود، مقدار تعیین از این پارامتر جهت جبران گشتاور در فرکانس پایین استفاده می 

حد این پارامتر  باشد. افزایش بیش از  معنی درصدی از ولتاژ نامی موتور در فرکانس شروع می 

حالت  و موتور را به   باعث بالا رفتن بیش از حد جریان و حتی رسیدن به جریان لیمیت برسد

 باشیم مغناطیسی ببرد و عملکرد نامطلوبی داشته  عاشبا

 شود. می صورت اتوماتیک انجام ه مقدار این پارامتر صفر درصد تعیین شود گشتاور اولیه ب اگر

ثر از افزایش بوست  أمت V/Fباشد که شیفت منحنی فرکانسی می بالاترین  P04.02پارامتر  

 آمده است.  cut-offایجاد کرده است و در منحنی زیر با نام فرکانس 

0.0%  ○ 

P04.02 

فرکانس نقطه  

تقویت  انتهایی 

 AM1گشتاور 
20.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 
 )تنظیم دستی(  %10.0-%0.1 ;)خودکار( P04.01:0.0%محدوده تنظیم  

 P04.02 :0.0%-50.0%محدوده تنظیم  

P04.03  فرکانس f1 

 
نقطه   P04.00 = 1 وقتی چند  می ای()منحنی  کاربر  منحنی،  طریق V / F تواند  از   را 

P04.03 تا P04.08 تنظیم کند. 

V / F  شودطور کلی با توجه به بار موتور تنظیم می به. 

 .  f1 ＜ f2 ＜  f3 و V1 ＜ V2 ＜ V3 توجه:

باعث گرم شدن بیش از حد موتور یا آسیب   ،فرکانس پایین   افزایش بیش از حد ولتاژ در

شود، در که با جریان اضافی مواجهه می   به هنگامی  درایودقت شود    .شودآن می به  دیدن  

 ماند. این حالت تا زمان قطع حفاظت جریان اضافی باقی می 

 ٪110.0 تا  P04.04: 0.0٪ دامنه تنظیم P04.05تا P04.03: 0.00Hz دامنه تنظیم

 ٪ 110.0  تا P04.06: 0.0٪ دامنه تنظیم P04.07 تا P04.05: P04.03 دامنه تنظیم

 P02.16 تا  P04.07  :P04.05 تنظیم دامنه

 ٪ 110.0  تا P04.08٪ :0.0 دامنه تنظیم

0.00Hz  ○ 

P04.04  ولتاژV1 0.00%  ○ 

P04.05  فرکانس f2 00.00H
z  ○ 

P04.06  ولتاژV2 00.0%  ○ 
P04.07  فرکانس f3 00.00H

z  ○ 

P04.08  ولتاژV3 00.0%  ○ 

P04.09 

گین جبران 

 V / F لغزش

 1موتور 

بار در جهت تغییر سرعت ناشی از تغییرات  به  لغزش سرعت موتوربرای جبران    پارامتراین  

می   SVPWM  کنترل  مد موتور    .شوداستفاده  نامی  لغزش  ریاضی  فرکانس  معادله  در 

 :شودصورت زیر محاسبه می به

△f=fb-n×p/60 
fb    آن  پارامترفرکانس نامی موتور است که P02.02 ت؛  اسn  سرعت چرخش نامی موتور

 .جفت قطب موتور است pت؛ اس P02.03 آن پارامتراست و 

فرض  صورت پیشه و ب  است f △ نامیمربوط به فرکانس لغزش این پارامتر  ٪ 100.0 مقدار

 شده است. کارخانه تنظیم 

 %200.0-0.0محدوده تنظیم: 

100%  ○ 

P04.10 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 پایین هایفرکانس 

با قدرت زیاد، نوسان   هایویژه برای موتورها، به ، در برخی فرکانس SVPWM کنترل مددر 

ممکن است   کندو حتینمی کار    یکنواختموتور  حالت    در این  .جریان برای موتور رخ دهد

 توان این پدیده را از بین برد. با تنظیم این پارامتر می  .اضافه جریان رخ دهد
10  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P04.11 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 بالا هایفرکانس 

 P04.10: 0    100 دامنه تنظیم

   P04.11: 0    100 دامنه تنظیم

 P00.03 )حداکثر فرکانس( تا P04.12: 0.00Hz دامنه تنظیم

 

10  ○ 

P04.12 

  فرکانسی استانه

کنترل ارتعاش  

 1موتور 
30.0Hz  ○ 

P04.13 
تنظیم منحنی  

V/F 2 موتور 

پارامتر   P04.13های  پارامتر  2موتور شماره    V/F جهت تعریف نوع منحنی  P04.25تا 

برآورده می استفاده می  درایو  کارکرد  فرکانسی  بازه  در  را  نظر  مورد  و گشتاور  سازد.  گردد 

 باشد. می  P04.12تا   P04.00تعاریف این پارامترها شبیه پارامترهای 

 

عملکرد شماره   تابع  انتخاب  توسط  دو  شماره  موتور  یا  یک  شماره  موتور  نوع   35انتخاب 

قابل تنظیم است.   "شیفت بین موتور شماره یک و موتور شماره دو  "های دیجیتال ورودی

پارامترهای   در  دیجیتال  ورودیهای  عملکرد  تابع  تعریف    P05.09تا    P05.01انتخاب 

 گردد. می 

0 ◎ 

P04.14 

در  تقویت گشتاور 

 های پایینفرکانس 

 )پارامتر بوست( 
0.0%  ○ 

P04.15 

فرکانس نقطه  

تقویت  انتهایی 

 گشتاور 
20.0%  ○ 

P04.16  فرکانس f1 0.00Hz  ○ 

P04.17  ولتاژV1 0.00%  ○ 

P04.18  فرکانس f2 00.00H
z  ○ 

P04.19  ولتاژV2 00.0%  ○ 
P04.20  فرکانس f3 00.00H

z  ○ 
P04.21  ولتاژV3 00.0%  ○ 

P04.22 

گین جبران 

 V / F لغزش

 1موتور 

با قدرت زیاد، نوسان   هایویژه برای موتورها، به ، در برخی فرکانس SVPWM کنترل مددر 

ممکن است   کندو حتینمی کار    یکنواختموتور  حالت    در این  .جریان برای موتور رخ دهد

 توان این پدیده را از بین برد. با تنظیم این پارامتر می  .اضافه جریان رخ دهد

 P04.23: 0    100 دامنه تنظیم

  P04.24: 0    100 دامنه تنظیم

 P00.03 )حداکثر فرکانس(تا  P04.25: 0.00Hz دامنه تنظیم

100%  ○ 

P04.23 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 پایین هایفرکانس 
10  ○ 

P04.24 

ضریب کنترل 

در   ارتعاش

 بالا هایفرکانس 
10  ○ 

P04.25 

  فرکانسی استانه

کنترل ارتعاش  

 2موتور 
30.0Hz  ○ 

P04.26 
انتخاب عملکرد  

 ذخیره انرژی 

 : غیر فعال تابع 0

طور موتور در شرایط بار سبک، به  جویی در انرژیعملکرد خودکار صرفهکردن تابع  فعال  :1

 کند. جویی در انرژی تنظیم می خودکار ولتاژ خروجی را برای صرفه
0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P04.27 تنظیم ولتاژ  کانال 

تنظیم گردد، تنظیم ولتاژ و فرکانس    P04.00=5هنگامیکه   V / F در تنظیمات منحنی

 .گرددمی نتخاب ا ولتاژکانال تنظیم شوند. با این پارامتر توسط دو کانال مستقل تنظیم می 

 .شودتعیین می  P04.28 کلید: ولتاژ خروجی توسطصفحه 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

 ای ؛سرعت چند مرحله ولتاژ از طریق تنظیم   :5

 ؛ MODBUS شبکهتنظیم ولتاژ از طریق  7: ؛PID از ولتاژ تنظیم :6

 ؛ 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  ( برروی صفحه P04.27=0اگر مرجع تنظیم خروجی ولتاژ )پارامتر 

 باشد. پارامتر تعیین کننده درصد ولتاژ خروجی می 

 ٪ 100- ٪0دامنه تنظیمات: 
100.0%  ○ 

P04.29  از حداقل ولتاژ خروجی به حداکثر ولتاژ خروجی   درایو زمانی است که "مان افزایش ولتاژز" زمان افزایش ولتاژ

 یابد. )زمان شتاب افزاینده ولتاژ( افزایش می 

از حداکثر ولتاژ خروجی به حداقل ولتاژ خروجی  درایو زمانی است که "زمان کاهش ولتاژ"

 )زمان شتاب کاهنده ولتاژ(  .یابدکاهش می 

 منحنی نمایش داده شده در پارامتر t2و  t1)  ثانیه 3600.0    0.0دامنه تنظیمات: 

P04.31  ) 

5.0s  ○ 

P04.30  5.0 زمان کاهش ولتاژs  ○ 

P04.31 
حداکثر خروجی  

 ولتاژ 

 .حد بالا و پایین ولتاژ خروجی را تنظیم کنید

 )ولتاژ نامی موتور(  P04.31: P04.32    100.0% دامنه تنظیم

 )ولتاژ نامی موتور(  P04.32: 0.0 ٪    P04.31 دامنه تنظیم

 
 

100.0% ◎ 

P04.32 
حداقل خروجی  

 ولتاژ 
0.0% ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P04.33 
ضریب تضعیف  

 توان ثابت شار در 

 .شودشار استفاده می  در ناحیه تضعیف SVPWM مددر  درایو برای تنظیم ولتاژ خروجی

 .توسط این پارامتر میتوانید ولتاژ خروجی را در ناحیه تضعیف شار کمی بالاتر ببرید

 .گشتاور ثابت نامعتبر است مدتوجه: در 

 

 
 P04.33 :1.00-1.30محدوده تنظیم  

  

 ی ورود یهانالیگروهترم :P05گروه  -9-6

P05.00  ورودیHDI 
0: HDI  به .است با فرکانس بالاورودی پالس P05.49    P05.54 مراجعه کنید . 

1: HDI   به پارامتر  شود.دیجیتال عمومی تعریف می ورودیP05.09   .مراجعه کنید 
0 ◎ 

P05.01 
  تابعانتخاب 

 S1ترمینال 

 شود( عدم استفاده از ورودی دیجیتال )تابع عملکردی تعریف نمی  :0

 (Run Rightراستگرد ) در جهت( Runموتور ) چرخش فرمان 1:

 (  Run leftموتور در جهت چپگرد )چرخش فرمان  2:

 ه سیم 3کنترل تابع  :3

 (Jog Right)راست گرد  ( در جهتP08.06فرمان چرخش موتور با سرعت جاگ )  :4

 ( Jog Left)گرد در جهت چپ( P08.06فرمان چرخش موتور باسرعت جاگ )  5:

درایو و رها شدن موتور بدون شیب کاهش سرعت   توقفبا فعال شدن این ترمینال  :6

(Coast to stopصورت می ) پذیرد. این پارامتر در حقیقتEnable  باشد و بایستی می

 باشید. شرایط زیر را در نظر داشته 

شده باشد بلافاصله   Runتوسط پانل  که درایو قبلاًیطوره فرمان فعال شود ب اگر این 

ماند. در  می  Runمنتظر فرمان مجدد  شود و پس از غیر فعال شدن مجدداًاستاپ می 

  Runها درایو را توان از طریق پانل و یا ترمینال ضمن در صورت فعال بودن این فرمان نمی 

 کرد. 

شده باشد   Runتوسط ورودیهای ترمینال  که درایو قبلاًیطوره شود ب اگر این فرمان فعال 

 Runبلافاصله استاپ شده و در صورت غیر فعال شدن مجدد این ترمینال بایستی فرمان 

 شود. Runفعال گردد تا درایو دوباره  ترمینال غیر فعال و مجدداً

سوئیچ   یا( NOسوئیچ باز )ت صورهها را بمیتوانید فعال سازی ترمینال  P05.10با پارامتر 

عبارتی هنگامیکه ترمینال با بسته شدن سوئیچ آن و یا با باز  ه تعریف نمایید. ب( NCبسته )

 شدن سوئیچ آن فعال گردد. 

 (Fault( خطا )Resetفرمان ریست ) :7

(: با گذاردن فرمان روی این ورودی، در صورتیکه درایو Pauseفرمان وقفه یا مکث )  8:

Run  شود و  ولی استاپ نمی  رسدفرکانس صفر می  به خروجی درایوباشد با شیب کاهنده

 دهد.پس از برداشتن فرمان دوباره اجازه به چرخش موتور می 

 در درایو (External Fault) خطای خارجیفعال کننده وجود ورودی  :9

 (UP) تعریف شاسی افزایش فرکانس10: 

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 

 ( DOWNتعریف شاسی کاهش فرکانس )11: 

 در حافظه درایو  Downو  Upتنظیمات فرکانسی توسط  (Clearپاک کردن ): 12

شود با فرکانس  تنظیم می  Downو  UPشاسی های  توسطتوجه نمایید که فرکانسی که 

کلید سرعت صفحه فرض کارخانه صورت پیش ه شود و بجمع می  P00.09خروجی پارامتر 

. لذا با پاک کردن حافظه فرکانس تنظیمی با شاسی ها، باشد( می  P00.10)پارامتر 

 . گرددمی   P00.10رفرنس همین پارامتر 

 B و مرجع A سوئیچ بین مرجع 13:

 A مرجع و هامرجع  ترکیبی تابعسوئیچ بین 14: 

 ,A+B ،A-B ،MAX (Aتوانند  شوند و می تعریف می  P00.09تابع ترکیبی توسط پارامتر 

B) ،MIN (A, B) باشند. 

 Bو مرجع  هامرجع  ترکیبی تابعسوئیچ بین 15: 

 ,A+B ،A-B ،MAX (Aتوانند  شوند و می تعریف می  P00.09تابع ترکیبی توسط پارامتر 

B) ،MIN (A, B) باشند. 

 ای شماره یک تعیین سرعت چند مرحله سوئیچ 16: 

 ایسوئیچ شماره دو تعیین سرعت چند مرحله 17: 

 ایسوئیچ شماره سه تعیین سرعت چند مرحله 18: 

 ایسوئیچ شماره چهار تعیین سرعت چند مرحله19: 

های یک عدد جهت بیت  عنوان عدد یک ویا صفر،ه شدن ب Offو ONچهار سوئیچ فوق با *

 کنند. سرعت مختلف را انتخاب می  16هگز عمل کرده و 

و بعد از غیر فعال شدن این  ایسرعت چند مرحله ( Pause) ایتوقف اجباری لحظه 20:

 شود. می ترمینال دوباره ادامه پروسه بعدی داده 

 بصورت باینری ACC / DEC زمانانتخاب  1 سوئیچ شماره21: 

 باینری بصورت ACC / DEC زمانانتخاب  2 سوئیچ شماره22: 

انتخابی  از طریق ترکیب حالت این دو ترمینال کاهنده  / افزایندهزمان شتاب  چهار گروه

عنوان ورودی دیجیتال با تابع  ه ب ،1انتخاب شود )در حالی که ترمینال ورودیهای دیجیتال 

، ورودی دیجیتال با تابع عملکرد شماره  2ترمینال  کنید ورا انتخاب  21 عملکرد شماره

 ( نماییدرا انتخاب  22

 1ترمینال 

 ( 21تابع )

 2ترمینال 

 ( 22تابع )
انتخاب زمان 
ACC/DEC 

 پارامترها 

OFF OFF 
زمان  

ACC1/DEC1 
P00.11/P00.

12 

ON OFF 
زمان  

ACC2/DEC2 
P08.00 / 
P08.01 

OFF ON 
زمان  

ACC3/DEC3 
P08.02 / 
P08.03 

ON ON 
زمان  

ACC4/DEC4 
P08.04 / 
P08.05 

 هنگام استپ  ساده PLC ریست در 23:

 ساده  PLC ( در پروسهPauseای )توقف اجباری لحظه : 24
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 PID کنترل  (Pauseای )توقف اجباری لحظه 25: 

 ای اجباری در فرکانس جاری تراورس ماندن لحظه   26: 

 ریست تراورس و برگشت به فرکانس مرکز  27:

 ( شمارنده RESETریست )28:

 و قرار گرفتن در مد کنترل گشتاور  گشتاور سازی مد کنترل غیرفعال29: 

 ریست تابع طول 30:

 شمارنده پالس  : 31

 گیر طول ه ریست تابع انداز32: 

 تغییر فرکانس موقتی غو فرمان ل 33:

 DCترمز فرمان  34:

 موتور شماره یک به موتور شماره دو : شیفت از 35

 کلید )شاسی های پانل(ها به صفحه سوئیچ فرمان  :36

 ورودیهای ترمینال ها به سوئیچ فرمان  : :37

 شبکه ارتباطی سریال ها به سوئیچ فرمان  : :38

 ( Pre-excitingفرمان پیش تحریک مغناطیسی موتور ) :39

 : پاک کردن تابع ثبت توان مصرفی 40

 ف برق توقف ثبت تابع مصر :41

 : رزرو  60~42

در این مد با فعال شدن ورودی دیجیتال پلاریته   ::PID: تغییر پلاریته خروجی  61

با مثبت  PIDحال خروجی ه کند بدین معنا که اگر تا بمعکوس عمل می  PID خروجی

 شود. بار با مثبت شدنش سرعت کم می  شد اینشدنش سرعت زیاد می 

 رزرو  : 62-63

P05.10 

انتخاب پلاریته  

های  ترمینال 

 ورودی

های ورودی به معنی فعال شدن تابع ورودی دیجیتال با شرایط  ترمینال انتخاب پلاریته 

 ( NCسوئیچ بسته )کنتاکت  ( فعال شود و یا باNOسوئیچ باز )کنتاکت 

اگر بیت های ورودی دیجیتال را معین می پارامترهای فوق نحوه فعال شدن ترمینال  کند 

بوده و با    Normally Openصورت  هصورت آند( باشد ترمینال به )ورودی ب  مربوطه صفر

صورت کاتد( شود  ه)ورودی ب  1شود. اگر بیت مربوطه  بسته شدن ترمینال مربوطه فعال می 

 شود. بوده و با باز شدن ترمینال مربوطه فعال می  Normally Closeترمینال ورودی 
Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 

S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

 0X000-0X1FFمحدوده تنظیم: 

0x000  ○ 

P05.11 

-ON زمان فیلتر

OFF  های ترمینال

 ورودی دیجیتال 

اگر تداخل شدید است،    .را تنظیم کنید HDI و S1    S8 هایدیجیتال ترمینال  زمان فیلتر

از کار   تا  افزایش دهید  از نویز روی ورودی کرد  پارامتر را    .جلوگیری شود  هااشتباه ناشی 

می  باعث  زمان  این  بستهافزایش  زمان  که  نگهداشتن  نگه شود  باز  داشتن سوئیچ جهت یا 

 کردن ورودی دیجیتال بیشتر گردد فعال 
 0.000-1.00s 

0.0100
s  ○ 

P05.12 

تعریف ورودیهای  

صورت  ه دیجیتال ب

مجازی  

(Virtual) 

افزار )یعنی متصل  ترمینال مجازی به این معنی است که ورودی دیجیتال از طریق سخت

سریال   شود بلکه از طریق شبکه ارتباطیکردن یک سوئیچ به ورودی دیجیتال( فعال نمی 

نرم هب فرمان می صورت  مقدار  افزاری  از  پارامتر عدد هگز  این  تعریف  بازه  تا   0.000گیرد. 

0X1FF  فعال( 1: غیر فعال، 0) باشد.می : 

0x000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 Bit4 Bit5 Bit6 Bit7 Bit8 
S1 S2 S3 S4 S5 S6 S7 S8 HDI 
 0x1FFمثال: 1 1 1 1 1 1 1 1 1

ارتباطات  شبکه مجازی، وضعیت ترمینال فقط از طریق  ترمینالتوجه: پس از فعال شدن 

 .است 0x200Aتغییر است و آدرس ارتباط قابل 

P05.13 
 کنترل  مد

 سیمه دو یا سه 

 ها را تنظیم کنید عملکرد ترمینال  نحوه

کند،  صورت جداگانه جهت چرخش را معین می ه مدل اول: هر ورودی ب  سیمه  دو: کنترل  0  

در    Runبه معنی فرمان    FWDشود. ورودی  عملکرد عمومی از این حالت استفاده می جهت  

 باشد.  گرد می در جهت چپ RUNبه معنی فرمان   REVجهت راست گرد و و ورودی 

 REV FWD فرمان  

 

 خاموش  خاموش  استپ 

استارت راست 

 گرد 

 روشن خاموش 

 خاموش  روشن گرداستارت چپ 

ادامه حرکت در 

فرمان  جهت 

 قبلی 

 روشن روشن

 : مدل دوم  سیمه دوکنترل : 1 

 دور موتور:  از فرمان جهت Runجدا کردن فرمان  

عنوان فرمان راستگرد و به   REVو ورودی ترمینال    Runعنوان فرمان  ه ب  FWDورودی    

 چپگرد است. 

 : مدل اول  سیمهسه کنترل : 2

  SB1باشد شاسی ( میEnableها )جهت فعال سازی فرمان  NCصورت ه ب SB2شاسی  

عنوان جهت حرکت، یعنی حرکت به  هب  Kبوده و کلید  Runعنوان فرمان هب NOصورت هب

 :برداری، کنترل جهت به شرح زیر استدر طول بهره باشد. جلو یا عقب می 
Sln  شاسی(NC) REV )مسیر کنونی  مسیر قبلی )کلید 

 

رو←خاموش  روشن 

 شن 

 معکوس  جلو روبه

 جلو روبه معکوس 

خامو←روشن  روشن 

 ش 

 جلو روبه معکوس 

 معکوس  ره به جلو 

 کاستن سرعت تا توقف  روشن  خاموش←روشن 

 خاموش 

ها جهت فعال سازی فرمان  NCصورت ه ب SB2شاسی  ؛ مدل دوم   سیمهسه کنترل : 3

(Enable می ) باشد(. شاسی باشد )در حقیقت استاپ میSB1 صورت ه بNO عنوان  هب

در جهت  Runفرمان  NOصورت هب SB3در جهت رو به جلو بوده و شاسی   Runفرمان 

   )مطابق شکل(.باشد. حرکت به عقب می 

 REV FWD فرمان  

 

 خاموش  خاموش  استپ 

 روشن خاموش  استارت راست گرد 

 خاموش  روشن استپ 

 روشن روشن گرداستارت چپ 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 
Sln FWD REV مسیر 

 

رو←خاموش  روشن 

 شن 

 جلو روبه روشن 

 معکوس  خاموش 

ر←خاموش  روشن  روشن 

 وشن

 جلو روبه

 معکوس  خاموش 

روشن 

← 
خامو

 ش 

کاستن  / /

سرعت تا  

 توقف
/ / 

فعال باشند و   REV و یا FWD ترمینالیکی از توجه: برای حالت دو سیمه، هنگامی که 

کنسل شده باشد بایستی برای فعال سازی  بعداًفرمان توقف از مجاری دیگری آمده باشد و 

 فعال گردد.  یکبار دیگر این ترمینال غیر فعال و مجدداً مجدداً REV ویا FWDفرمان 

تابع  وشده باشد عریف ها باشد تدر شرایطی که فرامین کنترل روی ترمینال عنوان مثال به

 شده باشد. ظیم جهت فرمان استاپ مستقل تن P07.04در پارامتر   STOP/RSTشاسی

های  که ترمینال یی تواند فرمان استاپ را به درایو صادر کند جامی   STOP/RSTشاسی

 مطرح شده فوق در سیستم دو سیمه فعال باشند . 

P05.14 
خیر در وصل  أزمان ت

 S1سوئیچ ترمینال 

خیر  أباشد و تمی  جهت اعتبار عملکرد شاسی خیرأزمان تتعیین کننده مقدار  این پارامترها

 باشد. در دو صورت پس از وصل سوئیچ و یا بعد از قطع آن می 

 
 50.000s-0.000محدوده تنظیم: 

 

0.000s  ○ 
P05.15 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S1 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.16 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S2 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.17 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S2 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.18 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S3 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.19 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S3 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.20 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S4 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.21 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S4 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.22 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S5 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.23 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S5 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.24 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S6 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.25 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S6 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.26 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S7 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.27 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S7 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.28 

خیر در وصل  أزمان ت

 ○  S8 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.29 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  S8 0.000sسوئیچ ترمینال 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P05.30 
خیر در وصل  أزمان ت

 ○  HDI 0.000sسوئیچ ترمینال 
P05.31 

خیر در قطع  أزمان ت

 ○  HDI 0.000sسوئیچ ترمینال 

P05.32 
 ولتاژ حد پایین
AI1 

ورودی  یا جریان  ولتاژ  بین  تناظر خطی  تعیین کننده  پارامترها  مقادیر این  آنالوگ و  های 

 باشند. های تحت کنترل درایو می پروسه  ییمتنظ

 . شودمی کلید انجام از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1تنظیمات ورودی 

شده باشد، درایو در  اگر ولتاژ ورودی آنالوگ فراتر از حداقل یا حداکثر مقدار ورودی تنظیم  

 گیرد. ی مقدار خودش در نظر محداقل یا حداکثر 

را متناظر با ولتاژ صفر تا   آمپرمیلی  20  صفر تا جریان باشد،    صورته بوقتی ورودی آنالوگ  

باشد  نمی  ٪  100.0  با  مقدار نامی متناظرکاربردها    بیشتر موارددر   گیرد.در نظر میولت    10

 بایست کالیبره انجام پذیرد. و می 

 
پارامتر برای   این  از    .شودتنظیم حساسیت ورودی آنالوگ استفاده می زمان فیلتر ورودی: 

ولی    تواند اختلالات نویز فرکانسی روی کمیت الکتریکی را حذف نمایدمی مقدار  این  افزایش  

 .کندحساسیت ورودی آنالوگ را تضعیف می 

می  AI2 و AI1 توجه: ورودی  آنالوگ  از  تاتوانند  یا    10  صفر  تاولت  آمپر میلی  20  صفر 

کنند، ولتاژ  آمپر را انتخاب می میلی  20  صفر تا  ورودی AI2 و AI1 پشتیبانی کنند، وقتی

را پشتیبانی   10V+تا     10V-  تواند ورودی  می   AI3 ،  ولت است  10آمپر  میلی   20  متناظر

 .کند

  P05.32: 0.00V – P05.34 دامنه تنظیم

  P05.33: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم

  P05.34: P05.32–10.00V دامنه تنظیم

  P05.35: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم

  P05.36: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم

 P05.37: 0.00V – P05.39 دامنه تنظیم

  P05.38: -100.0٪ -100.0٪ دامنه تنظیم

  P05.39: P05.37–10.00V دامنه تنظیم

 P05.40 : -100.0 – -100.0 محدوده تنظیم

  P05.41: 0.000s-10.000s تنظیمدامنه 

 P05.42: -10.00V – P05.44 دامنه تنظیم

  P05.43: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم

  P05.44: P05.42 – P05.46 دامنه تنظیم

  P05.45: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم

  P05.46: P05.44–10.00V دامنه تنظیم

0.00V  ○ 

P05.33 

کمیت  حد پایین

بر حسب درصد  

 AI1 متناظر با 

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 ورودی 

AI1 
0.100s  ○ 

P05.37 
 ولتاژحد پایین 

AI2 
0.00V  ○ 

P05.38 

کمیت  حد پایین

بر حسب درصد  

 AI2 متناظر با 

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 ورودی 

AI 
0.100s  ○ 

P05.42 
 پایین ولتاژ حد 

AI3 

-
10.00V  ○ 

P05.43 

 کمیت حد پایین

بر حسب درصد  

 AI3متناظر با 

-
100.0%  ○ 

P05.44  مقدار میانی AI3 0.00V  ○ 

P05.45 

میانی کمیت حد 

بر حسب درصد  

 AI3 متناظر با 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P05.46 
  حد بالای ولتاژ

AI3 

  P05.47: -100.0 – -100.0 دامنه تنظیم

 P05.48: 0.000s - 10.000s تنظیمدامنه 
10.00V  ○ 

P05.47 

بالای کمیت  حد 

بر حسب درصد  

 AI3 متناظر با 

100.0%  ○ 

P05.48 
زمان فیلتر ورودی 

AI3 
0.100s  ○ 

P05.49 
ورودی دیجیتال  

 HDIپالسی 

 عنوان رفرنس فرکانس ه : ورودی پالس ب0

 : ورودی شمارنده پالس 1

 : ورودی شمارنده طول 2

0 ◎ 

P05.50 
 فرکانس حد پایین

HDI 
0.000kHz  تاP05.52 0.000k

Hz  ○ 

P05.51 

پایین کمیت حد 

بر حسب درصد  

 HDI  متناظر با

 ○  %0.0  %100تا  100.0%-

P05.52 
  فرکانس حد بالای

HDI 
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 

 HDIفرکانس 
0.000s  10.000تاs 0.100s  ○ 

 های خروجی: ترمینالP06گروه  -9-7

P06.00   خروجیHDO 

 .های خروجی پالسترمینال انتخاب عملکرد 

است. برای  50.0kHzکلکتور باز: حداکثر فرکانس پالس پالسی  ترانزیستوریخروجی  :0

 .مراجعه کنید P06.27    P06.31 اطلاعات دقیق در مورد عملکردهای مربوط به

 . (ON-OFF) ترانزیستوری کلکتور باز معمولیخروجی  :1

 گردد. تنظیم می  P06.02در این حالت تابع خروجی توسط پارامتر 

0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P06.01   خروجیY1 

 : غیر فعال 0

 (Runباشد )ایو در حال کار می در :1

 راست گرد چرخش و  Runدرایو  :2

 گردچپ چرخش و  Runدرایو  :3

چرخاند تا اپراتورها  سرعت کند موتور را می  : منظور درایو درJogدرایو در حالت جاگ ) :4

 )تنظیمات 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

 فرکانس حد بالا  رسیدن به :10 در فرکانس صفر Runدرایو  :9

 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

 به مقدار تنظیمی رسیدن شمارنده کانتر  : :18

 شده به مقدار تعریف رسیدن شمارنده کانتر 19: 

  فعالخارجی  فالت :20

 : رسیدن به طول درخواستی 21

  تنظیمی کارکرد رسیدن به زمان :22

 MODBUS شبکه از های مجازیترمینال  فرمان :23

 PROFIBUS/CANopen شبکه از های مجازیترمینال  فرمان :24

 Ethernet شبکه از های مجازیترمینال  فرمان :25

 گیرد( قرار می Poffبه هنگامی که ولتاژ بالاتر از ) DC ولتاژ باستثبیت : 26

 : رزرو 30~27

0  ○ 

P06.02   خروجیHDO 0  ○ 

P06.03  خروجی رلهRO1 1  ○ 

P06.04  خروجی رلهRO2 5  ○ 

P06.05 

کنتاکت انتخاب 

باز و یا کنتاکت  

های  خروجی  بسته

 دیجیتال 

به برای    پارامتر بسته  یا  و  باز  کنتاکت  شدن  نوع  فعال  استفاده دیجیتال  خروجی  هنگام 

 .شودمی 

صورت  ه بتنظیم شود، ترمینال خروجی )پلاریته مثبت است(  0وقتی بیت فعلی روی 

 .است کنتاکت باز

صورت  ه ب تنظیم شود، ترمینال خروجی  )پلاریته منفی است(1وقتی بیت فعلی روی 

 .استکنتاکت بسته 

Bit0 Bit1 Bit2 Bit3 
Y HDO RO1 RO2 

 0xFمثال: 1 1 1 1

 0xFتا  0x0محدوده تنظیم:

0  ○ 

P06.06 
وصل   درتاخیر

 Y1 خروجی

هنگام فعال شدن خروجی دیجیتال، به  خیر در وصلأ تو  خیر در قطعأ تزمان  پارامترهای

 باشد. می شده در سیستم توسط تابع تعریف آن 
0.000s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P06.07 
قطع   درتاخیر

 Y1خروجی  

 

                   t

t

Delay

                   

Delay

RO, Y, HDO,...

          ON

ON

OFF

 
 

 

 50.000sتا  0.000محدوده تنظیم: 

 .باشد P06.00 = 1 فقط زمانی معتبر هستند که P06.09 و P06.08 :توجه

0.000s  ○ 

P06.08 
وصل   درتاخیر

 HDO خروجی
0.000s  ○ 

P06.09 
قطع   درتاخیر

 HDOخروجی  
0.000s  ○ 

P06.10 
وصل   درتاخیر

 RO1 خروجی
0.000s  ○ 

P06.11 
قطع   درتاخیر

 RO1خروجی 
0.000s  ○ 

P06.12 
وصل   درتاخیر

 RO2 خروجی
0.000s  ○ 

P06.13 
قطع   درتاخیر

 RO2خروجی 
0.000s  ○ 

P06.14  خروجیAO1 0:  خروجی درایو فرکانس 

 فرکانس تنظیمی )رفرنس(  :1

 رمپ  ورودی تابعفرکانس  :2

 ( برابر سرعت نامی موتور 2تا  0از )موتور سرعت  3:

 ( درایو )نسبت به دو برابر جریان نامی جریان خروجی :4

 ) برابر جریان نامی موتورنسبت به دو  (جریان خروجی5: 

 (درایوبرابر ولتاژ نامی  1.5ولتاژ خروجی )نسبت به : 6

 توان خروجی )نسبت به دو برابر توان نامی موتور(7: 

 : مقدار گشتاور تنظیمی 8

 ( موتور  گشتاور خروجی )نسبت به دو برابر گشتاور نامی9:

 .  AI1 مقدار ورودی آنالوگ10: 

 AI2 آنالوگمقدار ورودی  :11

 AI3 مقدار ورودی آنالوگ12: 

 HDI مقدار ورودی پالس با سرعت بالا13: 

  MODBUS مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه :14

 MODBUS مقدار تنظیمی شماره دو از شبکه :15

  PROFIBUS/CANopen مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه :16

 PROFIBUS/CANopen از شبکه دومقدار تنظیمی شماره  :17

  Ethernet مقدار تنظیمی شماره یک از شبکه :18

 Ethernet مقدار تنظیمی شماره دو از شبکه :19

 : رزرو  21~20

 : جریان گشتاور )به نسبت دو برابر جریان نامی موتور( 22

 فرکانس مرجع رمپ )با علامت(  :23: 

 : رزرو 30~24

0  ○ 
P06.15  خروجیAO2 0  ○ 

P06.16 

انتخاب خروجی 

پالس سرعت 

 HDOبالای 

0  ○ 

P06.17 
حد پایین کمیت 

AO1 (درصد) 

مقدار    گیری شده در درایو واین پارامترها جهت تنظیم تناظر بین کمیت الکتریکی اندازه 

محدوده حداکثر  گیری از  کمیت اندازه که  که یصورت در  .کنندخروجی آنالوگ را تعریف می 
0.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P06.18 

حد پایین  

  AO1خروجی 
 )ولتاژ(

تنظیم  حداقل  رود،  یا  فراتر  ولتاژشده  محدوده  خروجی  بالا    در  حد  یا  پایین  محدود  حد 

 گردد. می 

اید حال اگر مقدار  تعریف کرده  4voltبرابر  %50مثال: فرض کنید مقدار کمیت در 

 ماند. می  4voltبرسد خروجی همان  %60کمیت به 

 .ولت است 0.5با  برابر آمپرمیلی 1هنگامی که خروجی آنالوگ خروجی جریان است ،  

با    متناظر  آنالوگ  مختلف، خروجی  موارد  است  ٪100در  متفاوت  خروجی  برای   .مقدار 

 .مراجعه کنید PID جزئیات، به بخش کنترل

 
 P06.17:  -100.0% -P06.19 دامنه تنظیم

  P06.18: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم

  P06.19: P06.17–100.0% دامنه تنظیم

  P06.20: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم

 P06.21: 0.000s-10.000s دامنه تنظیم

  P06.22: 0.0% - P06.24 دامنه تنظیم

 P06.23: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم

  P06.24: P06.22–100.0% دامنه تنظیم

 P06.25: 0.00V – 10.00V دامنه تنظیم

 P06.26: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم

  P06.27: 0.000s-10.000s دامنه تنظیم

 P06.28: 0.00-50.00kHz دامنه تنظیم

 P06.29: P06.27–100.0% دامنه تنظیم

  P06.30: 0.00-50.00kHz دامنه تنظیم

 P06.31: 0.000s - 10.000s دامنه تنظیم

0.00V  ○ 

P06.19 
حد بالا کمیت  

AO1  )درصد( 
100.0%  ○ 

P06.20 

حد بالا 

  AO1خروجی 
 )ولتاژ(

10.00V  ○ 

P06.21 
زمان فیلتر 

 AO1خروجی 
0.000s  ○ 

P06.22 
حد پایین کمیت 

AO2  )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(

10.00V  ○ 

P06.26 
زمان فیلتر 

 AO2خروجی 
0.000s  ○ 

P06.27 
حد پایین کمیت 

HDO  )درصد( 
0.00%  ○ 

P06.28 

حد پایین  

  AO2خروجی 
 )فرکانس(

0.00kH
Z  ○ 

P06.29 
حد بالا کمیت  

HDO  )درصد( 
100.0%  ○ 

P06.30 
 حد بالا خروجی

HDO )فرکانس( 
50.00 
kHZ  ○ 

P06.31 
زمان فیلتر 

 HDOخروجی  
0.000s  ○ 

 HMIگروه پارامترهای   : P07گروه  -9-8

P07.00  تعریف رمز 

0–65535 
 .هر عددی دیگر تنظیم گردد 0غیر از شود که به رمز عبور هنگامی فعال می 

  .کندمی  غیر فعالرمز ورود قبلی را پاک کرده و رمز عبور را  :00000

وارد کردن رمز از  به    سنجیاعتبار  تنظیمی و  کاربر پس  آن توسط درایو، اجازه دسترسی 

وضعیت ویرایش مجدد  .خاطر بسپاریدهرا بخود    عبور  رمزلطفاً    شود.میمنوی پارامترها داده 

اگر رمز ورود در   .دقیقه معتبر خواهد شد  1و محافظت از رمز عبور در    پارامترهای توابع

شوید و   پارامترهای توابعرا فشار دهید تا وارد حالت ویرایش    PRG / ESCدسترس است،  

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

تواند در صورت عدم ورود رمز ورود، اپراتور نمی  .شودمی نمایش داده   "0.0.0.0.0"سپس  

 .وارد آن شود 

پیش  مقدار  به  بازیابی  می توجه:  آن  فرض  از  احتیاط  با  لطفاً  کند،  پاک  را  ورود  رمز  تواند 

 .کنیداستفاده 

P07.01 
  کردن کپی

 ها پارامتر

 .کندنحوه کپی پارامترها را تعیین می این پارامتر 

 غیر فعال  :0

های ذخیره شده در برد کنترل به حافظه  پارامترکلیه  یا ریختن( UpLoad) پلودآ: 1

 )پانل( کلید صفحه ذخیره ساز در 

های  پانل به آدرس های ذخیره شده در پارامتر( یا ریختن کلیه Download)دانلود : 2

 P12و گروه  P02همراه پارامترهای موتور گروه حافظه برد کنترل به 

های  های ذخیره شده در پانل به آدرس پارامتر( یا ریختن کلیه Download): دانلود 3

 P12و گروه  P02جز پارامترهای موتور گروه ه حافظه برد کنترل ب

توجه: پس از  به حافظه برد کنترل  P12و   P02گروه دوم  فقط پارامترهای موتور : دانلود4

آپلود   تابعگردد، برمی  0 مقدار طور خودکار بهبه  های فوق این پارامترتم  ایانجام عملیات 

 . مستثنی است  P29پارامترهای کارخانه از و دانلود 

0 ◎ 

P07.02 

  انتخاب عملکرد

 شاسی 
QUICK / JOG 

 غیر فعال  :0

شود و با فشردن آن موتور در  عنوان شاسی جاگ تعریف می هب  QUICK / JOGشاسی :1

 آید. سرعت جاگ به گردش در می 

های الکتریکی نمایش داده شده قبلی  عنوان برگشت به کمیته ب  QUICK / JOGشاسی :2

  کند. که توالی به جلو بود عمل می  SHIFT/    <شود. این حالت برعکس شاسیتعریف می 

 گردند( تعریف می  P07.06و  P07.05 الکتریکی در پارامترهایهای کمیت توالی این )

تنها زمانی   گرد و راست گرد کردن موتورچپ عنوان شاسی هب QUICK / JOG یشاس3 : 

 شود. کلید فعال باشد، تعریف میاز صفحه  RUNکه فرمان 

  / UPتوسط شدهمقدار تنظیم عنوان پاک کننده حافظه هب  QUICK / JOGشاسی :4

DOWN شود( تعریف می ˅ و شاسی  ˄ )شاسی. 

 Coastعنوان استاپ درایو بدون وقفه و رها شدن موتور )ه ب QUICK / JOG شاسی :5

to Stop شود. در این حالت سرعت موتور با شیب کاهنده کاهش پیدا  ( تعریف می

فرکانس که  کند و هنگامیکه فرکانس صفر شد درایو متوقف شود بلکه درایو در هر نمی 

 ایستد. کند و موتور با اینرسی خودش می هست موتور را رها می

کلید و یا  ) انتخاب از سه کانال صفحه  P07.03ها با تنظیم پارامتر کانال دریافت فرمان : 6

تغییر   QUICK / JOG تواند توسط شاسیهای کنترل و یا ارتباطات شبکه( می ترمینال 

 .کند

 : هنگامیکهتوجه ای(اندازی با توجه به پارامتر غیر کارخانه )راه  اندازی سریعحالت راه  7: 

QUICK / JOG شود. جهت چرخش استفاده می  راستگرد و چپگردچرخش به  عنوانهب

روشن شدن  شود و همواره دردر حافظه درایو در قطع و وصل برق ورودی حفظ نمی 

 نماید. عمل می  P00.13 طبق پارامتر بعدی، درایو

0X 
01 ◎ 

P07.03 

توالی تغییر کانال  

ها توسط فرمان 

 / QUICKشاسی 

JOG 

های  تغییر کانال  توالی، است P07.02 = 6 ست که پارامترا اعتبار این پارامتر هنگامی

 .تنظیم کنید با این پارامترفرمان را 

 ط شبکه ارتبااز کنترل  ←ترمینال ها  ازکنترل ←کلید صفحه از کنترل  :0

 هااز ترمینال کنترل →←کلید صفحه  ازکنترل  :1

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 ط شبکه ارتبا ازکنترل →←کلید صفحه از کنترل  :2

 ط شبکه ارتبااز کنترل →←ها ترمینال از کنترل 3: 

P07.04 
 تعریف تابع شاسی 
STOP/RST 

گردد و در کلیه تعاریف تعریف می  STOP/RSTاین تابع برای عملکرد استاپ از شاسی 

( معتبر خواهد Fault( فالت یا خطا )Resetجهت ریست ) STOP/RST . زیر شاسی

 بود. 

 . کلید معتبر استکنترل صفحه فرمان استاپ از فقط برای  :0

 . ها معتبر هستندکلید و کنترل ترمینال صفحه  کانل دو برای هراستاپ : 1

 . معتبر هستنداز ارتباط شبکه مدباس کلید و کنترل صفحه ل کانا برای هر دواستاپ  :2

 های کنترل کانال معتبر برای تمام 3: 

0  ○ 

P07.05 

پارامترهای  نمایش 

هنگام  به 1حالت 
RUN 

  P07.06و پارامتر    P07.05باشد با تنظیم دو پارامتر  می   RUNهنگامیکه درایو در وضعیت  

پشت سرهم در روی  SHIFTهای که جهت نمایش با فشردن هر بار شاسی میتوانید کمیت 

فرض با هر بار فشار دادن  طور مثال با تعریف پیش نمایشگر مشاهده شود، ملاحظه نمایید به 

شود.  میو... نمایش داده   DCابتدا فرکانس خروجی، فرکانس رفرنس، ولتاژ    SHIFTشاسی  

 شود و هر مقداری که بیت آنمی باشد نمایش داده   1در این پارامتر هر مقداری که بیت آن  

 شود. باشد نمایش داده نمی  0
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 ولتاژ خروجی (نشانگر V روشن  ) 

:BIT4 نشانگر جریان خروجیA روشن  ) 

:BIT5 سرعت چرخشrun نمایشگر(A  وHz )روشن 

 :BIT6 ( نمایشگر توان خروجیA     V  )روشن 

 :BIT7( نمایشگر گشتاور خروجیA   V  )روشن 

 :BIT8مرجع PID  ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

: BIT9 فیدبکمقدار PID  (نمایشگرA    V روشن ) 

BIT10 : های ورودی حالت ترمینال 

BIT11:  های خروجی حالت ترمینال 

BIT12:  شده گشتاورمقدار تنظیم (نمایشگرA    V )روشن 

BIT13:  مقدار شمارنده پالس 

BIT14:  مقدار طول 

BIT15: PLC  ایفعلی در سرعت چند مرحله  پلهو 

0X03FF  ○ 

P07.06 

پارامترهای  نمایش 

هنگام به  2 حالت
RUN 

0X0000-0XFFFF 
BIT0: AI1  (V کلیداز طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه ( ) روشن) . 

BIT1: AI2 (V روشن )  

:BIT2 AI3  (V  )روشن 

BIT3: فرکانس HDI 

BIT4:  نمایشگر بار موتوردرصد اضافه(A    V )روشن 

BIT5  : درایو باردرصد اضافه ( نمایشگرA   V روشن ) 

BIT6: ( نمایشگر مقدار داده شده فرکانس رمپHz )روشن 

 :BIT7 سرعت خطی 

 :BIT8جریان ورودی AC ( نمایشگرA روشن ) 

0X000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

: BIT9( نمایشگر فرکانس حد بالاHz  )روشن 

BIT10-15  رزرو : 

P07.07 
متر در  ا پارنمایش 

 حالت توقف 

0X0000-0XFFFF 
BIT0:  نمایشگر تنظیم فرکانس(Hz  می  چشمکروشن، فرکانس به آرامی )زند 

 :BIT1ولتاژ باس (V روشن ) 

BIT2  : های ورودی ترمینال حالت 

BIT3:  های خروجی ترمینال حالت 

BIT4: مرجع PID ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

BIT5:  فیدبکمقدار PID ( نمایشگرA  وV زدن چشمک  )% 

BIT6:  رزرو شده 

BIT7: مقدار آنالوگ AI1 (V کلیداز طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه ( ) روشن) . 

BIT8: مقدار آنالوگ AI2 (V روشن  ) 

: BIT9مقدار آنالوگ AI3  (V روشن  ) 

: BIT 10فرکانس HDI  پالس با سرعت بالا 

BIT11: PLC  ایفعلی در سرعت چند مرحله  پلهو 

BIT12:  های پالس شمارنده 

BIT13 :مقدار شمارنده طول 
BIT14: دهنده نشان ، هنگام نمایش فرکانسحد بالای فرکانس )بهLED  با لیبلHZ  روشن

 گردد( می 

BIT15 رزرو : 

0X00F  ○ 

P07.08 ضریب فرکانس 
0.01-10.00 

 ( P07.08 )مقدار پارامتر Xخروجیکانس رف = فرکانس نمایش داده شده
1.00  ○ 

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 
 پلدمای نمایش 

 وساز یکس
 ●  / 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  65535-0 درایو زمان کارکردh /  ● 

P07.15 
 MSBبیت 

 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 
مصرف  LSBبیت 

 برق
/  ● 

P07.17 رزرو رزرو /  ● 
P07.18  3000.0-0.4 درایو توان نامیKw /  ● 
P07.19  1200-50 درایو ولتاژ نامیV /  ● 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P07.20   6000.0-0.1 درایو جریان نامیA /  ● 
P07.21  0 1بارکد کارخانهX0000-0XFFFF /  ● 
P07.22  0 2بارکد کارخانهX0000-0XFFFF /  ● 
P07.23  0 3بارکد کارخانهX0000-0XFFFF /  ● 
P07.24  0 4بارکد کارخانهX0000-0XFFFF /  ● 
P07.25  0 5بارکد کارخانهX0000-0XFFFF /  ● 
P07.26  0 6بارکد کارخانهX0000-0XFFFF /  ● 
P07.27 خطایی وجود ندارد  :0 نوع خطای فعلی 

 IGBT U  (OUt1) حفاظت فاز :1

 IGBT V  (OUt2) حفاظت فاز :2

 IGBT W (OUt3) حفاظت فاز :3

4: OC1(هنگام ریان اضافی به جACC) 

5 :OC2(هنگام ریان اضافی بهجACC) 

6 :OC3(سرعت ثابتهنگام ریان اضافی بهج ) 

7:  OV1  ( ولتاژ اضافیACC) 

8:  OV2 ( ولتاژ اضافیDEC ) 

9:  OV3 (سرعت ثابتهنگام ولتاژ اضافی به) 

10: UV  فالت(Undervoltage) 

 (OL1) بار موتوراضافه  :11

 (OL2)  درایو باراضافه  :12

    (SPI) ورودی در شبکه سه فازقطع فاز  :13

 (SPO) خروجی درایو به موتوردر فاز  قطع :14

 (OH1) یکسو ساز پلگرم شدن بیش از حد  :15

 (OH2)اینورتر خطای گرمای بیش از حد ماژول  :16

 (EF) خطای خارجی :17

    RS485  (CE) خطای ارتباطی :18

 (ItE) خطای تشخیص جریان :19

 (tE) موتور تابع اتوتیونخطای  :20

 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

/  ● 
P07.28 نوع خطای قبلی /  ● 

P07.29 
دو  نوع خطای 

 خطای قبلی
/  ● 

P07.30 
سه نوع خطای 

 خطای قبلی
/  ● 

P07.31 
چهار نوع خطای 

 خطای قبلی
/  ● 

P07.32 
پنج نوع خطای 

 خطای قبلی
/  ● 
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مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 ( E-NETخطای شبکه اترنت ): 30

 CANopen (E-DP )خطای شبکه : 31

 (ETH1) 1 خطای اتصال کوتاه اتصال زمین :32

  (ETH2) 2خطای اتصال کوتاه اتصال زمین  :33

 (  dEuانحراف دور )خطای  :34

 ( Stuتنظیم درایو )خطای  :35

 (LL) خطای ولتاژ پایین :36

P07.33  0.00 در خطای فعلی  خروجیفرکانسHz  ● 
P07.34  0.00 رمپ در خطای فعلی  رفرنسفرکانسHz  ● 
P07.35  0 خطای فعلی ولتاژ خروجی درV  ● 
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 های ورودی در خطای فعلی ترمینال  ● 
P07.40  0 های خروجی در خطای فعلی حالت ترمینال  ● 

P07.41 
 Runفرکانس 

 آخرین خطا در 
0.00Kz  ● 

P07.42  0.00 رمپ در آخرین خطا  رفرنسفرکانسKz  ● 
P07.43  0 ولتاژ خروجی در آخرین خطاV  ● 
P07.44  0.0 جریان خروجی در آخرین خطاA  ● 
P07.45  0.0 ولتاژ باس در آخرین خطاV  ● 
P07.46  0.0 حداکثر دما در آخرین خطا° 𝐶  ● 
P07.47  0 ورودی در آخرین خطا های حالت ترمینال  ● 
P07.48  0 های خروجی در آخرین خطا حالت ترمینال  ● 
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 های ورودی ترمینال  ● 
P07.56  0 دو خطای قبلی های ورودی در ترمینال  ● 
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 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 : توابع پیشرفتهP08گروه  -9-9

P08.00 
شتاب   زمان

 ACC2افزاینده 

 

 

چهار گروه   VX60 سری .مراجعه کنید P00.12 و P00.11 پارامتر برای تعریف دقیق به

اولین   .انتخاب شود P5 تواند توسط گروهکند که می را تعریف می  ACC / DEC از زمان

 .فرض کارخانه است، گروه پیش ACC / DEC گروه از زمان

 3600s-0.0دامنه تنظیمات: 

 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.01 
شتاب   زمان

 DEC2کاهنده 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.02 
شتاب   زمان

 ACC3افزاینده 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.03 
شتاب   زمان

 DEC3نده کاه

بسته به 

 ○  مدل 

P08.04 
شتاب   زمان

 ACC4افزاینده 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.05 
شتاب   زمان

 DEC4نده کاه

بسته به 

 ○  مدل 

P08.06 
مقدار فرکانس  

 (JOG)جاگ 

و یا فرمان از ورودی   JOGهنگام فشردن شاسی درایو به این پارامتر برای تعریف فرکانس  

 .شوداستفاده می  JOGعنوان ه دیجیتال ب

 )حداکثر فرکانس( 0.00Hz-P00.03دامنه تنظیمات: 
5.00Hz  ○ 

P08.07 

شتاب  زمان 

  افزاینده جاگ
JOG ACC 

جاگ   افزاینده  دور  زمان    مدت  معنایبه شتاب  به حداکثر   0Hzفرکانس   از  درایوافزایش 

می  به  باشد.فرکانس  جاگ  کاهنده  دور  شتاب  کاهش  زمان  مدت  حداکثر   درایومعنای  از 

 برسد.  0Hzبه  (P00.03)فرکانس 

 3600.0s-0.0دامنه تنظیمات: 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.08 

شتاب   زمان

 کاهنده جاگ
JOG DEC 

بسته به 

 ○  مدل 

P08.09 
پرش فرکانسی  

 1شماره 

فرکانس   به  وقتی  فرکانس پرش  درایو  به می محدوده  تعریف رسد  فرکانسی  باند  شده اندازه 

می  فرکانس  نمایش  تغییر  زیر  شکل  در  فرکانسی  پرش  باند  در  فرکانس  تغییر  دهد. 

فلش  شده داده  توسط  فرکانسی  پرش  و  نشان است  پایین  به  بالا  یا  بالا  به  پایین  از 

 .استشده داده 

در    مکانیکی جلوگیری کند.رزونانس  تواند با تنظیم فرکانس پرش از نقطه تشدید  می  درایو

است. توجه کنید اگر مقدار این پارامترها  پیش بینی شده سه فرکانس پرش  این سری درایوها  

 .خواهد بود غیر فعال تابعاین صفر باشد، 

 
 )فرکانس حداکثر(  0.00Hz-P00.03محدوده تنظیم: 

0.00Hz  ○ 

P08.10  0.00 1باند پرشHz  ○ 

P08.11 
پرش فرکانسی  

 2شماره 
0.00Hz  ○ 

P08.12  0.00 2باند پرشHz  ○ 

P08.13 
پرش فرکانسی  

 3شماره 
0.00Hz  ○ 

P08.14  0.00 3باند پرشHz  ○ 
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مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.15  عملکرد   محدوده تراورس می این  اعمال  صنایعی  و  برای  تراورس  عملکرد  به  که  موادشود   نیاز  پیچیدن 

 های مواد شیمیایی صنعت نساجی و بافت باشد، مانند داشته 

خروجی فرکانس  که  است  معنی  این  به  تراورس  فرکانس   درایو عملکرد  مرکز  حدود  در 

است، شده نشان داده صورت زیر  به   در این ناحیهفرکانس    تغییر  .شده در نوسان استتنظیم 

تنظیم شود،    0  مقدار  به  P08.15 شود و هنگامی کهتنظیم می  P08.15 که تراورس توسط

 این تابع کار نخواهد کرد.. 

 
 .شوددامنه تراورس: اجرای تراورس با فرکانس بالا و پایین محدود می 

 دامنه تراورس نسبت به فرکانس مرکز:  

 P08.15محدوده تراورس  X فرکانس مرکز AW= دامنه تراورس

 . P08.16 دامنه فرکانس پرش ناگهانیX AW دامنه تراورس =فرکانس پرش ناگهانی 

 . ترین نقطه به بالاترینزمان بالا رفتن فرکانس تراورس: زمان از پایین 

 .ترینزمان کاهش فرکانس تراورس: زمان از بالاترین نقطه به پایین  

 شده()نسبت به فرکانس تنظیم  100.0 تا P08.15% : 0.0 دامنه تنظیم

 دامنه تنظیم) )نسبت به محدوده تراورس %50.0 تا P08.16: 0.0 دامنه تنظیم

P08.17: 0.1    3600.0 s دامنه تنظیم P08.18: 0.1    3600.0s 

0.0%  ○ 

P08.16 

محدوده فرکانس  

 پرش ناگهان

(Jitter ) 
0.0%  ○ 

P08.17 
افزایش  زمان 

 تراورس سرعت
5.0s  ○ 

P08.18 
زمان کاهش 

 تراورسسرعت 
5.0s  ○ 

P08.19  طول تنظیمی 
محض رسیدن مقدار کند به کار می   HDIشمارنده دستگاه بر اساس پالس ورودی سیگنال  

 . شود صادر می  "رسیدن به شمارش مشخص  "شمارش به مقدار مشخص شده پیغام 

 واحد پالس  /شده طول واقعی=تعداد پالس ورودی شمارش 

 65535mتا  P08.19  :0دامنه تنظیم 

 65535mتا  P08.20  :0دامنه تنظیم 

 10000تا  P08.21  :0دامنه تنظیم 

 100.00cmتا  P08.22  :0.01دامنه تنظیم 

 10.000تا  P08.19  :0.001دامنه تنظیم 

 1.000تا  P08.19  :0.001دامنه تنظیم 

0m  ○ 
P08.20  0 طول واقعیm  ● 

P08.21 
تعداد پالس در هر 

 دور چرخش 
1  ○ 

P08.22 
محیط هر دور 

 چرخش
10.0cm  ○ 

P08.23  1.000 نسبت طول  ○ 

P08.24 
ضریب تصحیح 

 طول 
1.000  ○ 

P08.25 سیگنال  نهایی  شمارش ترمینال شمارنده  طریق  از  را  ورودی  پالس  ترمینال  عملکرد  تابع  )با   S هایهای 

Sx=31یا ) HDI  شماردرا می (P05.00 = 1).   رسید، پیش شمارش  وقتی شمارنده به عدد

کنند و را صادر می   "به پیش شمارشرسیدن  "های خروجی چند منظوره سیگنال  ترمینال 

می  کار  به  ؛  کند شمارنده  شمارنده  که  نهاییهنگامی  شمارش  های ترمینال ،  رسید  تعداد 

کنند، شمارنده همه ا صادر میر "به شمارش نهایی رسیدن "خروجی چند منظوره سیگنال 

عدد تنظیمی پیش    .شودمی   شروع  کند و قبل از پالس بعدی دوباره شمارشاعداد را پاک می 

از    P08.26 پارامترشمارش،   بیش  پارامترشمارش  تنظیمی    عددنباید   P08.25 نهایی، 

به   .باشد داده عملکرد  نشان  زیر  دیجیتال    P06.01..04=19) :استشده صورت  خروجی 

 خروجی دیجیتال شمارش نهایی(  P06.01..04=18پیش شمارش و  

0  ○ 

P08.26  0 پیش شمارش  ○ 
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مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 
 65535 تا P08.25: P08.26 :دامنه تنظیم

 P08.25 تا P08.26: 0 :دامنه تنظیم

P08.27  آستانه ولتاژ کم 
  1000.0تا    250.0باشد و در محدوده  می  P08.26این مقدار جهت تنظیم ولتاژ کم پارامتر  

 باشد. ولت قابل تنظیم می 
450.0  ○ 

P08.28 

تعداد دفعات مجاز  

(  RESETریست )

 خطا
) بازه تعداد:  P08.28باشد توسط پارامتر تعداد دفعات که سیستم مجاز به ریست خطا می 

شود و توالی زمانی بین دو ریست اتوماتیک توسط پارامتر  بار( تعریف می  10تا  0

P08.29  :گردد. ثانیه( تعیین می  3200.0تا  0.1)بازه تنظیم 

0  ○ 

P08.29 

فاصله زمانی مجاز  

بین ریست 

 اتوماتیک خطا 
1.0s  ○ 

P08.30 

ضریب کاهش  

فرکانس در مد 

 Dropکنترل 

اند  بار مشترک کوپل شده این پارامتر جهت بالانس توان چند موتور که با یکدیگر روی یک 

می  وکار  موتورها   کنند  توان  کردن  متعادل  جهت  اضافی  بار  با  فرکانس  کاهش  آن  تابع 

 باشد.  می 
0.00 Hz  ○ 

P08.31  جابجایی موتورها 

 شود. کننده کانل فرمان شیفت بین موتورها استفاده می این تابع تعیین 

 ( 35: شیفت توسط ترمینال ورودی دیجیتال )تابع عملکرد شماره 0

 MODBUS: توسط شبکه 1

  PROFIBUS/CANopen: توسط شبکه 2

0 ◎ 

P08.32 فرکانس FDT1  وقتی که فرکانس خروجی درایو از فرکانسFDT  بیشتر شود. ترمینال خروجی دیجیتال

شود و تا زمانی که فرکانس خروجی افت کند و به مقدار کمتر از باند  شده فعال می تعریف 

   شکل زیر توجه کنید:ماند. به برسد فعال می  FDTفرکانسی 

 
 ) حداکثر فرکانس (P00.03تا   P08.32: 0.00Hz دامنه تنظیم

 (  FDT1 باند فرکانسی )  P08.33: 0    100.0% دامنه تنظیم

 ) حداکثر فرکانس (P00.03تا   P08.34: 0.00Hz دامنه تنظیم

 (  FDT2 )باند فرکانسی  %100.0تا  P08.35: 0.0 دامنه تنظیم

5.00Hz  ○ 
P08.33 باند FDT1 5.0%  ○ 
P08.34  فرکانس FDT2 50.00H

z  ○ 

P08.35 باند FDT2 5.0%  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P08.36 

برای   باند فرکانسی

  رسیدنتشخیص 

  فرکانسبه 

 تنظیمی 

شده باشد، ترمینال  هنگامی که فرکانس خروجی در محدوده زیر یا بالاتر از فرکانس تنظیم 

کند، برای را تولید می  "رسیدن فرکانس"  تشخیص خروجی دیجیتال چند منظوره سیگنال

 :اطلاعات دقیق نمودار زیر را ببینید
 

 
 )فرکانس حداکثر(  P00.03تا  0.00Hzمحدوده تنظیم: 

0.00Hz  ○ 

P08.37 
فعال سازی ترمز  

 داخلی 

 .شوداین پارامتر برای کنترل واحد ترمز داخلی استفاده می

 غیرفعال   :0

 کردن فعال  :1

 .استهای دارای واحد ترمز داخلی قابل استفاده توجه: فقط در مدل 

0  ○ 

P08.38 

فعال   ستانهآولتاژ 

شدن ترمز  

 دینامیکی 

گردد.  می تنظیم ترمز دینامیکی داخلی  IGBTآستانه ولتاژ فعال شدن این پارامتر  با

 است دستگاه توصیه شده حداقل مقاومت ترمز دینامیکی در این راهنما بر اساس توان 

 باشد. می  700.0VDCمقدار  380V شبکه کارخانه با سطح ولتاژ پیش تنظیم

 ~2000.0V 200.0دامنه تنظیمات:

700.0V  ○ 

P08.39 
فن   تنظیم عملکرد

 کننده خنک 

 کننده تنظیم حالت عملکرد فن خنک 

یا  گردید و درجه سانتیگراد  45از  فراتریکسو کننده دمای حالت عادی، پس از اینکه  :0

 .چرخدجریان نامی است، فن می  ٪20بالاتر از  هاجریان ماژول 

حرارت بالا و کند. )برای سایت با درجه محض روشن شدن دستگاه شروع به کار میفن به 1

 رطوبت بالا( 

0  ○ 

P08.40  انتخابPWM 

0x000–0x111 

 PWM انتخاب حالت :یکان رقم

 فاز دو ، مدولاسیون سه فاز و مدولاسیونPWM 1 حالت 0:

 ، مدولاسیون سه فاز  PWM2 حالت :1

 پایینهای سرعت ( درCarrier) محدودیت فرکانس حامل  هایحالت  :دهگانرقم 

 های پاییندر سرعتحالت محدود فرکانس حامل   :0

 های پایین بدون محدودیت فرکانس حامل در سرعت :1

00 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 Dead Zoneصدگان: جبران سازی ناحیه رقم 

 : روش شماره یک 0

 : روش شماره دو 1

( معتبر است و در صورت انتخاب P00.00=2پارامتر  )  SVPWMاین تابع هنگامیکه در مد  

 صورت اتوماتیک برمیگردد. ه ب 4kباشد به مقدار  4kفرکانس حامل بالاتر از 

P08.41 

مد  
Overmodulation 

فرکانس بالای 

 نامی 

0x00–0x11 

 Overmodulation: انتخاب تنظیم یکان

 فعال  :1 غیر فعال :0

 Overmodulationضریب شدت تنظیم:  دهگان

 9 ~ 0 :محدوده تنظیم 

0X01 ◎ 

P08.42 
های کنترل داده 

 کلید صفحه 

0x000–0x1223 
 کردن فرکانس انتخاب فعال  :رقم یکان تنظیم 

 . و پتانسیومتر دیجیتال هر دو جهت تغییر دور فعال هستند ∨/   ∧شاسی های  :0

 . فعال است ∨/  ∧ فقط شاسی های :1

 . فقط پتانسیومتر دیجیتال فعال است :2

 . و پتانسیومتر دیجیتال فعال نیستند ∨/  ∧ یک از شاسی هایهیچ :3

 : انتخاب کنترل فرکانس رقم دهگان تنظیم

 . کلید باشندروی صفحه Bو  Aهای رفرنس فقط زمانی فعال است که کانال  :0

(P00.06 = 0 یا P00.07 = 0 ) 

 های تنظیم فرکانس معتبر برای انواع کانال  :1

 ای اولویت دارد ای وقتی سرعت چند مرحله غیر فعال برای سرعت چند مرحله  :2

 انتخاب عملکرد سیستم پس از فشردن شاسی استاپ   :رقم صدگان تنظیم

 تنظیمات فعلی فرکانس بعد استاپ دستگاه نیز معتبر است. :0

 شود ، پس از استاپ درایو تنظیمات فرکانس در حافظه پاک می runمعتبر در هنگام  :1

 شود پاک می  پ، پس از دریافت فرمان استا runمعتبر در هنگام  :2

 و پتانسیومتر دیجیتال  ∨/  ∧ تابع همزمان فعال بودن شاسی های :هزارگان تنظیم رقم

 فعال  :0

 غیر فعال  :1

0X0000  ○ 

P08.43 

  افزایشنرخ 

  پتانسیومتر

 دیجیتال 

 10.00sتا  0.01
0.10Hz

/s  ○ 

P08.44 

کنترل  

  هایترمینال 
UP/DOWN 

 (  0x "صدگان"  "دهگان" "یکان ")  0x00–0x221دامنه تنظیم:

 انتخاب کنترل فرکانس  :یکان دامنه تنظیم

 . های ورودی دیجیتال بالا / پایین فعال استتنظیم فرکانس از طریق ترمینال  :0

 . های ورودی دیجیتال بالا / پایین غیر فعال استتنظیم فرکانس از طریق ترمینال  :1

 فرکانس انتخاب کنترل  :دهگان دامنه تنظیم

 . باشد P00.07 = 0 یا P00.06 = 0 فقط زمانی معتبر است که :0

 . های فرکانسی معتبر هستندتمام انواع کانال  :1

 . ای باشد، غیر فعال استوقتی اولویت روی سرعت چند مرحله  :2

 انتخاب عملکرد حافظه تنظیمات فرکانس هنگام توقف  :صدگان دامنه تنظیم

 . تنظیم فعال است :0

0X0000  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 .شود، پس از توقف پاک می run هنگام در  فعال :1

 . شودتوقف پاک می  فرمان، پس از دریافت runهنگام در   فعال :2

P08.45 
تغییر فرکانس   نرخ

 UP ترمینال
0.01-50.00Hz/s 

0.50 
Hz/s  ○ 

P08.46 
تغییر فرکانس   نرخ

 DOWN ترمینال
0.01-50.00Hz/s 

0.50 
Hz/s  ○ 

P08.47 

عملکرد تابع  

 ترمینال
UP/DOWN 

  درایوکه   یهنگام

 گردد خاموش 

0x000–0x111 
 .انتخاب عملکرد هنگام خاموش شدن یکان: رقم

انتخاب   :دهگان رقمپاک شدن پس از خاموش شدن  :1ذخیره پس از خاموش شدن  :0

پاک شدن   :1ذخیره پس از خاموش شدن  :0 قطع گردد MODBUSعملکرد هنگامی که 

های های کانالنوع  انتخاب عملکرد هنگامی که دیگر صدگان: رقمپس از خاموش شدن 

 شود قطع می رفرنس فرکانس  تعیین

 پاک کردن پس از خاموش شدن  :1ذخیره پس از خاموش شدن  :0

0X0000  ○ 

P08.48 
MSB  مصرف

 توان اولیه 
 .شودمی توان تنظیم مصرف  اولیهاین پارامتر برای تنظیم مقدار 

 = P08.48 X 1000 + P08.49(kWh) مقدار اصلی مصرف برق

     59999تا  P08.48: 0 دامنه تنظیم

 999.9 تا  P08.49: 0.0 دامنه تنظیم

0  ○ 

P08.49 
LSB   مصرف توان

 اولیه 
0.0  ○ 

P08.50 
ترمز شار 

 مغناطیسی 

 .شودکردن شار مغناطیسی استفاده می برای فعال  پارامتراین 

 .است غیر فعال :0عدد 

 . تر باشد، ترمزگیری قویتر استهرچه ضریب بزرگ :150    100 عدد

مغناطیسی  افزایش شار  می   را  درایو  استفاده  موتور  تولید    .شودبرای کاهش سرعت  انرژی 

تواند به انرژی گرمایی  شده توسط موتور در هنگام ترمز گیری با افزایش شار مغناطیسی می 

شود به درایو  .تبدیل  مغناطیسی  شار  دوره  در  کنترل حتی  را  موتور  وضعیت  مداوم  طور 

توان در توقف موتور و همچنین تغییر سرعت چرخش  بنابراین از شار مغناطیسی می  .کندمی 

    .کردموتور استفاده 

 مزایای دیگر آن عبارتند از: 

شار مغناطیسی و   : نیازی به صبر کردن برای تضعیف .ترمز بلافاصله پس از دستور توقف •

  .سپس ترمز دینامیکی نیست

نسبت جریان استاتور  شار مغناطیسی،    در این نوع ترمزثرتر برای موتورها:  ؤخنک سازی م •

ثرتر از روتور  ؤمتر و  راح   موتور  خنک شدن استاتور  یابد وافزایش می بیشتر  روتور  به جریان  

 .استموتور 

0  ● 

P08.51 

ضریب تنظیم 

جریان در سمت 

 ورودی

 .شوداستفاده می  AC برای تنظیم جریان نمایش داده شده در سمت ورودی پارامتراین 

 1.00تا   0.00دامنه تنظیمات: 
0.56  ○ 

 PID: تابع کنترل P09گروه  -9-10

P09.00 
  کانالنتخاب ا

 PIDرفرنس 

باشد یا انتخاب کانال  7 عدد (P00.06 ،P00.07)  فرکانس کانالهنگامی که انتخاب 

  PID در مد کنترل سرعت از خروجی ، درایوباشد 6 دعد ) ( P04.27    تنظیم ولتاژ

 .کندتعیین می  رفرنس را  ،PID تابع کنترلپارامتر در باشد. این می 

 (P09.01) کلیدصفحه  کانال :0

 . (کلید)از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 کانال آنالوگ :1

0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 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

ب وهرفرنس  بوده  نسبی  با  آن  تنظیم    ٪100  صورت  کنترل   ٪ 100برابر  سیستم  پاسخ 

)  .استشده  نسبی  مقدار  به  توجه  با  می ٪100.0تا    0سیستم  محاسبه   .شود( 

داشته  مرحله  رفرنس :باشیدتوجه  چند  گروهسرعت  پارامترهای  تنظیم  با  تحقق   PA ای، 

 . یابدمی 

 . و اترنت با نصب کارت اضافی میسر خواهد بود CANفی باس و  های پروشبکه 

P09.01 

 PIDرفرنس 

کلید توسط صفحه 

 پانل 

 شود.از طریق پانل دستگاه توسط این پارامتر تنظیم می   رفرنس  ، پارامترP09.00 = 0 وقتی

 % .100تا  %100-دامنه تنظیمات: 
0.0%  ○ 

P09.02 
  انتخاب کانال

 PID دبکیف

 .را با پارامتر انتخاب کنید PID کانال

 آنالوگ ورودی 1. )کلید )از طریق پتانسیومتر آنالوگ روی صفحه  AI1 آنالوگ : ورودی0

AI2 
 AI3 آنالوگ ورودی :2

 HDI ورودی دیجیتال پالسی :3

 MODBUS طریق شبکه ارتباط  فیدبک از :4

  CANopen  / شبکه پروفی باس: 5

 : شبکه اترنت 6

 رزرو: 7

 یکی شوند چرا که در اینصورت تابع توانند کاملاً فیدبک نمی و کانال   رفرنستوجه: کانال 

PID  کند کارتواند نمی . 

0  ○ 

P09.03 
خروجی  مشخصه 

PID 

  مثبت است PID خروجی :0

کاهش  اینورتر  بیشتر شود خروجی فرکانس    PIDهنگامیکه سیگنال فیدبک از مقدار رفرنس  

 به تعادل برسد.  PID تابعیابد تا می 

ها در صنایع سیم و کابل و پلاستیک  کشش جمع کن  در  PIDتوان به کنترل  طور مثال می هب

 . و کاغذ اشاره کرد

 . منفی است PID خروجی :1

افزایش  اینورتر  بیشتر شود خروجی فرکانس    PIDهنگامیکه سیگنال فیدبک از مقدار رفرنس  

 به تعادل برسد.  PID یابد تا تابعمی 

 شود.های استفاده می کن  کنترل کشش باز طور مثال این تابع درهب

0  ○ 

P09.04 
  تناسبیگین 

(Kp) 

 . باشد می  PID در تابع P (پروپرشنالتناسبی )گین  تنظیم پارامتراین 

P  ای فیدبک صرفنظر از عملکرد انتگرال و دیفرانسیل تابعشدت تغییر پاسخ به تغییرات پله 

PID  می تعیین  که    100پارامتر    .کند را  است  معنی  این  وبه  مقدار رفرنس  مقدار   افست 

 100.00-0.00دامنه تنظیمات:  .باشد PID ،100٪فیدبک 

1.00  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P09.05 
 زمان انتگراتور

(Ti) 

و  فیدبکانحراف  گیری از  انتگرال سرعت منحنی پاسخ را با    PIDواحد  (  Iبخش انتگراتور )

  زمان باشد،  ٪100 مقدار PID رفرنسو   فیدبکهنگامی که انحراف  .کندتعیین می  رفرنس

  گین تناسبی   اثر   نظر از)صرف تنظیمی عبارت از زمان تغییر پیوسته فرکانس و یا ولتاژ  انتگرال  

  (P04.31) یا حداکثر ولتاژ (P00.03) فرکانس و اثر دیفرانسیل( برای رسیدن به حداکثر

 . باشدمی 

 تواند باشد. تر می تر و نوسانی سرعت پاسخ سریعتر، در زمان انتگرال کوتاه  

 ثانیه  10.00- 0.01دامنه تنظیمات: 

0.10s  ○ 

P09.06 
زمان دیفرانسیل 

(Td) 

 PIDتعیین کننده شدت نرخ تغییر یا شیب منحنی پاسخ توسط واحد  (  Dبخش دیفرانسیل )

در حقیقت باشد.  دهد، می را هنگامیکه اقدام به انتگرال انحراف فیدبک به رفرنس را انجام می 

( گیر  مشتق  واحد  Dبخش  در   )PID   حساسیت رفرنس  و  فیدبک  انحراف  شیب  به 

 تر خواهد بود.یدهد و هر چقدر این شیب تندتر باشد پاسخ قومی نشان 

،  پروپرشنال نظر از تابع انتگرال این زمان تغییر کند رگولاسیون صرف %100اگر فیدبک در 

   ( خواهد بود. P04.31( یا حداکثر ولتاژ )P00.03ماکزیمم خروجی فرکانس ) 

 کند. تر را ایجاد می تر شدت رگولاسیون قوی گیری طولانی زمان مشتق

 ثانیه  10.00-0.01 دامنه تنظیمات:

0.00s  ○ 

P09.07 
  سیکل

 (T)برداری نمونه 

نمونه گیری    سیکلمدولاتور در هر    .است  فیدبکنمونه گیری از    سیکلمعنای  این پارامتر به 

 . است ترآرام تر، سرعت پاسخ برداری طولانی نمونه  سیکل .کندمحاسبه می 

 10.000s-0.000دامنه تنظیمات: 
0.100s  ○ 

P09.08 

  کنندهمحدود 

انحراف کنترل  
PID 

 .استحلقه بسته  رفرنس در سیستمنسبت  PID خروجی سیستماین پارامتر مقدار انحراف 

در حد انحراف متوقف   PID است، تنظیم کنندهشده طور که در نمودار زیر نشان داده  همان

 .کنید درستی تنظیم کنید تا دقت و پایداری سیستم را تنظیم عملکرد را به  .شودمی 

 
 %100-0.0محدوده تنظیم: 

0.0%  ○ 

P09.09 
حد بالایی  

 PIDخروجی  

 شود.استفاده می  PID از این پارامترها برای تنظیم حد بالا و پایین خروجی تنظیم کننده

 . است (P04.31) مربوط به حداکثر فرکانس یا حداکثر ولتاژ 100.0٪

 ٪ 100.0 تا P09.09: P09.10 دامنه تنظیم

 P09.09 تا P09.10: -100.0% تنظیمدامنه 

100.0%  ○ 

P09.10 
حد پایینی  

 PIDخروجی  
0.0%  ○ 

P09.11 
تشخیص   آستانه

 فیدبک  قطع مقدار
پارامتر آستانه تشخیص   این  به درایو  PID فیدبکمقدار  با  که نشانه قطع ورودی فیدبک 

باشد و    این مقدارتر یا برابر با  را تنظیم کنید، هنگامی که مقدار تشخیص کوچک باشد،  می 

 فیدبکآفلاین    فالت" باشد، درایو P09.12 شده درمدت زمان دوام بیش از مقدار تعیین

"PID   کلید و صفحه  دهدگزارش میPIDE  دهد.را نمایش می 

0.0%  ○ 

P09.12 
ماندگاری زمان  

 فیدبک  قطع
1.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 
 P09.11 :0.0-100%محدوده تنظیم  

 P09.12 :0.0-3600sمحدوده تنظیم  

P09.13 
 ات تابعتنظیم

PID 

0x0000–0x1111 

رسد، سیستم در وضعیت  حد بالا و پایین می هنگامی که فرکانس به  :0 یکان پارامتر: رقم

گیری بماند. این حالت متصور است که برای سیستم به تداوم زمان بیشتری نیاز  انتگرال 

 .است تا به شرایط پایدار برسد و انتگراتور ترند را تغییر خواهد داد 

 . گیری متوقف شودرسد، انتگرال حد بالا و پایین می هنگامی که فرکانس به  :1

 ( P00.08=0ماکزیمم فرکانس خروجی باشد. ) Bرفرنس فرکانس  :رقم دهگان پارامتر

شده عمل نماید. در صورتیکه خروجی  هم جهت با جهت اصلی تنظیم  PIDکنترل   :0 

 . صورت داخلی صفر گردده خلاف جهت فعلی گردید ب 

 . شدهمخالف با جهت اصلی تنظیم  :1

 ( P00.08=0ماکزیمم فرکانس خروجی باشد. ) Bرفرنس فرکانس  :صدگان پارامتررقم 

 محدود کردن به حداکثر فرکانس  :0

 A محدود کردن به فرکانس :1

0×001  ○ 

P09.14 
محدودیت انحراف  

PID 
0.0-200.0% 200.0%  ○ 

P09.15 
 ACC/DECزمان  

 PIDفرمان  
0.0-100.0s 0.0s  ○ 

P09.16 
زمان فیلتر 

 PIDخروجی  
0.000-10.000s 0.000s  ○ 

 ساده  PLCای و : کنترل سرعت چند مرحله P10گروه  -9-11

P10.00 PLC  ساده 

 .بار اجرا. پس از اتمام یک چرخه، باید دوباره به درایو فرمان داده شود توقف پس از یک  :0

پس از اتمام  بماند. Runنهایی فرکانس و جهت چرخش بار اجرا در مقدار پس از یک  :1

 .آخرین اجرا را حفظ خواهد کردسیگنال، درایو فرکانس و جهت 

تا زمان دریافت فرمان توقف ادامه خواهد داشت و سپس   درایو اجرا. تکرار سیکل :2

 .شودسیستم متوقف می 

0  ○ 

P10.01 حافظه PLC  ساده 
 شود.با رفتن برق چیزی ذخیره نمی  :0

 کند. ضبط می  در حافظهمرحله و فرکانس اجرا را  PLCبا رفتن برق،   :1
0  ○ 

P10.02  فرکانس تنظیمات فرکانس مربوط به حداکثر ٪100.0 0ای پلهسرعت P00.03  .هنگام انتخاب است

  را تنظیم کنید تا فرکانس اجرا و جهت همه P10.02    P10.33ساده ،   PLC اجرای

 .مراحل مشخص شود

0.0%  ○ 

P10.03 
زمان کار با  مدت 

 0 ایسرعت پله
0.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P10.04  معنای چرخش معکوس استتوجه: مقدار منفی به  1ای پلهسرعت. 

 
طور مداوم توان آن را به است و می  fmax تا fmax - محدودهای در سرعت چند مرحله 

 .تنظیم کرد 

های چند را که با ترکیب ترمینال  ایپله 16توانند سرعت می  VX60 درایوهای سریدر 

 .است 15تا سرعت   0سرعت شود، تنظیم کنند که مربوط بهانتخاب می  4-1ای مرحله 

 
 ، terminal1 = terminal 2 = terminal 3 = terminal 4 = OFF  وقتی

ها وقتی تمام ترمینال  .شودانتخاب می  P00.07 یا P00.06 ورودی فرکانس از طریق کد

کلید، مقدار آنالوگ، شود که دارای اولویت صفحه خاموش نباشند، در چند مرحله اجرا می

پله را از طریق   16حداکثر سرعت  .است شبکهو ورودی فرکانس  PLCپالس با سرعت بالا، 

ترمینال   ترکیبی  ترمینال  1کد  ترمینال  2،  ترمینال    3،  کنید   4و   .انتخاب 

شود، رابطه بین ترمینال تعیین می  P00.06 پارامترای با  شروع و توقف اجرای چند مرحله 

، ترمینال  16)  1 ، ترمینال  17)  2(  ، ترمینال  18)  3(   ای( و سرعت چند مرحله 19)  4( 

 :ذیل استجدول مطابق 

 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 

0.0%  ○ 

P10.05 
مدت زمان کار با  

 1 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.06  0.0 2ای پلهسرعت%  ○ 

P10.07 
مدت زمان کار با  

 2 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.08  0.0 3ای پلهسرعت%  ○ 

P10.09 
مدت زمان کار با  

 3 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.10  0.0 4ای پلهسرعت%  ○ 

P10.11 
مدت زمان کار با  

 4 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.12  0.0 5ای پلهسرعت%  ○ 

P10.13 
مدت زمان کار با  

 5 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.14  0.0 6ای پلهسرعت%  ○ 

P10.15 
مدت زمان کار با  

 6 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.16  0.0 7ای پلهسرعت%  ○ 

P10.17 
مدت زمان کار با  

 7 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.18  0.0 8ای پلهسرعت%  ○ 

P10.19 
مدت زمان کار با  

 8 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.20  0.0 9ای پلهسرعت%  ○ 

P10.21 
مدت زمان کار با  

 9 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.22  0.0 10ای پلهسرعت%  ○ 

P10.23 
زمان کار با  مدت 

 10 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.24  0.0 11ای پلهسرعت%  ○ 

P10.25 
مدت زمان کار با  

 11 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.26  0.0 12ای پلهسرعت%  ○ 

P10.27 
مدت زمان کار با  

 12 ایسرعت پله
0.0s  ○ 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

126 

 

 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P10.28  دامنه تنظیم 13ای پلهسرعت  P10.(2n,1<n<17): -100.0_100.0% 

 P10.(2n+1,1<n<17) :0.0-6553.5(min)دامنه تنظیم 
0.0%  ○ 

P10.29 
مدت زمان کار با  

 13 ایپلهسرعت 
0.0s  ○ 

P10.30  0.0 14ای پلهسرعت%  ○ 

P10.31 
مدت زمان کار با  

 14 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.32  0.0 15ای پلهسرعت%  ○ 

P10.33 
مدت زمان کار با  

 15 ایسرعت پله
0.0s  ○ 

P10.34 

 ACC/DECزمان  

  7تا  0 هایپله

PLC  ساده 

 :آمده است زیردر دستورالعمل جزئیات 

 ACC / DEC مرحله  بیت دودویی  پارامتر 
0 

ACC / 
DEC 1 

ACC / 
DEC 2 

ACC / DEC 
3 

P10.34 

BIT1 BIT0 0 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 1 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 2 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 3 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 4 00 01 10 11 

BIT11 BIT 10 5 00 01 10 11 

BIT 13 BIT 12 6 00 01 10 11 

BIT 15 BIT 14 7 00 01 10 11 

P10.35 

BIT1 BIT0 8 00 01 10 11 

BIT3 BIT2 9 00 01 10 11 

BIT5 BIT4 10 00 01 10 11 

BIT7 BIT6 11 00 01 10 11 

BIT9 BIT8 12 00 01 10 11 

BIT 11 BIT 10 13 00 01 10 11 

BIT 13 BIT 12 14 00 01 10 11 

BIT 15 BIT 14 15 00 01 10 11 

بیت باینری ترکیبی   16مربوطه را انتخاب کردند ،  ACC / DEC بعد از اینکه کاربران زمان

 نمایند.  می  دهید عد مربوطه را  پارامترهای توابع و سپس   دادهتغییر   هگزعدد به را 

 0X0000-0XFFFFدامنه تنظیمات: 

0×0000  ○ 

P10.35 

 ACC/DECزمان  

  15تا  8 هایپله

PLC  ساده 
0×0000  ○ 

P10.36 
اندازی مجدد راه

PLC 

توقف در حین اجرا )علت آن فرمان توقف،  تابع پس از    شود:اندازی  از مرحله اول دوباره راه  :0

 گردد. می اندازی مجدد است(، از مرحله اول راه  قطع فازخطا یا از 

در حین اجرا )علت آن فرمان توقف و  توقفدر صورت  ؛  ادامه از فرکانس توقف به اجرا :1

اندازی مجدد وارد  کند، پس از راه طور خودکار ضبط می خطا است(، درایو زمان اجرا را به 

 .دهدانجام می شود و باقی مانده اجرا را می ضبط شده مرحله 

0 ◎ 

P10.37 
 درواحد زمان  

 ایپله چند 

 . شودمی ها؛ زمان اجرای تمام مراحل در ثانیه محاسبه ثانیه  :0

 . شودها؛ زمان اجرای تمام مراحل با دقیقه محاسبه می دقیقه  :1
0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 های الکتریکی: پارامترهای حفاظت P11گروه  -9-12

P11.00  فاز حفاظت قطع 

0x00–0x11 
   تنظیم:یکان  عدد

 . شودفاز ورودی غیرفعال می  قطعدر برابر  حفاظت :0

 . شودفاز ورودی فعال می قطع در برابر  حفاظت :1

 دهگان: عدد 

 . شودفاز خروجی غیرفعال می  قطعدر برابر  حفاظت :0

 . شودفاز خروجی فعال می  قطعدر برابر  حفاظت :1

0x11  

P11.01 

کاهش فرکانس 

هنگام قطع برق  به

 ایلحظه 

 : غیر فعال 0

 : فعال 1
0  ○ 

P11.02 

نرخ کاهش 

هنگام فرکانس به 

 برقای لحظه قطع 

 )فرکانس حداکثر(  0.00Hz/s- P00.03محدوده تنظیم: 

از دست دادن برق ناگهان  با  به نقطه کاهش فرکانس  ولتاژ باس  درایو رسد و  می   یشبکه، 

نرمال  به شرایط  دوباره   درایو  ، تانماید می  P11.02 با نرخ تنظیمی  شروع به کاهش فرکانس  

کند تا توان مصرفی کاهش یافته و دایو تا زمان برگشت به شرایط برسد. این عمل کمک می 

 کار خود ادامه دهد. ه نرمال شبکه ب

 380V شبکه  ولتاژسطح 

 DC 460Vآستانه ولتاژ لینک کاهش فرکانس در 

 :توجه

شوک کاهش توان در شبکه درستی تنظیم کنید تا از توقف ناشی از پارامتر را به  .1

 .سوئیچینگ شبکه جلوگیری شودهنگام به

 .فاز ورودی را غیرفعال کنید  قطعکردن این عملکرد، حفاظت از برای فعال  .2

10.00 
Hz/s  ○ 

P11.03 
اضافه  حفاظت

 ولتاژ 

ب از باشد و  فرض کارخانه فعال می صورت پیشه این حفاظت  ولتاژ ناشی  از اضافه  درایو را 

اینرسی دار حفاظت می  بارهای  از کاهش سریع دور در  کند. آستانه  انرژی برگشتی ناشی 

 باشد. می  P11.04اضافه ولتاژ پارامتر  

 : فعال 1 ;: غیر فعال P11.03 :0پارامتر  

  

1  ○ 

P11.04 
تنظیم آستانه  

 اضافه ولتاژ 

 136% (380V))ولتاژ باس استاندارد(  120-150%
 

 120% (660V))ولتاژ باس استاندارد(  120-150%
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P11.05 

تابع  انتخاب 

حفاظتی کنترل  

 جریان 

به تابع  تاین  توانایی  و عدم  درایو  افزایش سرعت  باعث أهنگام  که  بار  انرژی جنبشی  مین 

گردد عمل کرده و افزایش سرعت درایو را  می   P11.06افزایش جریان درایو از حد پارامتر  

آورد تا اینکه جریان  تر میینیسرعت را پا  P11.07نماید و با نرخ کاهش پارامتر  متوقف می 

 دهد. می سپس اجازه مجدد افزایش سرعت را  به مقدار زیر جریان حدی رسیده و

عمل آید و در  ه بجلوگیری  تا از خطای اضافه جریان و تریپ درایوشود این تدبیر باعث می 

 صورت خود کنترل حفاظت گردد. ه صورت تنظیم 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 

هنگام فرکانس به 

  محدود شدن

 جریان 

10.00 
Hz/s ◎ 

P11.08 
بار اضافه تابع آلارم 

 درایو /  موتور

در ضمن و    باشد  P11.09 مقدار پارامتر  یا موتور بالاتر از درایو جریان خروجیهنگامیکه  

بار در  لارم اضافه آ، در این موارد  باشد   P11.10 زمان تنظیمی پارامتر    آن بیش ازماندگاری  

 گیرد. خروجی قرار می 

 
یا   درایو باراضافه  آلارمکردن  تعریف و فعال  P11.08: 0x000 – 0x131 دامنه تنظیم 

 موتور

 رقم یکان:

 جریان نامی موتور  مطابق بابار موتور، لارم اضافه آ :0

 درایو  درایو، مطابق با جریان نامی بارلارم اضافه آ :1

 رقم دهگان: 

0×000  ○ 

P11.09 

نرخ کاهش 

هنگام فرکانس به 

  محدود شدن

 جریان 

150%  ○ 

P11.10 
زمان تشخیص 

 بار اضافه  آلارم
1.0s  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 . دهدبار به کار خود ادامه می پس از آلارم کم  درایو :0

بار متوقف  پس از خطای اضافه  درایو دهد وبار به کار خود ادامه می پس از آلارم کم  درایو :1

 . شودمی 

متوقف  بار کم  درایو پس از خطای دهد وبار به کار خود ادامه می آلارم اضافه پس از  درایو :2

 . شودمی 

 رقم صدگان:

 شرایط کار تشخیص تمام  :0

 با سرعت ثابت Runتشخیص در هنگام  :1

 P11.09  :P11.11-200% :تنظیم  محدوده

  3600.0s تا  P11.10: :0.1تنظیم   محدوده

P11.11 

سطح تشخیص  

کم شدن بار   آلارم

 موتور

 باشد و مدت ماندگاری آن فراتر از P11.11 یا جریان خروجی کمتر از درایو اگر جریان 

P11.12 برای موتورهایی که با   این آلارم معمولاً دهد. می   هشدار بار راآلارم کم  باشد، درایو

شده  وصل  مکانیکی  بار  به  آلارم تسمه  تسمه  شدن  پاره  صورت  در  که  دارند  نیاز  و  اند 

 باشد. باشند قابل استفاده می داشته 

 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 

 .های خروجی فالت در ولتاژ کم و تنظیم مجدد خطا را انتخاب کنیدعملکرد ترمینال 

0x00–0x11 

 رقم یکان:

 کم هنگام ولتاژ به  ایجاد خطا :0

 . اقدامی صورت نگیردهنگام وقوع ولتاژ کم به  :1

 رقم دهگان: 

  : عدم مجوز به تابع ریست اتوماتیک 1به تابع ریست اتوماتیک  مجوز: 0

0×00  ○ 

P11.14 
تشخیص انحراف 

 از سرعت

 گردد توسط این پارامتر ماکزیمم حد مجاز انحراف از سرعت تنظیمی تعریف می 

  %50.0تا  0.0محدوده تنظیم: 
  

P11.15 

حداقل زمان  

ماندگاری انحراف 

 از سرعت

 دهد. می  dEVدر صورت ماندگاری بیش از زمان این پارامتر سیستم خطای 

 10.0sتا  0.0محدوده تنظیم:
  

 دوم  : گروه پارامترهای موتورP02گروه  -9-13

P12.00 
انتخاب نوع موتور 

 دوم 

0: AM 

1: SM 
   

P12.01  توان نامیAM2 
3000.0kW

تا   0.1 
    ;AM2=Asynchronous motor 2 2شماره موتور آسنکرون 

 

از عملکرد اطمینان  و حفاظت   کنترل  صحیح  برای  از دور  الکتریکی  های 

می  به موتور  پارامترها  این  آسنکرون  بایست  موتور  پلاک  از  دقیق  صورت 

موتور و   توان  اگر  ثبت گردد،  توجهی فاصله به اینورتر  خوانده و  قابل  حد 

 صحیحی نخواهد داشت. باشد، درایو عملکرد داشته 

( و تغییر در آن P02.01صورت تنظیم مجدد توان نامی موتور )  توجه: در

به مقدار دهی اولیه کارخانه باز  P02.10تا   P02.02مقادیر پارامترهای 

 گردد. می 

 

ه به توابس 

 ◎ مدل 

P12.02 
فرکانس نامی  

AM2 

P00.03 تا   
0.01Hz 

)فرکانس  

 حداکثر( 

50.00 
Hz ◎ 

P12.03 
سرعت نامی  

AM2 
تا  1

36000rpm 

بسته به 

 ◎ مدل 

P12.04  ولتاژ نامیAM2 0  1200تاV 
بسته به 

 ◎ مدل 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P12.05 
ی  جریان نام
AM2 

تا  0.8
6000.0A 

بسته به 

 ◎ مدل 

P12.06 
مقاومت استاتور  

AM2 

تا   0.001

 اهم  65.535
از   صورت  به   ،P02.10تا  P02.06  هایپارامتر  ،اتوتیونینگ   پایانپس 

ویژه گردند. این پارامترها جهت عملکرد صحیح موتور به خودکار تنظیم می 

 بایست با احتیاط عمل کرد. در مد کنترل برداری بوده و می 

به توان تعریف  وابسته  پارامترهای  شده جدید، اصلاح  با تغییر توان موتور 

 بایست جهت عملکرد بهتر اتوتیون جدید صورت گیرد. شوند و می می 

بسته به 

 ○  مدل 

P12.07 
مقاومت روتور  

AM2 

تا   0.001

 اهم  65.535

بسته به 

 ○  مدل 

P12.08 
اندوکتانس 

 AM2پراکندگی 
تا  0.1

6553.5mH 

بسته به 

 ○  مدل 

P12.09 
اندوکتانس متقابل  

AM2 

تا  0.1
6553.5mH 

 

بسته به 

 ○  مدل 

P12.10 
جریان بی باری 

AM2 
تا  0.1

6553.5A 

بسته به 

 ○  مدل 

P12.15  توان نامیSM2 
3000.0kW

تا   0.1 

    ;SM2=synchronous motor 2 2موتور سنکرون شماره 

از   صورت  به   ،P02.22تا  P02.20  هایپارامتر  ،اتوتیونینگ   پایانپس 

ویژه گردند. این پارامترها جهت عملکرد صحیح موتور به خودکار تنظیم می 

 احتیاط عمل کرد. بایست با در مد کنترل برداری بوده و می 

  P02.23شود پارامتر می( انجام P00.15=1چرخشی ) اتوتیونهنگامیکه 

می هب تنظیم  اتوماتیک  استاتیک  صورت  اتوتیون  هنگامیکه  ولی  گردد 

(P00.15=2 می انجام  نمی (  تنظیم  پارامتر  این  می دهید  و  بایست شود 

 های زیر محاسبه و دستی تنظیم گردد. مطابق با فرمول 

-Counterاگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (1

electromotive force constant Ke  وجود

  E= (Ke*nN*2π)/60باشد فرمول داشته 

-Counterاگر بر روی پلاک موتور پارامتر  (2

electromotive force constant E' 

(V/1000r/min)  باشد وجود داشته

 =E'*nN/1000 Eفرمول

 E=P√3*Iکدام بر روی پلاک موتور نبود فرمول اگر هیچ (3

 باشد جریان نامی می Iتوان موتور و Pو  nNدور موتور 

 

 ته به سب

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.16 
فرکانس نامی  

SM2 

P00.03 تا   
0.01Hz 

)فرکانس  

 حداکثر( 

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.17 
 هایتعداد قطب
SM2 

 128تا  1
بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.18  ولتاژ نامیSM2 0  1200تاV 
بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.19 
ی  جریان نام
SM2 

تا  0.8
6000.0A 

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.20 
مقاومت استاتور  

SM2 

تا   0.001

 اهم  65.535

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.21 
اندوکتانس محور  

D موتور SM2 
تا  0.1

655.35mH 

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.22 
اندوکتانس محور  

Q موتور SM2 
تا  0.1

655.35mH 

بسته به 

 مدل 
 ○
 ○ 

P12.23 

 ثابت
Back EMF 

 SM2موتور 

 300 10000تا  0
 ○
 ○ 

P12.24 

موقعیت قطب  

 SM2ابتدایی

 )رزرو( 

  0x0000 )رزرو(  FFFFHتا  0
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P12.25 
شناسایی جریان  

SM2  )رزرو( 
   )جریان نامی موتور( )رزرو(  %50تا  0%

P12.26 
  از محافظت

 2بار موتور اضافه 

 غیر فعال  :0

رود و سیستم حفاظتی درایو با توجه  کار می ه  این مد جهت موتورهای استاندارد معمولی ب  :1

به استفاده از موتور معمولی )موتورهای که پروانه خنک سازی آن روی شفت خود همین  

جهت کاهش دور فن  به  30Hzموتور است( که عملیات خنک سازی آنها در زیر فرکانس  

های پایین فرکانس بار مجاز موتور را در  است، مقدار اضافه پشت موتور بسیار ضعیف گردیده 

 دهد. کاهش می 

به   :2 درایو  حفاظتی  مد سیستم  این  متغیر  در  فرکانس  موتور مخصوص  نوع  اینکه  جهت 

ها گیرد و در کلیه فرکانس )موتورهای با فن مستقل الکتریکی در پشت موتور( در نظر می 

 باشد. دور موتور نمیبار موتور، نامی بوده و وابسته به شرایط اضافه 

2 ◎ 

P12.27 
ضریب محافظت 

 1بار موتور اضافه 

جریان  Ioutجریان نامی موتور است ،  In که M = Iout/(In*K) ربار موتوزمان اضافه 

 .ضریب محافظت موتور است K و درایو خروجی

  .تر استنیز کوچک M تر باشد، مقداربزرگ  K بنابراین، هر چه مقدار

که اضافه   M = 116% هنگامی  از  پس  محافظت  به ،  موتور  از  بار  بیش  ساعت   1مدت 

  12مدت بیش از  بار موتور به، محافظت پس از اضافهM = 150% هنگامی کهد؛  شومی انجام 

مدت بیش بار موتور به، محافظت پس از اضافهM = 180% هنگامی کهد؛  شومی دقیقه انجام 

مدت بار موتور به ، محافظت پس از اضافهM = 200% هنگامی کهد؛  شومی دقیقه انجام   5از  

باشد، محافظت بلافاصله  ≤M %400و هنگامی    که  د؛     شومی انجام   ثانیه 60 بیش از

 .شودمی انجام 

 
 %120.0-%20.0محدوده تنظیم 

100.0%  ○ 

P12.28 
ضریب تصحیح 

 2 توان موتور

 درایو عملکرد کنترلثیری در  أباشد و تمی موتور    تواننمایش  این ضریب جهت تصحیح  

 ندارد. 

 3.00 تا 0.00محدوده تنظیم: 

1.00  ● 

P12.29 
نمایش پارامترهای  

 موتور دوم 

 . شودمی : فقط پارامترهای مرتبط با جریان موتور نمایش داده 0

 شوند. : کلیه پارامترها نمایش داده می 1
0  ● 

 SM: گروه کنترل  P13گروه  -9-14

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 )رزرو( 1
0 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 پوزیشن پالسی  سوپر :2

P13.02  1منبع جریان 

 قطب مغناطیسی  Positioningجریان  

افزایش  ( معتبر است. P13.04های زیر فرکانس جابجایی جریان ) این جریان در فرکانس 

 گردد این جریان باعث افزایش گشتاور استارت می 

 )جریان نامی موتور( %100.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

20.0%  ○ 

P13.03  2منبع جریان 

 قطب مغناطیسی  Directionalجریان 

 های بالایاین جریان در فرکانس 

  ( جریان  جابجایی  بP13.04فرکانس  است.  معتبر  به  ه (  نیازی  جنرال  این  صورت  تغییر 

 . پارامتر نیست

 )جریان نامی موتور( %100.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

10.0%  ○ 

P13.04 
فرکانس جابجایی 

 منبع جریان 

 80.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

 )ماکزیمم فرکانس(  %
10.00 

Hz  ○ 

P13.05 
 فرکانس سوپر

 پوزیشن )رزرو( 
200 ~1000Hz 500Hz  ○ 

P13.06 
 ولتاژ سوپر

 پالسی پوزیشن 
 ◎ %40.0 )جریان نامی موتور( %300.0تا  %0.0محدوده تنظیم: 

P13.07 0  65535 ~ 0 محدوده تنظیم رزرو  ○ 
P13.08  0  65535~0محدوده تنظیم:  1پارامتر کنترل  ○ 
P13.09  2.00 655.35تا  0.0محدوده تنظیم:  2پارامتر کنترل  ○ 

P13.10 
زاویه اولیه ماشین 

 سنکرون 
 ○  0.0 655.35تا  0.0محدوده تنظیم: 

P13.11 
زمان تشخیص 

 کنترل  خروج از

با افزایش   .باشد ( میanti-maladjustmentضد ناسازگاری تنظیم کنترل ) این پارامتر

 . که اینرسی بار زیاد است کند کنید مقدار این پارامتر پاسخ سیستم را به هنگامی

  10.0sتا  0.0محدوده تنظیم: 
0.5  ○ 

P13.12 
ضریب جبران  

 سازی فرکانس بالا 

باشد،  که سرعت موتور بیش از سرعت نامی می   این پارامتر جهت کاهش ارتعاشات در حالتی

 گردد. استفاده می 

  %100.0تا  0.0محدوده تنظیم: 

0.0%  ○ 

P13.13 
ترمز  تابع جریان 

 اتصال کوتاه 

  P13.14  ( و همچنین پارامترP01.00 = 0مقدار صفر تنظیم گردد ) پارامتر استارت    وقتی

تابع  وارد    اندازیدر اینصورت درایو قبل از شروع به راه   را روی مقدار غیر صفر تنظیم کنید

 . شودمی ترمز اتصال کوتاه 

و است   P01.09 کمتر از درایو در هنگام توقف  جاری درایوهنگامی که فرکانس  همچنین  

ترمز کوتاه    درایو ابتدا تابعغیر صفر تنظیم کنید    را روی مقدار  P13.15همچنین پارامتر 

 . دهدمی انجام   P01.12 شده توسطرا در زمان تعیین  DC و سپس ترمز  انجام داده  رااتصال  

 (  P01.09 – P01.12 رجوع به دستورالعمل (

 )درایو(  %150.0تا  P13.13: 0.0 دامنه تنظیم 

  50.00sتا  P13.14: 0.00 دامنه تنظیم 

 50.00sتا  P13.15: 0.00 دامنه تنظیم 

0.0%  ○ 

P13.14 

زمان ماندگاری 

ترمز قبل از 

)مگنتایز  اندازیراه

 کردن موتور( 

0.00s  ○ 

P13.15 
زمان ماندگاری 

 ترمز هنگام توقف 
0.00s  ○ 

 : ارتباط سریال P14گروه  -9-15

P14.00 
آدرس انتخاب 

 درایو 

 247–1دامنه تنظیمات: 

تنظیم گردد و   247تا  1بایست بین ( می Slaveعنوان اسلیو )ه درایوها بآدرس کلیه  
1  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

در حال نوشتن   (master) مستروقتی باشد.  صورت منحصر و یکتا می ه آدرس هر درایو ب

همه  کند. لذاباشد آدرس صفر را انتخاب می ها می  Slaveی جهت ابلاغ به کلیه فریم

  ویرا دریافت کنند، اما اسل  این فریمتوانند می  MODBUS باس و های موجود در فیلدیاسل 

بین   Point to Pointاین نکته اساسی برای ارتباط  ( Broadcast) .دهدجواب نمی  ها

 .و درایو استسیستم بالادست 

 .باشد  0تواند توجه: آدرس اسلیو نمی 

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 

در غیر این  با سیستم مرکزی شبکه یکی باشد.  انتقال دیتا بایستی دقیقاًنرخ این توجه: 

 شود. برقرار نمی صورت، ارتباط 

4  ○ 

P14.02 
 نوع فریم مدباس 

 

در غیر این صورت،   .باید یکسان باشد درایو وسیستم کنترل مرکزی داده بین   تعریف فریم

 .شودنمی  برقرارارتباط 

 RTU برای (N ،8،  1) بیت پریتیبدون  :0

 RTUبرای  (E,8,1)زوج  پریتی :1

 RTUبرای  (O,8,1)فرد  پریتی: 2

 RTUبرای  (N,8,2) بیت پریتیبدون : 3

 RTUبرای  (E,8,2)زوج  پریتی: 4

 RTUبرای  (O,8,2)فرد  پریتی: 5

1  ○ 

P14.03 خیر پاسخ أت 

 0–200ms  ها را دریافت  این به معنی فاصله زمانی بین فاصله زمانی است که درایو داده

به  می  را  آنها  و  مرکزیکند  کنترل  کوتاه .فرستدمی   سیستم  پاسخ  تأخیر  زمان اگر  از  تر 

پردازش سیستم باشد، پس زمان تأخیر پاسخ زمان پردازش سیستم است، اگر تأخیر پاسخ 

ها، تا زمان رسیدن تأخیر  بیشتر از زمان پردازش سیستم باشد، پس از مبادله سیستم با داده 

 ارسال شود.  تم کنترل مرکزیس سیها به تا داده ماند پاسخ منتظر می 

5  ○ 

P14.04 

خطای زمان  

اضافی ارتباط با  

 شبکه 

 60.0s-0.1بازه تنظیم: 

غیر صفر  پارامتروقتی  .است غیر فعال این پارامترشود، تنظیم می  0.0 پارامتروقتی 

  "تنظیم شود، اگر فاصله زمانی بین دو ارتباط از اضافه زمان ارتباط بیشتر باشد، سیستم 

تنظیم  غیر فعالا ر این پارامتر عموماً .کندرا گزارش می  (CE) "485خطای ارتباطات 

 .کنند می 

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 ارتباطات( توقف انتقال دیتا بدون هشدار و  :2

 کنترل(  مدهای)تحت همه  مطابق با روتین توقف انتقال دیتا بدون هشدار و  :3

0  ○ 

P14.06  پردازش ارتباطات 
 ان: رقم یک

با پاسخ: درایو به تمام دستورات خواندن و نوشتن نمایشگر بالایی پاسخ  مد ارتباط  :0
0×00  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

 .دهدمی 

خواندن غیر از دستور نوشتن درایو پاسخ  دستوربدون پاسخ؛ درایو فقط به   مد ارتباط  :1

 .توان بازده ارتباطی را افزایش دادبا این روش می  .دهدمی 

 دهگان: رقم 

 . معتبر است رمزگذاری ارتباط  :0

 . معتبر نیست رمزگذاری ارتباط  :1

 PROFIBUS/CANopen: گروه تابع  P15گروه  -9-16

P15.00  نوع ماجول 

 انتخاب نوع ارتباط با شبکه 

0 :PROFIBUS 

1 :CANopen 
0 ◎ 

P15.01 
آدرس انتخاب 

 درایو 

 شود. درایو استفاده می این تابع جهت تعیین آدرس  127تا  1دامنه تنظیمات: 

باشد و تنها درایوها از سیستم  می Broadcastعنوان آدرس ه صفر ب آدرس توجه: 

 دهند. گیرند و جوابی نمی بالادست فرمان می 
1 ◎ 

P15.02  دریافتPZD2 0 غیر معتبر : 

 ( 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   %100.0 متناظر با 1000،   3000ا ت  3000- : حد بالای گشتاور موتوری )7

 نامی موتور( 

جریان نامی  %100.0 متناظر با 1000،   3000تا  3000- : حد بالای گشتاور ترمزی )8

 موتور( 

 (  0x000 -  0x1FFهای ورودی مجازی ) : فرمان ترمینال 9

 ( 0x00 - 0x0Fهای خروجی مجازی ) : فرمان ترمینال 10

متناظر  1000،  1000تا  0 ) مستقل تنظیم شوند(  V/F: مقدار ولتاژ تنظیمی )تابع 11

 ولتاژ نامی موتور(  %100.0 با

 ( %100.0 متناظر با 1000،  1000تا  1000- ) AO1: مقدار تنظیمی خروجی 12

 ( %100.0 متناظر با 1000،  1000تا  1000- ) AO2: مقدار تنظیمی خروجی 13

14 :MSB  )رفرنس موقعیت )با علامت 

15 :LSB  )رفرنس موقعیت )بدون علامت 

16 :MSB  )فیدبک موقعیت )با علامت 

17 :LSB  )فیدبک موقعیت )بدون علامت 

 : تنظیم فیدبک موقعیت 18

 : رزرو 19-20

0  ○ 
P15.03 دریافتPZD3 0  ○ 
P15.04  دریافتPZD4 0  ○ 
P15.05  دریافتPZD5 0  ○ 
P15.06  دریافتPZD6 0  ○ 
P15.07  دریافتPZD7 0  ○ 
P15.08  دریافتPZD8 0  ○ 
P15.09  دریافتPZD9 0  ○ 
P15.10  دریافتPZD10 0  ○ 
P15.11  دریافتPZD11 0  ○ 

P15.12  دریافتPZD12 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

0  ○ 
P15.14 ارسال PZD3  0  ○ 
P15.15 ارسال PZD4 0  ○ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P15.16 ارسال PZD5 4( 1*: ولتاژ خروجی, V ) 

 ( 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

 : کد فالت 11

 AI1(*100, V )  : مقدار تنظیمی  12

 AI2 (*100, V ): مقدار تنظیمی 13

 AI3(*100, V )  : مقدار تنظیمی  14

 ( kHz ,100*فرکانس پالس ) : مقدار15

 های ورودی : وضعیت ترمینال 16

 های خروجی : وضعیت ترمینال 17

 ( V ,100*رفرنس تنظیمی ) PID: مقدار 18

 ( V ,100*فیدبک ) PID: مقدار 19

 : مقدار گشتاور موتور20

21 :Control Word 

0  ○ 
P15.17 ارسال PZD6 0  ○ 
P15.18 ارسال PZD7 0  ○ 
P15.19 ارسال PZD8 0  ○ 
P15.20 ارسال PZD9 0  ○ 
P15.21 ارسال PZD10 0  ○ 
P15.22 ارسال PZD11 0  ○ 

P15.23 ارسال PZD12 0  ○ 

P15.24 

 1متغیر موقت 

جهت ارسال 
PZD 

 ○  0 65535تا  0

P15.25 

تنظیم زمان خطا  

جهت زمان اضافی  

 DPارتباط 

 60.0s – 0.1 ;: غیر معتبر0.0

پارامتر هنگامیکه   اینصورت زمان بین دو تنظیم شود غیر فعال می   0.0این  باشد در غیر 

 PROFIBUS Communication fault“ارتباط از این زمان بیشتر شود سیستم خطای  

“ (E-DP)  دهدمی . 

  ○ 

P15.25 

تنظیم زمان خطا  

جهت زمان اضافی  

ارتباط 
CAN/open 

 60.0s – 0.1 ;: غیر معتبر0.0

پارامتر هنگامیکه   اینصورت زمان بین دو تنظیم شود غیر فعال می   0.0این  باشد در غیر 

 CANopen Communication fault“ارتباط از این زمان بیشتر شود سیستم خطای  

“ (E-CAN)  دهدمی . 

  ○ 

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 تابه   P16گروه  -9-17

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 ◎ 
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 توضیحات نام پارامتر 
مقدار 

 فرض پیش
مد 
 تنظیم 

P16.07 Subnet mask 3 P16.05.P16.06.P16.07.P16.08 
 .255.255.255.0مثال: 

255 ◎ 
P16.08 Subnet mask 4 0 ◎ 
P16.09 Gateway 1 0 – 255 

Gateway  ارتباطEthernetشکل زیر است:: فرمت این آدرس به 
P16.09.P16.10.P16.11.P16.12 

 .192.168.0.254مثال: 

192 ◎ 
P16.10 Gateway 2 168 ◎ 
P16.11 Gateway 3 1 ◎ 
P16.12 Gateway 4 1 ◎ 

 : توابع مانیتورینگ P17گروه  -9-18

P17.00  فرکانس تنظیم 
 جارینمایش فرکانس تنظیم 

 0.00Hz-P00.03 :نمایشدامنه 
0.00Hz  ● 

P17.01  خروجی فرکانس 
 جاری نمایش فرکانس خروجی 

 0.00Hz-P00.03: نمایشدامنه 
0.00Hz  ● 

P17.02  فرکانس رمپ 
 جاریرمپ  رفرنسنمایش فرکانس 

 0.00Hz-P00.03: دامنه نمایش
0.00Hz  ● 

P17.03  ولتاژ خروجی 
 جاری نمایش ولتاژ خروجی 

 1200V-0: دامنه نمایش
0V  ● 

P17.04  جریان خروجی 
 جاری نمایش جریان خروجی 

 3000.0A-0.0: دامنه نمایش
0.0A  ● 

P17.05 سرعت موتور 
 نمایش سرعت چرخش موتور. 

 65535M-0: دامنه نمایش
0RPM  ● 

P17.06 
جریان گشتاور  

 ساز

 کند. نمایش جریانی که در موتور گشتاور را تولید می 

 3000.0A ~ 3000.0-دامنه نمایش: 
  

P17.07  تحریک جریان 
 سازد. نمایش جریانی که در موتور تحریک را می 

 3000.0A ~ 3000.0-دامنه نمایش: 
  

P17.08  موتور توان 
 توان مصرفی جاری نمایش 

 %300 ~300-: دامنه نمایش
0.0A  ● 

P17.09  گشتاور خروجی 
 نمایش گشتاور خروجی 

 %250.0 ~ 250.0-: دامنه نمایش
0.0A  ● 

P17.10 
فرکانس موتور 

 شده ارزیابی 
 P00.03تا  0.00Hz: نمایش دامنه ;روتور موتورشده ارزیابی فرکانس 

0.0% 
  ● 

P17.11  ولتاژ باسDC  نمایش ولتاژ باسDC   2000.0تا  0.0: نمایش دامنه ;درایوفعلیV /  ● 

P17.12 

 اعلام وضعیت

های  ترمینال 

 ON-OFFورودی 

 دیجیتال های ورودی نمایش حالت ترمینال 

Bit
0 

Bit
1 

Bit
2 

Bit
3 

Bit
4 

Bit
5 

Bit
6 

Bit
7 

Bit
8 

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

های  ترمینال 

-ONخروجی 

OFF 

 دیجیتال های خروجی نمایش حالت ترمینال 

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 گشتاور  رفرنس 
 .نمایش گشتاور داده شده، درصد گشتاور فعلی موتور

 ) جریان نامی موتور (%300.0تا  %300.0-: دامنه نمایش
/  ● 

P17.16  سرعت خطی 
 ورتراینسرعت خطی 

 65535-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.17 گیری طول اندازه 
 گیری شده در تابع طول طول اندازه 

 65535-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.18  مقدار شمارش پالس 
 شده جاری مقدار شمارش 

 65535-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.19  ولتاژ ورودیAI1 
 آنالوگ  AI1 نمایش سیگنال ورودی

 10.00V-0.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.20  ولتاژ ورودیAI2 
 آنالوگ  AI2نمایش سیگنال ورودی 

 10.00V-0.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.21  ولتاژ ورودیAI3 
 آنالوگ  AI2نمایش سیگنال ورودی 

 - 10.00V_10.00: دامنه نمایش
/  ● 

P17.22 
فرکانس ورودی  

HDI 

 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 
بودن   Runزمان 

 درایو 

 بودن درایو  Run نمایش زمان

 65535min-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.27 

PLC   ساده و

از مرحله جاری 

 ایپلهسرعت چند 

 ایساده و مرحله فعلی سرعت چند مرحله PLCنمایش 

 15-0: دامنه نمایش
/  ● 

P17.28 
خروجی کنترلر  

ASR 

 ASRنمایش گشتاور موتور در خروجی کنترلر 

 %300.0 - %300.0-دامنه نمایش: )جریان نامی موتور( 
/  ● 

P17.29 

نمایش زاویه  

شناسایی شده  

 موتور سنکرون 

 سنکرون نمایش زاویه قطب مغناطیسی موتور 

 359.9تا   0.0دامنه نمایش: 
/  ● 

P17.30 
جبران سازی فاز 

SM 
 ●  0.0 180.0-تا  180.0 دامنه نمایش: 

P17.31 

جریان فرکانس 

  بالای سوپر پوز

 موتور سنکرون 

 ●  %0.0 )جریان نامی موتور( %200.0تا  %0.0دامنه نمایش: 

P17.32 
پیوستگی شار 

 مغناطیسی 
 ●  / )جریان نامی موتور( %200.0تا  %0.0دامنه نمایش: 
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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 
گشتاور   نمایش

 خروجی 

در صورت مثبت بودن گشتاور موتوری و منفی گشتاور ترمزی  ;گشتاور خروجینمایش 

 است.

 3000.0Nm – 3000.0 Nm-: دامنه نمایش

/  ● 

P17.37 
واحد جریان  

 اضافی موتور 
 ●  / است( OL1نمایش  100که ) 100تا  0دامنه نمایش: 

P17.38   خروجیPID 0.00 %200.00_200.00-  : دامنه نمایش%  ● 

P17.39 
دانلود اشتباه 

 پارامترها 
 ●  0.00 29.00-000 :دامنه نمایش
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 اشکال یابی خطاها در درایو -10

های هشدار و  است. همچنین همه پیامشدهمشاهده سابقه فالت شرح دادهدر این فصل نحوه ریست کردن فالت ها و  

 است.  شدهفالت از جمله علت احتمالی و اقدامات اصلاحی جنرال توضیح داده

 علائم هشدار و فالت -10-1

کلید مراجعه کنید. وقتی  است. به روال عملیاتی صفحهشدهدر روی صفحه پانل نشان داده  LEDفالت توسط نشانگر  

است.    درایو   بیانگر مشاهده اشکال در  شود ومیدادهنمایش نشان   ام فالت روی صفحهغپینوع  روشن است،   TRIPچراغ 

توان شناسایی و اصلاح کرد. در غیر این صورت،  با استفاده از مرجع اطلاعاتی در این فصل، علت هشدار و فالت را می

 تماس بگیرید.  صنعت   پرتوبا شرکت 

 ( RESETچگونگی ریست ) -10-2

  شاسی  توان با فشار دادنرا می  درایو
STOP
RST

و یا از طریق ورودی دیجیتال ویا قطع و وصل مجدد برق شهر  

 اندازی شود.تواند دوباره راهریست کرد. وقتی عیب برطرف شد، موتور می

 تاریخچه فالت  -10-3

ری شده  گیهای اندازهکند. جهت عیب یابی درایو، به کمیتفالت اخیر را ذخیره می  شش  P07.27 – P07.32پارامتر  

خطا   سههنگام بروز آخرین که مبین عملکرد درایو به P07.56) تا P07.33  (توسط درایو، گروه پارامترهای نمایشگر

 باشد، رجوع نمایید.می

 های رفع اشکال در درایودستورالعمل -10-4

 صورت زیر عمل کنید:به  درایو بعد از فالت 

 تماس بگیرید.  صنعت پرتوکلید مشکلی ندارد. در غیر این صورت، لطفاً با دفتر محلی . بررسی کنید که صفحه1

را بررسی کرده و شرایط وقوع خطا را با توجه به پیغام   P07گیری شده قبل از وقوع خطا در گروه  . پارامترهای اندازه2

 خطایی که روی پانل آمده است آنالیز نمایید.

شوند عنوان کرده است و از آنها در رفع فالت کمک  در رفع خطاها استفاده می هایی را که عموماً. جداول ذیل راه حل3

 بگیرید.

 تر خطا کمکتان کنند.توانند در بررسی دقیقد آنها می. شرایط وقوع خطا را از اپراتورها پرس و جو کنی4

 

، نکات ایمنی  درایو را نگهداری کنند. قبل از کار روی  درایوتوانند فقط برقکاران واجد شرایط می

 را در بخش اقدامات احتیاطی ایمنی بخوانید.
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پیغام خطا تکرار شد بررسی بیشتری نمایید و از پشتیبانی خدمات تعمیرات    . اگر در صورت ریست کردن فالت، مجددا5ً

 کمک بگیرید. 

 کد فالت  نوع فالت  علت احتمالی  چه باید کرد

 .زمان شتاب را افزایش دهید •

 .کنیدواحد تغذیه را چک  •

های خروجی درایو را بررسی سیم •

کنید و مطمئن شوید در خروجی  

 شود.درایو اتصال کوتاهی دیده نمی 

 .شفت موتور قفل نشده باشد •

 .شتاب خیلی سریع است •

 IGBTخطای ماژول  •

عملکرد ناشی از تداخل   ءسو •

 مغناطیسی وجود دارد.

های به درایو خوب  اتصال سیم •

درستی  نیست، اتصال زمین به

 .انجام نشده است 

ترمز مکانیکی موتور آزاد  •

 .استنکرده 

 U OUt1فاز  IGBT فالت 

 V OUt2فاز   IGBTفالت 

 W OUt3فاز   IGBTفالت 

زمانهای شتاب افزاینده و یا کاهنده  •

 سرعت را زیاد نمایید.

را با توان بیشتری انتخاب  درایو •

 .کنید

بررسی کنید که آیا موتور اتصال  •

کوتاه به زمین است یا گردش موتور  

 روی شفت آن منظم نیست.

 .اتصالات خروجی را بررسی کنید •

بررسی کنید که آیا تداخل شدیدی   •

ناشی از اتصال کوتاه ویا سوئیچینگ  

شبکه در اطراف درایو وجود داشته 

 است.

تنظیم پارامترهای توابع مرتبط  •

 جهت ایجاد جریان اضافی در موتور به

افزاینده و یا کاهنده خیلی شتاب 

 .سریع هستند

 .ولتاژ شبکه بسیار کم است  •

 .خیلی کم است درایوقدرت  •

بار گذرا است یا غیر طبیعی  •

 .داشته است

اتصال زمین داشته است و یا   •

خروجی از دست دادن فاز به  در

 .موتور داشته است  

تداخل شدید خارجی وجود  •

 .دارد

حفاظت اضافه ولتاژ فعال   •

 .نبوده است 

هنگام شتاب  اضافه جریان به

 افزاینده 
OC1 

هنگام شتاب  اضافه جریان به

 کاهنده 
OC2 

اضافه جریان هنگام کار با 

 سرعت ثابت 
OC3 

 .توان ورودی را بررسی کنید •

بار  DECبررسی کنید که آیا زمان  •

هنگام  به درایوخیلی کوتاه است یا 

استارت، موتور در حال چرخش را 

 بایستی به گردش در آورد.

پارامتر ترمز دینامیکی فعال نیست   •

و یا یونیت ترمز دینامیکی خارجی 

 باشد.نیاز می

تنظیم پارامترهای توابع مرتبط را  •

 .بررسی کنید

 

ولتاژ ورودی غیر طبیعی است   •

رانس استاندارد  لوو خارج از ت

 درایو است.

فیدبک انرژی زیادی وجود   •

 .دارد

 .وجود ندارداجزای ترمز  •

بار دارای اینرسی زیاد است و  •

کاهش سرعت موجب انرژی 

 گرددبرگشتی زیادی به درایو می 

ممکن است اتصالی ناقص در  •

 .فازهای موتور وجود دارد

 OV1 اضافه ولتاژ هنگام شتاب 

هنگام کاهش  اضافه ولتاژ 

 شتاب
OV2 

اضافه ولتاژ هنگام کار با 

 سرعت ثابت 
OV3 
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ممکن است موتور در حال   •

حرکت در جهت چرخش  

 .خواهد بگرداندمعکوس را می

توان ورودی خط تغذیه را بررسی  •

 .کنید

تنظیم پارامترهای مرتبط را بررسی  •

 .کنید

 

ولتاژ منبع تغذیه بسیار کم  •

 .است

 .حفاظت اضافه ولتاژ فعال نیست

 DC UVکاهش ولتاژ باس 

توان ورودی خط تغذیه را بررسی  •

 .کنید

جریان نامی موتور را تنظیم مجدد  •

 .کنید

بار را بررسی کنید و چک کنید موتور  

راحتی هتواند بدر دور مینیمم می

 بچرخد.

ولتاژ منبع تغذیه بسیار کم  •

 .است

موتور  جریان نامی تنظیم  •

 .نادرست است

اجزای مکانیکی متصل به موتور  

ایجاد ممانعت در چرخش منظم 

بیش  مکانیکی موتور دارند یا بار

بار از حد بزرگ باعث اضافه

 است.گشته

 OL1 بار موتوراضافه

 .را افزایش دهید ACC زمان •

پس از توقف از شروع مجدد  •

 .خودداری کنید

 .قدرت خط تغذیه را بررسی کنید •

اندازی هستید بایستی  اگر در راه  •

مشخصات درایو و بار و اتصالات 

 .یدیقدرت درایو را دقیق بررسی نما

 .خیلی سریع استشتاب  •

ولتاژ منبع تغذیه بسیار کم  •

 .است

 .بار خیلی سنگین است  •

 .توان موتور خیلی زیاد است •

اشکال در اتصالات قدرت درایو  •

 .وجود دارد

 

 OL2 درایوبار اضافه

بار را بار و نقطه قبل از هشدار اضافه

 .بررسی کنید

با توجه به مقدار   درایو

بار شده، قبل از اضافهتعیین

 .دهدهشدار را گزارش می

 OL3 بار الکتریکیاضافه

 .توان ورودی را بررسی کنید •

 .وضعیت اتصالات شبکه را چک کنید

افت فاز یا نوسان ولتاژ ورودی 

 R ،S ،Tفازهای 
 SPI قطع فاز ورودی درایو 

 .توزیع خروجی را بررسی کنید •

 .موتور و کابل را بررسی کنید

)یا   U ،V ،Wخروجی فازهای 

 سه فاز بار نامتقارن جدی بار( 
 SPO قطع فاز در خروجی درایو 

 .مجرای هوا یا فن را تمیز کنید •

 .دمای محیط را کاهش دهید

گرفتگی مجرای هوا یا خرابی   •

 فن

 .دمای محیط خیلی زیاد است •

 .بار طولانی استزمان اضافه 

 OH1 اضافه دمای یکسوساز ورودی 

 IGBT OH2اضافه دمای 
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 بررسی خطای خارجی 

اعلام خطای خارج از درایو از  

های ورودی  طریق ترمینال

 Sxدیجیتال 

 EF فالت خارجی 

نرخ ارسال دیتا مناسب را تنظیم  •

 .کنید

 اتصال ارتباطی را بررسی کنید  •

آدرس ارتباطی مناسب را تنظیم  •

 .کنید

دار زوج تابیده د از کابل شیل •

کنید و فیزیک نصب را از  استفاده 

جهت اختلالات مغناطیسی بهبود  

 ببخشید

 تنظیمات نرخ دیتا و نوع فریم •

خطا در سیم کشی ارتباطات   •

 دهد.رخ می

 آدرس ارتباطی اشتباه است •

تداخل شدیدی در برقراری  

 .ارتباط وجود دارد

 CE فالت ارتباطات 

اتصالات خروجی را بررسی کرده و   •

 .دوباره وصل کنید

جریان  گیری تعویض سنسور اندازه  •

 )هال سنسور(

 .کنترل پنل اصلی را تغییر دهید •

 اتصال برد کنترل خوب نیست  •

 اشکال در سنسور هال جریانی •

اشکال در مسیر جریان به   •

 موتور

 

 ItE فالت تشخیص جریان

 .را تغییر دهید درایو مدل •

پارامتر نامی را مطابق پلاک موتور   •

 .تنظیم کنید

دوباره  بار موتور را خالی کرده و  •

 .شناسایی کنید

اتصال موتور را بررسی کرده و   •

 .پارامتر را تنظیم کنید

بررسی کنید که فرکانس حد بالا   •

 فرکانس نامی باشد. 3/2بالای 

 درایوظرفیت موتور با ظرفیت  •

 .مطابقت ندارد

درستی پارامتر نامی موتور به •

 .شوندتنظیم نمی 

اختلاف مقادیر بین تنظیم  •

پارامترها و پارامتر خودکار 

 .استاندارد بسیار زیاد است

 اضافه زمان خودکار  •

 tE فالت اتوتیون

  STOP/RSTبرای تنظیم مجدد  •

 .را فشار دهید

 .کنترل پنل اصلی را تغییر دهید •

خطای کنترل نوشتن و   •

 خواندن پارامترها 

 EEPROMآسیب به  •

 E²PROM EEPفالت 

 را چک کنید PIDسیگنال فیدبک  •

 .را چک کنید PIDسیگنال منبع  •

تنظیمات فیدبک را مجدد بازبینی   •

 .کنید

 .آفلاین است PIDفیدبک  •

 .شوددیده نمی  PIDفیدبک  •
 PID PIDEفالت فیدبک 

واحد ترمز را بررسی کرده و   •

 .مقاومت ترمز جدید را عوض کنید

 .مقاومت ترمز را زیاد کنید •

با بخش سرویس درایو تماس   •

 .بگیرید

مدار ترمز یا آسیب  خرابی  •

 رسیدن به مقاومت ترمز 

مقدار اهم مقاومت ترمز   •

 خارجی کافی نیست.  

 bCE فالت واحد ترمز 
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بررسی کنید اتصال موتور عادی  •

 است یا خیر 

 Hallگیری جریان )سنسور اندازه  •

sensor ) عوض کنید را. 

 .کنترل پنل اصلی را تغییر دهید •

درستی پارامترهای موتور را به •

 .تنظیم کنید

با زمین اتصال   درایوخروجی  •

 .کوتاه دارد

در مدار تشخیص جریان خطا   •

 .وجود دارد

توان واقعی موتور با توان نامی  

 موتور اختلاف زیادی دارد.

 1فالت زمین 

 2فالت زمین 
ETH1 
ETH2 

بار را بررسی کرده و از طبیعی   •

 .بودن آن اطمینان حاصل کنید

 .افزایش دهیدزمان تشخیص را  •

بررسی کنید که آیا پارامترهای کنترل  

 .طبیعی هستند

بار بیش از حد سنگین یا متوقف  

 .استشده 
 dEu فالت انحراف سرعت 

کلید را بررسی  های صفحه سیم •

کرده و از خطایی اطمینان حاصل  

 .کنید

محیط را بررسی کنید و از منبع   •

 .تداخل خودداری کنید

درست  پارامترهای کنترل  •

 اند.نشده تنظیم 

کلید  های صفحه اتصال سیم •

 .خوب یا خراب است

کلید بیش از حد  سیم صفحه •

تأثیر تداخل  طولانی است و تحت

 .گیردشدید قرار می

درست  اتوتیونپارامترهای  •

 .اندنشده تنظیم 

خطای مدار در ارتباط  

کلید و برد اصلی وجود  صفحه

 .دارد

 STo فالت تنظیم پارامتر

مین کننده یا بخش سرویس و  أاز ت

نگهداری بخواهید زمان را تنظیم 

 مجدد کند.

دستگاه به   Runningزمان  •

زمان تنظیمی کارخانه رسیده 

 است.

خطای اتمام زمان کارکرد 

 ای()سرویس دوره 
END 

سوکت و کابل ارتباطی پانل را چک  

 کنید.

 .یدیپانل را تعویض نما

کابل ارتباطی بین پانل و دستگاه 

 .بلند است 

خطای ارتباط بین کنترل و پانل  

 .وجود دارد

 PCE قطع ارتباط با پانل 

 .ارتباط با پانل را چک کنید

 .دیتاهای پانل را رفرش کنید مجدداً

 .با بخش سرویس تماس بگیرید

 .است*ارتباط با پانل قطع شده 

*سیم رابط تا پانل خیلی بلند  

باشد و تداخل مغناطیسی می

 گردد.موجب قطع ارتباط می

های ذخیره شده در درایو  *داده 

 .منطبق با سیستم کنترل نیست  

 DNE اشکال در بارگذاری پارامترها 
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 شدن موتور فعال است. بار*فالت بی

.  است*بار مکانیکی از موتور جدا شده 

 )پاره شدن تسمه(

مکانیکی قطع شده و آلارم  *بار

شدن موتور فعال   باربی

 است.شده 

 LL بار شدن موتور فالت بی

 .شبکه برق را بررسی کنید

*برق شبکه به ورودی دستگاه 

کم   DCقطع شده و ولتاژ باس 

 شود.می

 .* ولتاژ باس بسیار کم است

 PoFF خاموش شدن سیستم 

 .تنظیمات مرتبط را چک کنید

 *آدرس ارتباط صحیح نیست 

  GDS*اشکال در فایل 

مقاومت متناظر تنظیم نشده  

 .است

خطای ارتباط با  

PROFIBUS/CANopen 
E-DP 

 *ارتباط را چک کنید 

(  Baud rate*نرخ انتقال داده )

 .صحیح نیست

 .*ارتباط صحیح نیست

 .ارتباط متوازن نیست
 CAN E-CANخطای ارتباط با 

 ارتباط با پانل را چک کنید.

 ید.یتعویض نماپانل را 

 .با بخش سرویس تماس بگیرید

 

 .است*ارتباط با پانل قطع شده 

*سیم رابط تا پانل خیلی بلند  

باشد و تداخل مغناطیسی می

 گردد.موجب قطع ارتباط می

اشکال در بارگذاری پارامترها  

 )پانل( پد به کی
UPE 

 ارتباط با پانل را چک کنید 

 دیتاهای پانل را رفرش کنید مجدداً

 با بخش سرویس تماس بگیرید 

 .است*ارتباط با پانل قطع شده 

*سیم رابط تا پانل خیلی بلند  

باشد و تداخل مغناطیسی می

 گردد.موجب قطع ارتباط می

های ذخیره شده در درایو  *داده 

 منطبق با سیستم کنترل نیست  

اشکال در بارگذاری پارامترها  

 داخل درایوه ب
DNE 

 شدن موتور فعال است. بار*فالت بی

است  *بار مکانیکی از موتور جدا شده 

 )پاره شدن تسمه(

مکانیکی قطع شده و آلارم  *بار

بار شدن موتور فعال  بی

 است.شده 

 LL بار شدن موتور فالت بی

 .شبکه برق را بررسی کنید

*برق شبکه به ورودی دستگاه 

کم   DCقطع شده و ولتاژ باس 

 شود.می

 .* ولتاژ باس بسیار کم است

 PoFF خاموش شدن سیستم 
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 اندازی درایواشکالات جانبی نصب و راه -10-5

 چه باید کرد علت احتمالی نوع اشکال 

 .کنتاکتور تغذیه وصل نیست • .شوددرایو روشن نمی

 .است فیوز ورودی سوخته•

 .کنتاکتور تغذیه وصل نیست •

 .است تغذیه سوئیچینگ درایو معیوب شده •

 .ارتباط پانل به برد کنترل متصل نیست •

گیری  ولتاژ تغذیه شبکه ورودی را اندازه •

  LEDچراغ    کنید اگر تغذیه درست بود و 

ولتاژ بالا روشن است اشکال یابی در درایو 

 .انجام شود

 

شود و خطایی درایو روشن می

  Runشود ولی دیده نمی 

 .شودنمی

 .شوداز کانال صحیح صادر نمی   Runفرمان  •

 .استشاسی پانل خراب شده •

هاست،    در صورتیکه فرمان از طریق ترمینال•

 .ارتباط سیمی و مارکاژ ترمینال را چک کنید

مجدداً  P00.01پارامتر  • تنظیم   را 

 .کنید

 .پانل را تعویض کنید•

 .ولتاژ فرمان روی ترمینال را چک کنید•

  LEDشود و می Runدرایو 

نمایشگر روی پانل روشن 

شود ولی موتور حرکت  می

 .کندنمی

 .ارتباط سیگنال سرعت از درایو قطع است•

 .شده استکانال سرعت اشتباه تنظیم•

و   P00.07و    P00.06پارامترهای  •

P00.09 را چک کنید. 

چرخش شفت موتور در دور 

باشد. ای میصورت پلههپایین ب

و با بالا بردن دور تریپ جریانی  

 آید.می

 .گشتاور خروجی کافی نیست•

یکی از فازهای موتور قطع است ویا اشکال  •

 .دارد

 .درایو درست انتخاب نشده است•

هستید    SVPWMدر صورتیکه در مد  •

را    P04.02و   P04.01پارامتر بوست  

 .تنظیم کنید

اگر در مد کنترل برداری هستید موتور •

 .درست اتوتیون نشده است

انتخاب نشده  • ممکن است درایو درست 

 .است

از  • بایستی  است  دوم  دست  موتور  اگر 

می و  شود  جدا  از  درایو  تا  شود  زده  گر 

 .حاصل شود سلامتی موتور اطمینان

لرزش و یا صدایی غیر طبیعی 

 شود در موتور شنیده می
 .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•

  SVPWMتنظیمات لرزش موتور در مد  •

 .انجام نشده است 

 .مکانیک ماشین بازبینی شود•

درایو • در  را که  موتور  پلاک  پارامترهای 

 .اید بازبینی کنیدوارد کرده 

 .نمایید اتوتیون مجدداً•

با تغییر دور آرام نقطه لرزش و یا صدای •

 .موتور را پیدا کنید 
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در صورت وجود لرزش در فرکانس خاص •

هشتم   گروه  فرکانس  پرش  پارامتر  از 

 .پارامترها استفاده نمایید

در فن خنک• گرم شدن بیش از حد موتور  یا  و  دارد  اشکال  موتور  کننده 

 .تواند موتور را خنک کنددور نقطه کار نمی

 .کندموتور در دور پایین زیاد کار می •

 .جریان سه فاز موتور یکسان نیستند•

تنظیم • بالا  درایو  موتور  جریان  است  شده 

 .اضافه جریان دارد

 .فرکانس سوئیچینگ پایین است•

موتور • و  است  نشده  تنظیم  درست  گشتاور 

 .کشدجریان اضافی می 

ولتاژ موتور در روی جعبه اتصال موتور کم  •

 .است 

کردن در دورهای پایین نیاز   جهت کاربه•

خنک اضافی  فن  موتور  به  پشت  کننده 

 .باشدمی

 .طور صحیح انجام نشده استهاتوتیون ب•

پارامترهای ولتاژ و فرکانس موتور بر روی  •

 .اندطور صحیح وارد نشده هدرایو ب

 .کابل موتور صحیح انتخاب نشده است•

ب• موتور  مکانیکی  بار  اضافه ه  مجموع 

رکانسی درایو جهت موتور انتخابی  تلفات ف

می  )معمولاً زیاد  جریان   باشد.  ماکزیمم 

بار در  به    موتور  توجه  با  کامل  مکانیکی 

جریان  %90بایست از  تلفات فرکانسی نمی 

 .نامی موتور بیشتر باشد(

نصب  • اینورترگرم شدن بیش از حد  میاینورتر  محفظه  و بسته  باشد 

بینی نشده کولینگ هوای خنک مناسب پیش  

 .است

فن  • توسط  هوا  انجام اینورتر  جابجایی 

 .شودنمی

تیغه• بین  از  فضای  درایو  هیت سینک  های 

 .استگرد و غبار پر شده 

محیط  • از  اینورتر  دمای  درجه   40بیش 

 .باشدسانتیگراد می

 باشد فرکانس سوئیچینگ درایو زیاد می •

کولینگ محیط اطراف درایو را مطابق با  •

 استاندارد نصب انجام دهید.

ای جهت تخلیه گرد و غبار  سرویس دوره •

 .ها را انجام دهیدداخل هیت سینک

پایین  • را  درایو  سوئیچینگ  فرکانس 

 .در حد استاندارد بگذارید بیاورید و

خنک• درایو تجهیزات  محیط  در  کننده 

 .پیش بینی کنید

 تداخل مغناطیسی در درایو  

 

، رایانه شخصی، سنسورها، تجهیزات آزمایش و غیره( هنگام PLCهای حساس )اگر دستگاه 

Run توانید با استفاده از  رو هستند، میهکردن درایو مشکل تداخل مغناطیسی روب

 های زیر عیب یابی کنید:روش

و در دو حالت چک  را متصل یا از برد جدا کنید C3. سعی کنید جامپر سیمی فیلتر 1

 است.تهکنید آیا تداخل از بین رف
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. بررسی کنید که آیا خطوط برق درایو و خطوط سیگنال و ارتباطات تجهیزات حساس 2

اند. جهت جلوگیری از تداخل مغناطیسی بین  ها رد شده در کنار هم در داکت ها و کانال

 گذاری کنید های قدرت و کنترل طبق دستورالعمل کابل کشی و استانداردها فاصله کابل

شود  شوند، توصیه میتجهیزات حساس و درایو از شبکه برق مشترک تغذیه می. اگر 3

 ترانسفورماتور ایزوله در ورودی تغذیه تجهیزات حساس نصب کنید.

 

 های جانبیهای فرکانس بالا و اختلال در سیستماشکالات ناشی از پارازیت -10-6

ای اندازه گیری خطوط تولید و یا تجهیزات  و یا سنسوره  PLCهای حساس به نویزهای فرکانس بالا همانند سیستم

توانند دچار اختلالات  میدرایو  بودن RUNهنگام به  باشند. لذامی EMCرعایت استانداردهای آزمایشگاهی نیازمند  

EMI های ذکر شده در ذیل، جهت حذف و یا کاهش این نوع اختلالات فرکانسی ضروری  گردند. لذا توجه به آیتم

 باشد.می

باشد که استاندارد  می C3رده طبقه بندی  IEC61800رایو بر اساس استاندارد دداخلی  EMCفیلتر  (1

تشبکه را  صنعتی  میأهای  محیطمین  در  درایو  صورتیکه  در  یا  نماید  و  پزشکی  یا  و  تحقیقاتی  های 

اگانه  جد EMIبایست فیلترهای قرار گیرد که می C2آزمایشگاهی نصب شود بایستی در رده طبق بندی 

 در ورودی تغذیه نصب گردد.

های ورودی و خروجی آن بایستی براساس نکات بیان شده در این دفترچه  آرایش فیزیکی نصب درایو و کابل (2

ای  های دستگاهای حساس، کاهش قابل توجهرعایت گردد تا اختلالات نویز مغناطیسی درایو بر روی تغذیه

   های قدرت رعایت گردد.های کنترل از کابلیکی کابلگردد فاصله فیز لذا توصیه می  .پیدا نماید

تواند توسط جامپر سیمی پیش بینی شده بر روی  ( میIEC61800-C3درایو )داخلی    EMCفیلتر   (3

هنگام نیاز، فعال و یا  را به  های زیر میتوانید آنشکلبرد مربوطه فعال و یا غیر فعال گردد. لذا با توجه به

 صورت پیش تنظیم کارخانه وجود دارد(.  هغیر فعال نمایید )ب 
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RUN/TUNE FWD/REV LOCAL/REMOTE TRIP

Hz

A

V

RPM

%

DATA

ENT

>

SHIFT

PRG

ESC

QUICK

JOG

STOP

RST
RUN

8.8.8.8.8

     EMC             2.2~5.5kw

RUN /TUN E FWD /REV LO CAL/REM OTE TRIP

H
z

A

V

RPM

%

DA TA

ENT

>

S HIF T

PRG
ESC

QUI CK

JOG

STOP
RST

RUN

8.8.8.8.8

     EMC             7.5~15kw 

صفحه فلزی را بردارید

 30kw~18.5در درایوهای  EMCجامپر



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

149 

 

 

55kw~37در درایوهای  EMCجامپر

J10

صفحه فلزی را بردارید

 
 

 

90kw~75در درایوهای  EMCجامپر

1002 1002 1002

1
00

2

1
00

2

1
00

2

J10

صفحه فلزی را بردارید
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           EMC              110~185kw

صفحه فلزی را بردارید

 
 

           EMC              200~315kw
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           EMC              355~550kw

صفحه فلزی را بردارید

 
در مسیر    EMIو فیلترهای    کنیدمین  أاز ترانسفورمر ایزوله ت  را  تغذیه تجهیزات حساس  ،در صورتیکه نیاز (4

 آنها قرار گیرد.

  جهت برطرفطرف زمین و یا دو طرف باز بهطرف زمین و یا یک  صورت دوبهحساس  کابل تجهیزات  شیلد   (5

 نمودن اختلالات چک شود.  

 باشد.می 1.5Ωرا چک کنید. مقدار مطلوب کمتر از  PEامپدانس مقاومت زمین   (6

می (7 نیز  حساس  تجهیزات  و  درایو  تغذیه  مشترک  ارتباطی  لذا  مسیر  نماید  تقویت  را  اختلالات  تواند 

 مین نمایید. أها را ت صورت ستاره تغذیههالمقدور بحتی

نویز   (8 در دوسر انتهایی آن به    0.1µFهای فیدبک حذف نشد، میتوانید یک خازن  سیگنالدر صورتیکه 

 . ترمینال اضافه نمایید

خروجی جریان   هنگام استفاده از کنند رفع نگردید، بهاستفاده می AOدر صورتیکه نویز نمایشگرها که از  (9

4~20mA   0.47عدد خازن    یک µF  0.1عدد خازن    و خروجی ولتاژ از یکµF  ر ترمینال قرار  در دوس

 دهید. 
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هایی که در کنار منابع مصرف سریع انرژی  ( یعنی خازنdecouplingکوپله ) های دیاستفاده از خازن (10

طور  هگردد. بکنند، توصیه میگیرند و از انتقال انرژی الکتریکی از خطوط اندوکتانسی جلوگیری میقرار می

  ترموکوپل  رسنسوسیگنال  گیر حرارتی که از  سیستم اندازههای  ترمینالدر دوسر  استفاده از این خازن  مثال  

4~20mA گرددثیرات پازیتیک اندوکتانس سری میأباعث کاهش ت نمایداستفاده می.  

رده    IEC61800با استاندارد    EMIدر صورت وجود سنسورهای متعدد در کنار درایو، بایستی از فیلتر   (11

 .در ورودی درایو استفاده نمود C2طبقاتی 

ها به هیت سینک،    IGBTدر خروجی درایو، از طریق    PWMجریان نشتی فرکانس بالا ناشی از ولتاژ   (12

های حفاظتی  در داخل درایو و همچنین روتور و استاتور موتور به زمین وجود دارد. در صورت وجود رله

ند خطا غیر واقعی ایجاد نماید. لذا سطح  توا( میUpstreamهای بالادست ) ( در شبکهRCDزمین )

های الکترومغناطیسی نسبت  بالا ببرید. البته رله  200mAهنگام استفاده از درایو تا  ها را بهخطای این رله

( دارند و  commonهای نشتی کامان )ثیرپذیری کمتری نسبت به این جریانأهای الکترونیکی تبه رله

 ها را بهبود بخشد. تواند عملکرد این رلهد ذیل نیز میخطای عملکرد کمتری دارند. موار

 دورها  در کنترل EMCبرداشتن جامپر  •

 1.5kHzکاهش فرکانس کریر تا   •

 " ”P08.40=0 فاز در پارامتر تنظیم مدولاسیون سه فاز و دو •

 عدم استفاده از کابل شیلد در ورودی و خروجی •

 های مرطوب عدم عبور کابل از محیط •

 های حامل جریان بالا محکم و بی نقص در کابلاتصالات  •

 
هایی بین خطوط ولتاژ بالا به  داخلی هستند لذا خازن  EMIکه کنترل دور ها مجهز به فیلتر    ییاز آنجا  (13

(. لذا در صورت عدم اتصال بدنه درایو به زمین محل نصب، با تماس  PEزمین یا بدنه درایو دارند )ترمینال  

البته این شوک در حد استاندارد  گردد.  وجب شوک ضعیفی به بدن انسان مینه فلزی آنها مددست به ب

دستگاه به باس    PEشود که همواره ترمینال  حال توصیه اکید می  زند. با اینبوده و آسیبی به انسان نمی

( به شاسی  Earthزمین کارخانه ویا سایت متصل گردد و در صورت عدم وجود چاه زمین و سیم ارت )

 زده شده باشد.   حتماً  EMCدر ضمن جامپر  و همچنین به سازه فلزی ساختمان متصل گردد.    نصب موتور
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 درایو  ایبازرسی دوره -11

ای  دوره زمان بازدید  به زمان کمتری نیاز دارد.ای آن  بازرسی دورهنیاز  ،  صورت استانداردهبدرایو  نصب  عدم  در صورت  

ای این زمان  د کارخانهاستاندارتواند با توجه به  میحال  نیا با  باشد.استاندارد، سالانه میصورت نرمال در محیط تمیز و  هب 

 کمتر شود. 

 بازرسی رسی ازرد بامو رسی ازروش ب ملاک و معیار 

 مطابق با راهنما 
و تست با   زدید چشمیبا

 گیریتجهیزات اندازه 

حرارت، رطوبت و لرزش محیط را  درجه 

بررسی کنید و اطمینان حاصل کنید که 

روغن و قطره آب  ذرات گرد و غبار، گاز، 

 محیط اطراف وجود ندارد.

هیچ ابزار یا چیز  

خطرناکی وجود 

 ندارد 

 زدید چشمی با

اطمینان حاصل کنید که هیچ ابزار یا  

چیز خارجی و خطرناک دیگری وجود 

 ندارد 

 متر گیری با ولتاندازه  راهنما مطابق با 
اصلی و  ولتاژ شبکه تغذیه از نرمال بودن 

 مدار کنترل اطمینان حاصل کنید.
 ولتاژ 

طور کاراکترها به 

معمول نمایش داده 

 .شوندمی

 زدید چشمی با
اطمینان حاصل کنید که صفحه نمایش  

 اندازه کافی شفاف است به
 کلیدصفحه

 چشمی زدید با مطابق با راهنما 
اطمینان حاصل کنید که کاراکترها 

 .شوندهمگی نمایش داده می

توجه: اگر رنگ  

باس های مس  

تغییر کند، به این  

معنی نیست که  

 مشکلی دارند.

 سفت بودن اتصالات 
های اتصال  اطمینان حاصل کنید که پیچ 

 .اندها محکم شده کابل

 بازدید جنرال

مدار  

 اصلی 

 زدید چشمی با

گونه  اطمینان حاصل کنید که هیچ 

خوردگی، آسیب یا تغییر  اعوجاج، ترک

رنگ ناشی از گرم شدن بیش از حد و  

 پیر شدن دستگاه و عایق وجود ندارد.

 زدید چشمی با
اطمینان حاصل کنید که هیچ گرد و 

 .غبار و کثیفی وجود ندارد

 زدید چشمی با -

اطمینان حاصل کنید که هیچ تغییر 

ها در اثر گرم یا تغییر رنگ هادی شکل 

سر سیم مسی   .شدن بیش از حد وجود ندارد

 ها زیر ترمینال

 زدید چشمی با -

ای از اطمینان حاصل کنید که هیچ لایه 

ها در زیر ترمینال بسته  روکش سیم

 نشده باشد.

 زدید چشمی با -
اطمینان حاصل کنید که هیچ آسیبی  

 .وارد نشده است

آسانسوری  

نگهدارنده سیم 
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در داخل 

 هاترمینال

ظرفیت استاتیک 

های  خازن 

الکترولیت بالاتر یا 

مقدار  برابر با

 Xاصلی

 است. 0.85

 زدید چشمی با

گونه  اطمینان حاصل کنید که هیچ 

خوردگی ویا ورم  نشتی، تغییر رنگ، ترک

 .ها وجود نداردکردن در پوسته خازن

 های فیلترخازن 

مدارات  

 جانبی 

زمان استفاده را با توجه  

به تعمیر و نگهداری 

تخمین بزنید یا ظرفیت  

استاتیک را اندازه 

 بگیرید.

اطمینان حاصل کنید که سوپاپ  

ها بیرون پلاستیکی فشار شکن سر خازن

نیامده باشد و یا آثار بیرون ریختگی  

ها در بدنه آنها دیده روغن عایق خازن 

 نشود.

ظرفیت را با ابزار  

 گیری کنید.اندازه 

در صورت لزوم، ظرفیت استاتیک را  

 گیری کنید.اندازه 

NA 
زدید  ی و بایبازدید بویا

 چشمی

اطمینان حاصل کنید که آیا 

خوردگی ناشی از گرم شدن بیش از  ترک

 حد وجود دارد.
 هامقاومت

  ٪10 ±ها مقاومت

مقدار استاندارد  

 هستند.

یا باز   زدید چشمیبا

گیری  کردن جهت اندازه 

 متر با مولتی

مطمئن شوید مقاومتی از ارتباط با مدار 

 .الکتریکی خود خارج نشده باشد

NA 
زدید شنوایی، بویایی و با

 چشمی

اطمینان حاصل کنید که هیچ لرزش، سر  

 .و صدا و بویی غیرطبیعی وجود ندارد

ها و چوک

 ترانسفورماتورها 

NA  بازدید شنوایی 
اطمینان حاصل کنید که هنگام کار  

کنتاکتورها و  صدای لرزش وجود دارد یا خیر.

های  رله

 زدید چشمی با NA الکترومغناطیس

اطمینان حاصل کنید که کنتاکتور در  

مکان نصب و ارتباطات سیمی آن محکم 

 اند.شده نصب

NA  بستن 
کنید که هیچ پیچ و اطمینان حاصل 

 اتصال محکم نشده وجود ندارد.

PCB  و

 ها دی وور

مدار  

 کنترل

NA 
زدید  ی و بایبازدید بویا

 چشمی

اطمینان حاصل کنید که هیچ بو و 

 تغییری در رنگ وجود ندارد.

NA زدید چشمی با 
اطمینان حاصل کنید که هیچ بو و 

 تغییری در رنگ وجود ندارد.

NA 

یا زمان   زدید چشمیبا

استفاده را با توجه به  

اطلاعات نگهداری  

 تخمین بزنید

اطمینان حاصل کنید که هیچ سوختگی 

ها  و یا آسیب و یا ریزش مواد از خازن

 وجود ندارد.

 چرخش پایدار 
  زدید چشمیشنوایی و با

 یا با دست بچرخید

ها آیا صدا و لرزش غیرطبیعی در فن

 وجود دارد.
 کنندهفن خنک
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NA  سفت کردن 
ای دیده چک کنید هیچ پیچ شل شده 

 .نشود

سیستم 

خنک  

 ساز 

NA 

یا زمان   زدید چشمیبا

استفاده را با توجه به  

اطلاعات نگهداری  

 تخمین بزنید

اطمینان حاصل کنید که تغییر رنگ 

ناشی از گرم شدن بیش از حد وجود  

 ندارد.

NA زدید چشمی با 

دریچه فن  اطمینان حاصل کنید که در

کننده، جسم خارجی گیر نکرده  خنک

 .باز باشد باشد و کاملاً

در صورتیکه گرد و غبار در داخل 

های هیت سینک دیده شود بایستی پره 

را تمیز کنید تا از ایجاد خطای دمای   آن

ها جلوگیری د و یا دیو IGBTبالا 

 نمایید.

 مجرای تهویه

 کننده فن خنک -11-1

و دمای    درایو ساعت کار است. طول عمر واقعی به میزان استفاده از    25000   درایوکننده  حداقل طول عمر فن خنک

 ( پیدا کرد.درایو )ساعات کار   P07.14توان از طریق ساعات کار را می بستگی دارد.و آلودگی آن محیط 

هم از یک فرایند کار  در یک قسمت م  درایو توان با افزایش صدای بلبرینگ فن پیش بینی کرد. اگر  خرابی فن را می 

 تعمیرات پیشگیرانه( )  عمل آیده موقع قبل از خرابی کامل آن، از توقف کار جلوگیری بکند میتوانید با تعویض بهمی

 است. دستورالعمل زیر جهت تعویض فن دستگاه آورده شده

جدا کنید و    ACرا متوقف کنید و آن را از منبع تغذیه    درایو.  1

در   شده  مشخص  زمان  مدت  برای  تا    درایو حداقل  کنید  صبر 

 .های داخلی آن خالی شوندخازن

و  2 کنید  جدا  درایو  قاب  از  گوشتی  پیچ  با  را  فن  نگهدارنده   .

سمت بالا بلند  نگهدارنده فن لولایی را از لبه جلوی آن کمی به

 کنید.

 بل فن را از گیره شل کنید.. کا3

 . کابل فن را جدا کنید.4

 ها خارج کنید. . نگهدارنده فن را از گیره5

 فن  تعویض . 6

طور معکوس اجرا کنید.  همراحل فوق را جهت نصب فن جدید ب

داده  همان نشان  زیر  در  که  در  شدهطور  را  فن  باد  است جهت 

رو  هشکل روببه  باشد لطفاً جهت مکش هوا از داخل جعبه درایو می

 توجه کنید. 

 وصل کردن برق . 7
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 ها( خازنReformingریفرم کردن ) -11-2

و  درایو اگر   باشد  نشده  استفاده  طولانی  مدت  خازن  برای  بایستی  باشد.  مانده  انبار  باس  در  مطابق    DCهای  آن 

  درایوهای تحویل که در شماره سریال  دستورالعمل زیر ریفرم گردند. زمان ذخیره سازی از تاریخ تولید غیر از داده

 شود.است، محاسبه میمشخص شده

 روش عملکرد  زمان

 .بدون شارژ کار کنید سال 1زمان ذخیره سازی کمتر از 

 سال انبارش کنترل دور بین یک تا دوزمان 

مدت  را به بایست آنکردن کنترل دور می Runقبل از 

(  Stopساعت به برق وصل شود و در حالت استاپ )  یک

 بماند. 

 زمان انبارش کنترل دور بین دو تا سه سال

از تغذیه پیشنهادی زیر   درایوهای برای شارژ خازن

 .کنیداستفاده

 . دقیقه اعمال کنید 30مدت  ولتاژ نامی را به 25٪ •

 . دقیقه اعمال کنید 30مدت  ولتاژ نامی را به 50٪ •

 . دقیقه اعمال کنید 30مدت  ولتاژ نامی را به 75٪ •

 .دقیقه اعمال کنید 30مدت ولتاژ نامی را به 100٪ •

 سال   3بیش از زمان انبارش کنترل دور 

از تغذیه پیشنهادی زیر   درایوهای برای شارژ خازن

 .کنیداستفاده

 .ساعت اعمال کنید 2مدت  ی را بهولتاژ نام 25٪ •

 .ساعت اعمال کنید 2مدت  ولتاژ نامی را به 50٪ •

 .ساعت اعمال کنید 2مدت  را به  ٪75ولتاژ نامی  •

 . ساعت اعمال کنید 2مدت را به  ٪100ولتاژ نامی  •

 : درایوجهت شارژ   روش استفاده از منبع تغذیه ولتاژ متغیر 

  2Aولت و جریان    380میتوانید از یک منبع تغذیه ولتاژ متغیر تک فاز با ماکزیمم    380Vبا ولتاژ    ACجهت درایوهای  

کند. ولتاژ تک فاز  را همزمان شارژ می  DCهای باس  دورها همه خازنکنید. وجود یکسوساز در ورودی کنترلاستفاده

جدول شارژ ذکر شده ولتاژ را بالا ببرید تا کل زمان   را میتوانید به دو تا از فازهای ورودی بدهید و بر اساس زمان بندی

  +های قدرت دستگاه )ترمینال  متر از روی ترمینالرا میتوانید توسط ولت  DCتوصیه شده را پوشش دهد. ولتاژ باس  

 قرائت نمایید.  -) و

 :صورت مستقیم از شبکه برق سه فاز هب   درایوروش عملکرد شارژ  

دقیقه است. این عملیات در دمای    60از طریق منبع تغذیه، زمان شارژ حداقل    DCدر صورت شارژ مستقیم خازن باس  

فاز منبع تغذیه قرار گیرد. )فاصله   3طور سری در مدارهای  گردد و مقاومت باید بهطبیعی و شرایط بدون بار انجام می

 متر(:میلی 5.5≤های هر فاز بین مقاومت
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البته می قرار دهید  فاز  وات در مسیر هر  یکصد  اهم  مقاومت یک کیلو  از لامپ رشته سیمی  مقدار    100Wتوانید 

 لامپ خاموش یا ضعیف گردد.    باشید که در صورت استفاده ممکن است هنگام شارژ، نورو توجه داشته کنیداستفاده

 دهد.میشماتیک زیر نحوه اتصال درایو به شبکه را نشان

 

 

 

های ایمنی را بخوانید و دنبال کنید. نادیده گرفتن صل احتیاطهای فدستورالعمل

 ها ممکن است باعث صدمه جسمی یا مرگ، یا صدمه به تجهیزات شود.دستورالعمل

 

 های الکترولیتی خازن -11-3

های الکترولیتی را تعویض نمایید.  ساعت باشد، خازن  35000بیش از    درایو های الکترولیتی در  اگر ساعات کار خازن

 ها بایستی توسط خدمات سرویس درایو انجام پذیرد.تعویض خازن

 کابل برق  -11-4

ای برخوردار است. قبل از آچارکشی به موارد  های دورههای ورودی نیز از اهمیت خاصی در سرویسآچار کشی ترمینال

 زیر توجه نمایید.  

های  شده جهت تخلیه خازناندازه حداقل زمان تعیین. درایو را متوقف کنید و کلید فیوز ورودی را قطع کنید. سپس به1

 صبر کنید.  درایو 

 . محکم بودن اتصالات کابل برق را بررسی و آچارکشی نمایید.2

 باشد. تصال مجدد به برق شبکه می. درایو آماده ا3
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 Modbusتکل  وپر -12

ب   VXnدرایوهای سری   و  استاندارد مدباس  پروتکل  از  استفاده  با  ارتباط سریال  برقراری  اسلیو    مسترصورت  هامکان 

(Master-Slave.را دارند ) 

های کنترلی  با درایو ارتباط برقرار کرده و علاوه بر مانیتورینگ فرمان  HMIیا    PLCتواند از طریق کامپیوتر،  کاربر می

 های درایو را انجام دهد. ر تنظیمات اولیه درایو و نیز تنظیم پارامت

الکتریکی اعمال مییک پروتکل نرم MODBUS پروتکل با    .شودافزاری و زبان مشترک است که در کنترل کننده 

با  (  RS485کانال انتقال سیگنال یا لایه فیزیکی مانند)تواند از طریق شبکهکننده میاستفاده از این پروتکل، کنترل  

های مختلف  ننده سازندهکنترل  کهای  های دیگر ارتباط برقرار کند و با استفاده از این استاندارد صنعتی، دستگاهدستگاه

 .ه صنعتی متصل شوندکشب  کراحتی تحت نظارت به ی توانند بهمی

 وجود دارد:   MODBUS تقال برای پروتکلدو حالت ان 

 ASCII حالت ❖

   .)واحدهای ترمینال از راه دور( RTU حالت ❖

دستگاه،  MODBUSدر یک شبکه   داشتههمه  یکسانی  ارتباطی  پارامترهای  باید  نرخ  ها  نظیر  پارامترها  این  باشند. 

 باشند.می(، بیت دیجیتال، بیت چک و بیت توقف Baud-Rateسرعت انتقال داده ) 

به این معنی   باشد،( میSlaveو چندین اسلیو ) (  MASTER)   مستر یک شبکه کنترلی شامل یک   MODBUS شبکه

 هستند. MODBUS های یک شبکه ویلکند و بقیه اسکار می مستر عنوان که فقط یک دستگاه به

 کاربرد درایو  -12-1

های بهم  ی فیزیکی آن نیز زوج سیمکنند و لایهتبعیت می  RTUاز حالت  MODBUSپروتکل    VXnهای  ودر درای

 است.  RS485تابیده  

 RS485پروتکل ارتباطی  -12-1-1

شده  فی ( تعر Aعنوان )+ از آنها به  یکی .  کندیکار م  half-duplexصورت  به  RS485  دهیهم تاب به  میزوج س  یرابط کاربر

عنوان  که به  باشد یم  A  ،+2V ~ +6V  م یس  ی سطح ولتاژ بر رو  ،یطور کل. بهشودیم  فی ( تعر B-با عنوان )  ی گریو د

ب  رویاب ی ارز  1  تیمنطق  بر  ولتاژ  و سطح  به  باشد یم  B،  -2V ~ -6V  میس  یشده  ب که  منطق    ی اب یارز   0  تیعنوان 

 اند.شده یگذارنام  B  ،-485 میو س 485+ و یدرا  یکنترل  یهانالیترم یبررو A می. سگرددیم

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.  سر   شترینرخ  انتقال  نو   ترعیباشد، سرعت  تداخل    ز یو 

  0.56با مشخصات    لدداریش  دهیبهم تاب   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
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 نرخ ارسال داده 

(Buad-Rate) 
 حداکثر فاصله انتقال

 نرخ ارسال داده 

(Buad-Rate) 
 فاصله انتقالحداکثر 

 متر 800 9600 متر  1800 2400

 متر  600 19200 متر  1200 4800

عنوان  را به  لد یش  ه یاستفاده کرده و لا   لدداریش  ی هااز کابل  RS485ارتباط از راه دور    ی شود در هنگام برقراریم  هیتوص

استفاده  یهامیس از مقاومت ترمیم  ه یتوصها و مسافت کم است،  که تعداد دستگاه  ی. در موارددیکنارت     نالیشود 

120 Ω کندیم دا یبهبود پ  تاید  انتقالپرفورمنس  نصورتیکه در ا  دیکناستفاده. 

 : RTUساختار استاندارد فریم ارتباطی  -12-1-2

صورت  و اسلیو به  مسترتنظیم گردد، سیستم کدینگ ارتباطی بین    MODBUSدر شبکه    RTU صورتاگر کنترلر به

 گردد.زیر تعیین می

 یک بیت شروع   ❖

باینری، هگزا   8یا    7 ❖ دسیمال    بیتی شامل دو کاراکتر هگزا   8و هر فریم    A ~ F،  9  ~   0دسیمال    بایت 

 باشد.( میCRCفیلد تشخیص خطا ) باشد. لازم به ذکر است دو بایت آخر هر فریم دادهمی

 (. Parityیک بیت زوج یا فرد چک بیت و یا پریتی ) ❖

 Parityو یا دو بیت پایان بدون   Parityیک بیت پایان با   ❖

( هستند. با توجه به اینکه  CRCهای ارسالی در شبکه مدباس دارای فیلد تشخیص خطا )های دادههر کدام از فریم

از  بایست کمتر  های هر فریم میبایت و همچنین فاصله داده  3.5ها با فریم بعدی باید حداقل  یک از فریم  فاصله هر

علت جابجایی  به  CRCهای ارسالی از هر یک از این قوانین ذکر شده تبعیت نکند مقدار  بایت باشد، در صورتیکه داده  1.5

 .باشندهای موردنظر ارسالی مقادیر صحیح و درستی نداشتهشود دادهکند که این موضوع سبب میها تغییر میبایت

 

 فرمت دیتا و فریم در مودباس 
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Explanation Item 
T1-T2-T3-T4 (3.5 Bytes Of Transmission Time) Frame Header Start 

Communication Addr: 0~247(Decimal) (0 Is Broadcast Addr) Slave Addr Field 
Refer To The Below Table Function Code CMD 

2*N Bytes Of Data, This Part Is The Main Content Of Communication, But Also In 
Communication, The Core Of Data Exchange 

Data Field 
DATA (0) 

 … 
DATA (N-1) 

Test Value: Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) (16bit) 
CRC Check Low 
CRC Check Hi 

T1-T2-T3-T4 (3.5 Bytes Of Transmission Time) Frame End 

 : Modbusفانکشن کدهای پروتکل  -12-1-3
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 

 نمونه ساختار ارتباطی با درایو  -12-1-4

 ( Function Code: 03H) ویآدرس حافظه درا nاز  ریخواندن مقاد -12-1-4-1

 فریم ارسالی به درایو: 

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 

 گردد:در صورتی که فریم ارسالی به درایو معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت می
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Description Bytes Data 

0x83 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake Code 

 ( Function Code: 06H) وی آدرس حافظه درا کینوشتن مقدار  -12-1-4-2

 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:درایو معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت میدر صورتی که فریم ارسالی به 

Description Bytes Data 

0x86 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake code 

 ( Function Code: 10H) ویحافظه درا یمقدار بررو نینوشتن چند -12-1-4-3

 درایو: فریم ارسالی به 

Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x10 1 Function Code 

0x00～0xFF 
1 Starting Register Address High Byte 

1 Starting Register Address Low Byte 

0x00 1 Nr Of Registers High Byte 

0x01~0x7B (1~123) 1 Nr Of Registers Low Byte 

Bytes qty is 2*N 1 Bytes Qty<2xN> 

0x00~0xFF 
1 First Register High Byte 

1 First Register Low Byte 

~ ~ ~ 

0x00~0xFF 
1 Nth Register High Byte 

1 Nth Register Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 
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 فریم دریافتی از درایو:
Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x10H 1 Function Code 

0x00~0x81 1 Starting Register Address High Byte 

0x00~0xFF 1 Starting Register Address Low Byte 

0x00 1 Nr Of Registers High Byte 

0x01~0x7B (1~123) 1 Nr Of Registers Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

 گردد:در صورتی که فریم ارسالی به درایو معتبر نباشد فریم برگشتی از درایو با فرمت زیر دریافت می

Description Bytes Data 
0x90 1 Function code 

Refer To The Function Code Fault Message Table 1 Mistake code 

 ( Function Code: 08H) الیمودباس سر یابیخطا  -12-1-4-4

خود و یا بررسی خطاهای داخلی و    مستر او و    منظور انجام یکسری آزمایش برای بررسی سیستم ارتباطی مابین در 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 

 فریم دریافتی از درایو:
Description Bytes Data 

1-247 1 Slave Station Address 

0x08 1 Function Code 

Sub-Function Code Table 
1 Sub-Function Code High Byte 

1 Sub-Function Code Low Byte 

Nr of Data Content 
1 Data Content High Byte 

1 Data Content Low Byte 

Cyclic Redundancy Checks (CRC Check) 
1 CRC Check Low Byte 

1 CRC Check High Byte 

شده است که در جدول ذیل تعداد محدودی برای این تابع در پروتکل مودباس تعریف  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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 (CRCخطا )  صیتشخ لدیف -12-1-5

های مورد نظر شامل فریمی  یوتری علاوه بر داده و آدرسپهای کامها و سیستموفریم ارسالی به گذرگاه ارتباطی درای

شود. فریم  محاسبه شده و به انتهای فریم اصلی اضافه می  CRCبه نام فریم شخیص خطا هستند که بر اساس الگوریتم  

CRC  باینری می ،  Slaveو ارسال آن به  Masterی آن توسط  باشد. پس از محاسابهشامل دو بایت یا شانزده بیت 

Slave  کند و حاصل محاسبه را با فریم  های ارسالی اجرا میاین الگوریتم را بر روی دادهCRC    ارسال شده مقایسه

 های ارسالی رخ داده است.کند. در صورت مغایرت دو مقدار به این معناست که خطایی در دادهمی

ی ورودی بایت به بایت پردازش  شتهگیرد سپس ر قرار می  CRCدر    FFFFیمال  دس  در این الگوریتم ابتدا مقدار هگزا 

 گردد.نهایی پس از پردازش بایت نهایی مشخص می  CRCشده و مقدار 

 :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 Code یکد خطا -12-1-6

  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 Realized . 

• 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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 و یدرا یپارامترها یهاآدرس -12-2

نیازمند این است که مقدار آدرس پارامترهای   مسترخواندن و نوشتن پارامترهای درایو از طریق پروتکل مدباس توسط  

  کنیم.میهای طبق قانون ذیل عمل دست آوردن این آدرسهمنظور برای ب باشیم. بدینمورد نظر را داشته

باشد. ممکن است برخی پارامترهای کنترلی برای درایو شما قابل تنظیم  ای جامع می * این دفترچه، دفترچه

 پذیر نباشد. فینباشد. همچنین ممکن است برخی خطاها نیز برای درایو شما تعر

   ویدرا یآدرس پارامترها نیقوان -12-2-1

عنوان مثال  است. بهجزء بایت پر ارزش و بایت کم ارزش تشکیل شدهکند و از دو  بایت را اشغال می  2درس هر پارامتر  آ

عنوان بایت پر  دسیمال به  صورت هگزاگردد که مقدار گروه پارامتری بهبدین صورت تعیین می  P05.06آدرس پارامتر  

  P05.06س پارامتر  گیرد. یعنی آدرعنوان بایت کم ارزش قرار میدسیمال به  صورت هگزا ارزش و پارامتر زیرگروه نیز به

 باشد.می 0A01Hبرابر با  P10.01و یا آدرس پارامتر   0506Hمقدار 

پارامترها    P29توجه: گروه   تولید کننده است که قابل خواندن یا تغییر نیستند. مقدار برخی از  پارامترهای مختص 

تغییر نیستند و مقدار برخی از پارامترها فقط خواندنی هستند. هنگام  وقتی درایو در حالت در حال اجرا است، قابل

درایو، محد به  پارامترهای مربوط  از جدول  باید  پارامترها  واحد، دستورالعملتغییر در  تنظیم،  نوع  وده  و  نسبی  های 

 ها توجه شود. رپارامت

 و یدرا یکنترل  یهاآدرس -12-3

 های جدول ذیل درایو را کنترل کند و از وضعیت کار درایو مطلع گردد.آدرستواند با استفاده از می مستر

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 
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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 

(1000 Corresponds To The 100.0% 
Of The Rated Current Of The 

Motor) 

0~3000 2007H 

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 
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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: Communication 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 

R - 0.00~10.00V 300DH AI 2 

R - 0.00~10.00V 300EH AI 3 
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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 

R 

Motor Autotune Fault (TE) 20 

5000H Fault Code 
EEPROM Operation Fault (EEP) 21 
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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 Com Fault (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 

 از خواندن و نوشتن  ییهامثال -12-4

 03خواندن با استفاده از فانکشن کد  -12-4-1

 از حافظه  ستری رج  کیخواندن  -12-4-1-1

را که در جدول بالا آورده    2100Hعنوان مثال اگر بخواهیم از وضعیت کاری درایو مطلع شویم باید مقدار آدرس  به

کنیم. )در این مثال فرض بر این است که درایو در حالت حرکت  صورت ذیل عمل میاست بخوانیم. برای این کار بهشده

 صورت چپگرد است( 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 
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 از حافظه یمتوال ستریرج نیخواندن چند -12-4-1-2

مطلع شویم باید مقادیر    S1~S4دیجیتال ورودی یعنی    ترمینال  4شده  عنوان مثالی دیگر اگر بخواهیم از مقدار تعیینبه

پارامتر  ذخیره شده آدرس به  P05.01~P05.04های  برای این کار  کنیم. )در این  صورت ذیل عمل میرا بخوانیم. 

 است( مترها ست شدهافرض برای این پارمثال فرض بر این است که مقادیر پیش

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 

 06فاده از فانکشن کد تنوشتن با اس -12-4-2

 از حافظه  ستریرج  کی ینوشتن بررو -12-4-2-1

را    0001Hصورت راستگرد از طریق باس سریال به حرکت درآوریم باید مقدار  عنوان مثال اگر بخواهیم درایو را بهبه

کنیم. )در این مثال فرض بر این  صورت ذیل عمل میبنویسیم. برای این کار به  2000Hبرروی رجیستری با آدرس  

 ایم( قرار داده Communicationاست که کنترل درایو را در مد  

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 
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 10فاده از فانکشن کد تنوشتن با اس -12-4-3

 از حافظه  یمتوال ستری رج نیچند ینوشتن بررو -12-4-3-1

هرتز   25.5صورت راستگرد به حرکت درآوریم و همچنین فرکانس آن را به دستگاه را بهعنوان مثال اگر بخواهیم از به

آدرس   مقدار  باید  آدرس    0001Hرا    2000Hبرسانیم  سپس  و  کرده  مقدار    2001Hست  با                             09F6Hرا 

 (25.50Hz ➔ 2550Decimal ➔ 09F6H  پر کنیم. برای این کار به ) کنیم. )در این مثال  میصورت ذیل عمل

 ایم.( قرار داده Communicationفرض بر این است که کنترل درایو و انتخاب کانال رفرنس فرکانس را در مد 

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 

 

  



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

172 

 

 Profibusپروتکل   -13

 مقدمه 

صورت گسترده در ساخت تجهیزات جهت تبادل اطلاعات  هباشد که ب پروفی باس یک شبکه استاندارد فیلد باس باز می

اتوماسیونبا بخش و  تولیدی  و  اتوماسیون صنعتی  استفاده میهای  فرایندی  های  شود همچنین در سایر زمینههای 

 باشد.عنوان تحقق یک راه حل جامع ارتباط تجهیزات مطرح میهن و برق نیز ب اتوماسیون مانند حمل ونقل و ساختما

  PROFIBUS-PAشده(،  تجهیز جانبی توزیع  )غیر متمرکز، محیطی و   PROFIBUS-DPپروفی باس به سه عنوان  

و   فرایندی(  فیلدشناسه)  PROFIBUS- FMS)اتوماسیون  پیغامی    شوند. کنترل کننده دور شناخته می(  باس   های 

VX60 صورت ههای خود را بدادهMaster-Slave روش و پریودیک بهPROFIBUS-DP کند.منتقل می 

استاندارد   پروتکل  با  دیتا  انتقال  فیزیکی  ب  RS485باس  دوهو  کابل  به  صورت  استفاده  سیمه  اپتیک  یا  و  تابیده  هم 

متر    1200تا    100نوع کابل و نرخ انتقال از  با توجه به   طول مسیر و  12Mbit/sتا    9.6Kbit/sنرخ ارسال   شود.می

 باشد.می

B-wire (m) A-wire (m) Transmission rate (kbps) 

1200 1200 9.6 
1200 1200 19.2 
1200 1200 93.75 
600 1000 187.5 
200 400 500 
---- 200 1500 
---- 100 12000 

 گردد:شرح زیر تعیین میه  پارامترهای خط انتقال ب

B-wire (m) A-wire (m) Parameter type 
100 ~ 130 135 ~ 165 Impedance (Ω) 

< 60 < 30 Capacitance per unit length 

(pF / m) 

----- 110 Loop Resistance (Ω/km) 

> 0.53 0.64 Core wire diameter (mm) 

> 0.22 >0.34 Line-core cross-section 

(mm2) 

است. زمانیکه سرعت انتقال دیتا  شدهها در زیر نمایش دادهاتصال فیزیکی ارتباطات و نحوه اتصال شیلد کابلدیاگرام  

بایست از کابل چند تیکه استفاده نمود. پلاگین جهت اتصال کابل ورودی و خروجی  است نمی 500kbit/sبیش از 

داشته شود و از  دور نگه کنید کابل از خطوط ولتاژ بالا کاملاًباشد و از آنها استفاده نمایید. دقت در بازار موجود می

 بالا وجود دارد عبور ندهید. یسیمغناطهایی که امواج الکترومکان
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Main Station

A B GND

DRIVE 1

A B SHLD

Profibus Ca rd

DRIVE 2

A B SHLD

Profibus Card

...

 
باشد و در  ( نمیRepeaterهای دیتا )( ویا گیرنده داده، نیاز به سیستم تکرارکنندهNodeگره ) 31تا  معمولاً  

 شود.باشد و بیشتر پشتیبانی نمیپذیر میعدد امکان  127ها تا استفاده، تعداد کل گرهصورت 

Drive 1             

Drive 2             Drive 3             Drive 30             Drive 31             

Repeater

  

Repeater

Drive              Drive Drive              Drive              

   

اختصاص    master-slaveهای  های اصلی و انتقال دهنده( بین ایستگاهTokensدر ارتباط پروفی باس، توکن ها )

( جهت پاسخ  nodesهایی )گره  PLCو یا ایستگاه    (Master)  مسترپشتیبانی از سیستم تک یا چند   شوند.داده می

 گردد. انتخاب می hostهای العملربه دستو

از   کاربر  دیتای  یا    Cycle masterانتقال  ایستگاه    Master  none-cycleو  ب می  Masterبه  صورت  هتواند 

Broadcast    بهMultiple nodes  فرمان بفرستد. در ضمن گیرنده ( های دادهnodes)  توانند به یکدیگر دیتا  نمی

 به تفضیل آمده است.    EN50170استاندارد   در Profibusبفرستند. پروتکل 

  PROFIBUS.VX60-V1کارت پروفی باس  -13-1

( را به شبکه پروفی باس متصل نماید. در شبکه  VFDتواند خریداری شود و کنترل دور )صورت آپشن میهاین کارت ب 

های زیر را در اختیار شبکه  تواند قابلیتتوسط این کارت میو    باشدتجهیز جانبی میعنوان یک  هپروفی باس درایو ب

 .قرار دهد

 های کنترل شامل استارت و استپ و ریست فالت و غیره دریافت فرمان •

 دریافت دیتای تنظیم سرعت و یا گشتاور  •
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 های کنترلی اندازه گیری شده  پاسخ مقادیر و یا حالت •

 تغییر مقدار پارامترهای کنترل •

پارامترها آمده است. تنظیمات در این گروه پیکر بندی فریم پروفی باس را از جهت   15توضیحات این توابع در گروه 

 .گرددهای الکتریکی تعیین میتخصیص پارامترها و یا کمیت

 افزار کارت پروفی باس سخت -13-1-1

جهت   BUS Connectorگردد. در این برد سوکت در درایو بر روی برد کنترل اصلی نصب میکارت پروفی باس 

 است. شدهاست. در شکل زیر شماتیک این کارت نشان دادهاتصال کابل پروفی باس پیش بینی شده

PROFIBUS.VX60-V1

BUS connector

BUS Terminator

State Display LED

Ethernet interface
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در لبه این   RJ8های حالت کنترلی و سوکت شبکه  LEDپایانه و  Dipswitchپین ارتباط پروفی باس و   9سوکت 

                                                          .استشدهبرد در زیر نمایش داده

123

78

45

69
1 2

ON

 

تنظیم نمایید.   P15.01را در پارامتر  Nodeآدرس عبارتی هپس از نصب کارت پروفی باس، آدرس این درایو و یا ب

  SAPباشد و هر ( متصل میService access point)  SAPاز طریق  datalinkبه لایه دوم  DPپروفی باس 

 است.تعریف شده حمستقل در توابع به وضو

نشان داده شده در کارت   Bus Terminatorگیرد بایستی  هنگامیکه درایو در پایانه مسیر باس پروفی باس قرار می

 قرار گیرد. ONر وضعیت پروفی باس د

1 2

ON

1 2

ON

Bus Terminator OFF Bus Terminator ON 
با لیبل های مشخص  ،  Profibus.VX60-V1پین سخت افزاری باس پروفی باس در این برد  9شماتیک سوکت 

 .شده هر پین در زیر آمده است

123

78

45

69

عملکرد 

1 - غیر استفاده

2 - غیر استفاده

3 B-Line دیتای مثبت

4 RTS واست ارسال درخ

5 GND_BUS ن ایزوله زمیر

6 +5V BUS غیر استفاده

7 - غیر استفاده

8 A-Line دیتای منفن

9 - غیر استفاده

بدنه کانکتور SHLD  باس
ن

شیلد کابل پروف

ن نام پیر

 

 

 

درجه   45از سوکت با قابلیت نصب کابل 

اینصورت امکان نصب   استفاده نمایید در غیر

 به کارت نیست 
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 پیکربندی پروفی باس  -13-1-2

دارد تا به سیستم اصلی معرفی   ”GSD file“نام   هنیاز به فایلی ب Masterکارت پروفی باس جهت ارتباط با ایستگاه 

گردد. لذا این  های ورودی و خروجی و تشخیص عیب تعریف  های نرخ دیتا و طول فریم و مقدار دادهگردد و شناسه

 گردد.همراه دستگاه تحویل میهنگام درخواست خرید این کارت بهفایل به

 باشد. صورت زیر میههنگام ارتباط با پروفی باس ب و درایو به Masterپارامترهای پیکر بندی سیستم ایستگاه  

 Optional setting Parameter name Parameter number تنظیم کارخانه 

PROFIBUS-DP Read only Module type 0 
2 0 ~ 99 Node address 1 

 
 
 
 
 
6 

0: 9.6 

Kbit/s 

 
 
 
 
 
 
 

Baud rate setting 
 
 
 

2 
 

1: 19.2 
2: 45.45 
3: 93.75 
4: 187.5 
5: 500 
6: 1.5 

Mbit/s 

7: 3 
8: 6 
9: 9 

10: 12 
0 0 ~ 65535 PZD3 3 
0 0 ~ 65535 PZD4 4 
0 …….. ………… … 
0 0 ~ 65535 PZD12 10 

 فریم دیتا در پروفی باس   -13-1-3

و درایو اجازه   Masterها بین ایستگاه  در ذیل آمده است و با این فریم داده DPها در پروفی بای  ساختار فریم داده

 . اندشدهباشند که در زیر نمایش دادهبیتی می 16ورد  16ها نمایند. پیغامتبادل پیدا می

Process data (PZD) 
Parameter 

Identification (PKW) 
Free distribution 

area 
Fixed  
area 

PZD12 
PZD12 

… PZD3 
PZD3 

PZD2 
PZD2 

CW 
SW 

PKW4 PKW3 PKW2 PKW1 

PKW1: parameter identification 
PKW2: array index number 
PKW3: parameter value 1 
PKW4: parameter value 2 
CW: Control word (from master to slave) 
SW: State word (from slave to master) 
PZD: process data (by users); from master to slave output (given data), from slave to 
master input (actual value) 
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  PKWاز PZDاجرای ناحیه  لویت انجام و وباشد. امی VFDمانیتورینگ دیتای مورد نیاز از  جهت فرمان و  PZDناحیه 

این    gatewayمنزله یک  باشد و کارت پروفی باس بهاز فیلد باس می  VFDپایه کنترل    CWباشد. دیتای  بالاتر می

به دیتای  VFDباشد. درایو )می  Masterها از ایستگاه  داده با توجه  به    SW(  Wordدر ورد )  CW( پاسخ خود را 

های آنالوگ و دیجیتال  تواند دیتا و یا فرمان از طریق ورودیکه درایو می  ییکند. از آنجا اعلام می  Masterایستگاه  

 ویا خط ارتباطی فیلد باس بگیرد بایستی تنظیم کنترل از این کارت در پارامترهای دستگاه انجام پذیرد.

عنوان دیتای مانیتورینگ در یک ورد شانزده بیتی  هپارامترهای الکتریکی اندازه گیری شده و حالت کنترل در درایو ب 

SW    به ایستگاه Master شود. بدین ترتیب اول ورد  فرستاده میPZD    ورد فرمانCW   از ایستگاهMASTER    و ورد

 .شودو بدل میدر مسیر انتقال دیتا رد  VFDاز   SWحالت و یا مانیتور 

در جدول زیر آمده است.    VX60باشد در درایو  از دیتای فریم پروفی باس می  PZD1که در حقیقت    CWورد کنترل یا  

 باشد.  به درایو می Masterبیت فرمان مورد نظر ایستگاه  بدین ترتیب با فعال کردن هر 

Description/ State Value Name Bit 
Forward running 1 

COMMAND BYTE 

 
 
 
0-7 
 
 
 

Reverse running 2 
Forward jogging 3 
Reverse Jogging 4 

Decelerate to stop 5 
Coast to stop 6 
Fault Reset 7 

Jogging stop 8 
Write enable (mainly is PKW1~PKW4)  

Write Enable 
 

8   

Motor group 1 Selection 00 

MOTOR Group Selection 

 

 
9-10 

Motor group 2 Selection 01 
Motor group 3 Selection 02 
Motor group 4 Selection 03 
Torque control enable 1 

Torque Control Selection 11 
Torque control disable 0 

Electric consumption clear enable 1 Electric Consumption 
Clear 

12 
Electric consumption clear disable 0 

Pre-excitation enable 1 
Pre-Excitation 13 

Pre-excitation disable 0 
DC Brake Enable 1 

DC Brake 14 
DC Brake Disable 0 
Heartbeat Enable 1 

Heart Beat Ref 15 
Heartbeat Disable 0 
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ب  از  هدیتاهای  باس  پروفی  دیتای  فریم  بیتی در  پارامتر    PKW12تا    PKW2صورت ورد شانزده  نوع  دریافت  جهت 

 باشد در جدول زیر آمده است.قابل تعریف می   P15.12تا   P15.02تنظیمی رفرنس که در پارامترهای 

Function 
Selection 

Name Bit 

0 0: Invalid 
1: Set frequency (0–Fmax (unit:0.01Hz)) 
2: Given PID, range (0–1000,1000 corresponds to 100.0%) 
3: PID feedback, range (0–1000,1000 corresponds to 
100.0%) 
4: Torque set value (-3000–3000,1000 corresponds to 
100.0% the rated current of the motor) 
5: Set value of the forward rotation upper-limit frequency 
(0–Fmax unit:0.01Hz)) 
6: Set value of the reversed rotation upper-limit frequency 
(0–Fmax (unit:0.01Hz)) 
7: Electro motion torque upper limit (0–3000,1000 
corresponds to 100.0%of the rated current of the motor)  
8: Braking torque upper limit (0–2000,1000 corresponds 
to 100.0% of the rated current of the motor) 
9: Virtual input terminals command, range:0x000–0x1FF  
10: Virtual output terminals command, range:0x00–0x0F  
11: Voltage setting value (special for V/F separation) (0–
1000,1000 corresponds to 100.0% the rated voltage of the 
motor) 
12: AO output set value 1 (-1000–1000, 1000 corresponds 
to 100.0%) 
13: AO output set value 2 (-1000–1000, 1000 corresponds 
to 100.0%) 

PZD2 receiving 

0 PZD3 receiving 

0 PZD4 receiving 

0 PZD5 receiving 

0 PZD6 receiving 

0 PZD7 receiving 

0 PZD8 receiving 

0 PZD9 receiving 

0 PZD10 receiving 

0 PZD11 receiving 

0 PZD12 receiving 

 

از فریم دیتای پروفی باس   SWصورت یک ورد شانزده بیتی که در ورد هشانزده بیت حالات کنترلی در درایو ب 

 باشد. باشد مبین شرایط تعیین شده در جدول زیر میمی

Description/ State Value Name Bit 

Forward running 1 
 

RUN STATE BYTE 

 

 
 
 
0-7 
 
 
 

Reverse running 2 

The VFD stops 3 

The VFD is in fault 4 

Pre-exciting state 5 
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Running ready  
DC VOLTAGE ESTABLISH 

 
8 The running preparation is not ready  

Motor group 1 feedback 0  
 

MOTOR Group 
Feedback 

 

 
 

9-10 

Motor group 2 feedback 1 

Motor group 3 feedback 2 

Motor group 4 feedback 3 

Synchronous motor 1 
Motor Type Feedback 11 

Asynchronous motor 1 

Overload pre-alarm 0 OVERLOAD ALARM 
 

12 
Non-overload pre-alarm 1 

Keypad control 0 

RUN/STOP MODE 
 

13 
Terminal control 1 

Communication control 2 
14 

Reserved 3 

Heartbeat feedback 0 
Heart Beat Feedback 15 

No Heartbeat feedback 1 

  PKD2، قابلیت تنظیم در وردهای Masterهای الکتریکی تعیین شده در ذیل، جهت ارسال به ایستگاه مقدار کمیت

 قابلیت تعریف دارد.  P15.13~P15.23از فریم دیتای پروفی باس را داراست که در گروه  PKD12تا 

Function 
Selection 

Name Bit 

0 0: Invalid 
1: Running frequency(×100, Hz) 
2: Set frequency(×100, Hz)  
3: Bus voltage (×10, V) 
4: Output voltage (×1, V) 
 5: Output current (×10, A) 
6: Output torque actual value (×10, %) 
7: Output power actual value (×10, %) 
8: Running rotating speed(×1, RPM) 
9: Running linear speed (×1, m/s) 
10: Ramp frequency reference 
11:Fault code 
12: AI1 value (×100, V) 
13: AI2 value (×100, V) 
14: AI3 value (×100, V) 
15: PULSE frequency value (×100, kHz) 
16:Terminals input state 
17:Terminals output state 
18: PID given (×100, %) 
19: PID feedback (×100, %) 
20: Motor rated torque 
21: Control word 

PZD2 sending 

0 PZD3 sending 

0 PZD4 sending 

0 PZD5 sending 

0 PZD6 sending 

0 PZD7 sending 

0 PZD8 sending 

0 PZD9 sending 

0 PZD10 sending 

0 PZD11 sending 

0 PZD12 sending 
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پس از    باشد واز فریم دیتای پروفی باس که شامل ارسال دیتای خواندن و نوشتن پارامترهای درایو می  PKWبخش  

توان مقدار پارامتر را بخوانید و یا بنویسید در ذیل موقعیت آدرس  صورت زیر میهارسال آدرس پارامتر درخواستی ب

 است. آن مشخص شده و یا مقدار پارامتر

Process data (PZD) Parameter Identification (PKW) 

PZD12 
PZD12 

… 
PZD3 
PZD3 

PZD2 
PZD2 

CW 
SW 

PKW4 PKW3 PKW2 PKW1 

     
Parameter 

Value 

Parameter 
Value error  

number 

Parameter 
Address 

Request 
Label 

Response 
Label 

 باشد. شرح زیر میه بیتی ب   16، شامل چهار ورد DPدر فرایند ارتباط پروفی باس  PKWبخش 

The first word PKW1 (16 bit) 

0-7 
Task or response 

identification marks 
Bit 15–00 

The second word PKW2 (16 bit) 

0-247 Basic parameters address Bit 15–00 

The third word PKW3 (16 bit) 

00 
Parameter value (high word) 

or return error code value 
Bit 15–00 

The fourth word PKW4 (16 bit) 

0-65535 Parameter value (low word) Bit 15–00 

از درایو راجع به توابع   Masterباشد که درخواست ایستگاه می PKW1( فریم دیتای پروفی باس Wordاولین ورد )

 شود. مییید آن نیز توسط درایو در همین ورد پاسخ دادهأتیید یا عدمأ تعریف شده جدول زیر بوده که ت

Response label ** Request label (From master to slave) 

Negative 
confirmation 

Positive 
confirmation 

Function Request 

- 0 No task 0 

3 1,2 Request parameter value 1 

3 or 4 1 
Modification parameter value 

(one word)  
[only change RAM] 

2 

3 or 4 2 
Modification parameter value 

(double word) 
 [only change RAM] 

3 

3 or 4 1 
Modification parameter value 

(one word) 
 [RAM and EEPROM are modified] 

4 

3 or 4 2 
Modification parameter value 

(double word) [RAM and EEPROM 
are modified] * 

5 

 .در حال حاضر عملیاتی نشده است*

 در جدول زیر آمده است:  5 ~ 0های داده شده توسط درایو با لیبل های پاسخ**
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Response label (From slave to master) 

No response 0 

Transmission parameter value (one word) 1 

Transmission parameter value (two word) 2 

Task cannot be executed and returns the following error number: 

0: Illegal parameter number 

1: Parameter values cannot be changed (read-only parameter) 

2: Out of set value range 

3: The sub-index number is not correct 

4: Setting is not allowed (only reset) 

5: Data type is invalid 

6: The task could not be implemented due to operational state 

7: Request isn’t supported. 
8: Request can’t be completed due to communication error 

9: Fault occurs when write operation to stationary store 

10: Request fails due to timeout 

11: Parameter cannot be assigned to PZD 

12: Control word bit can’t be allocated 

13: Other errors 

3 

No parameter change rights 4 

 های تنظیم دیتا در فریم پروفی باسمثال -13-1-4

 از جانب درایو  50Hzو پاسخ  10( با آدرس Keypad: خواندن مقدار پارامتر تنظیم شده سرعت روی کیپد )1مثال 

PZD12 … PZD3 PZD2 CW PKW4 PKW3 PKW2 PKW1 

از  تسدرخوا
Master 

xx xx … xx xx xx xx xx xx 00 00 00 00 10 00 01 00 

       
0010 
آدرس  

 پارامتر

0001 
خواندن مقدار 

 پارامتر

 
PZD12 … PZD3 PZD2 CW PKW4 PKW3 PKW2 PKW1 

 پاسخ درایو به
Master 

xx xx … xx xx xx xx xx xx 00 50 00 00 10 00 01 00 

     
5000 

 مقدار پارامتر 
 

0010 
آدرس  

 پارامتر

0001 
 پاسخ درایو 

تغییر    25Hzخوانده شده بود به مقدار    50Hz: در این مثال مقدار پارامتر فرکانس کیپد که در مثال فوق مقدار  2مثال  

 انجام پذیرد.  E2PROMو هم در  RAMداده شود. در ضمن این تغییر مقدار هم در 

PZD12 … PZD3 PZD2 CW PKW4 PKW3 PKW2 PKW1 

درخواست از 

Master 

xx xx … xx xx xx xx xx xx 00 25 00 00 10 00 04 00 

       
0010 
آدرس  

 پارامتر

0004 
نوشتن مقدار 

 پارامتر
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PZD12 … PZD3 PZD2 CW PKW4 PKW3 PKW2 PKW1 
پاسخ درایو  

 به 

Master 

xx xx … xx xx xx xx xx xx 00 25 00 00 10 00 01 00 

     
5000  
مقدار  

 پارامتر 
 0010 

 آدرس پارامتر 
0001 

 پاسخ درایو 

 

 ( RUNهنگام  های پروسه )سرعت درایو به: خواندن کمیت3مثال 

که     P15.14مقدار پارامتر    که قبلاً   به هنگامی  PZD3توسط ورد    RUNهنگام  در این مثال پارامتر سرعت درایو به 

 (. P15.14=8: Running rotating speedتنظیم شده باشد)    8باشد به مقدار  می   PZD3اختصاص این کمیت به   

PZD12 … PZD3 PZD2 CW PKW4 PKW3 PKW2 PKW1   پاسخ درایو

 Master xx xx … 00 00 xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xxبه
 

 (  PIDهای پروسه )تنظیم رفرنس : نوشتن کمیت4مثال 

که     P15.03مقدار پارامتر    گردد البته هنگامیکه قبلاًبه درایو اعلام می  PZD3توسط داده    PIDدر این مثال رفرنس  

 (.  P15.03=2: PID Referenceتنظیم شده باشد)  2باشد به مقدار می  PZD3اختصاص این کمیت به  

PZD12 … PZD3 PZD2 CW PKW4 PKW3 PKW2 PKW1   درخواست

 Master xx xx … 00 00 xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xx xxاز

 خطاهای ارتباطی   -13-1-5

باشد که در جدول  های روی برد پروفی باس جهت وضعیت ارتباط و یا نوع خطای ارتباط می LEDهای کنترلی حالت

 زیر آمده است. 

Function Color Name 
LED 
No. 

ON-module online and data can be exchanged. 
OFF-module is not in "online" state. 

Green Online 2 

ON-module offline and data can’t be exchanged.  
OFF-module is not in "offline" state. 
1. Flicker frequency 1Hz-configuration error: The 
length of user parameter data sets is different from 
that of network configuration process during module 
initialization process. 
 2. Flicker frequency 2Hz-user parameter data error: 
The length or content of user parameter data sets is 
different from that of network configuration process 
during module initialization process. 
 3. Flicker frequency 4Hz-PROFIBUS communication 
ASIC initialization error. 
4. OFF-Diagnostic closed. 

Red Offline/Fault 4 
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 : انتخاب فیوز و کنتاکتور در ورودی درایو1پیوست شماره  -14

هنگام اتصال کوتاه از شبکه جدا گردد  گذارده شود تا بهبایست فیوز قطع شونده یا کلید و فیوز می ورودی درایو حتماً 

 .مین گرددأکار تای درایو ایمنی شخص سرویسهنگام تعمیرات دورههمچنین به

 مدل دستگاه 
 کلید اتوماتیک  (A)جریان ورودی 

(A) 

  فیوز تند

 ( Aسوز )
 ACکنتاکتور  

(A) High Low 

3AC 380V ±15% 

VX60-2K0-N-00 5.8 10 16 20 9 

VX60-4K0-N-00 10 15 16 20 12 

VX60-5K5-N-00 15 20 25 35 18 

VX60-7K5-N-00 20 26 40 40 25 

VX60-11K0-N-00 26 35 50 50 32 

VX60-15K0-N-00 35 38 63 63 38 

VX60-18K5-N-00 38 46 63 80 40 

VX60-22K0-N-00 46 62 80 100 50 

VX60-30K0-N-00 62 76 100 125 65 

VX60-37K0-N-00 76 90 125 160 95 

VX60-45K0-N-00 90 105 140 160 115 

VX60-55K0-N-00 105 140 160 160 150 

VX60-75K0-N-00 140 160 225 250 185 

VX60-90K0-N-00 160 210 250 250 225 

VX60-110K0-N-00 210 240 315 315 265 

VX60-132K0-N-00 240 290 350 400 330 

VX60-160K0-N-00 290 330 400 500 400 

VX60-200K0-N-00 370 410 500 630 500 

VX60-250K0-N-00 460 500 630 800 630 

VX60-315K0-N-00 580 620 800 1000 780 

VX60-350K0-N-00 620 -  800 1000 800 

VX60-400K0-N-00 670 - 1000 1250 800 

VX60-500K0-N-00 835 - 1250 1250 1000 
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مین جریان  أتتوان ( با توجه به Upstreamنصب در بالادست )جهت  IECدر استاندارد  gGاستفاده از فیوزهای  

 است.  در جدول زیر پیشنهاد گردیده  ، Variable Torqueدرایو بر اساس 

 4 5.5 7.5 11 ( kWتوان )
Max Input (A) 15A 20A 26A 35A 

 gG 170M1559D 170M1560D 170M1561D 170M1562Dنوع فیوز
 15 18.5 22 30 ( kWتوان )

Max Input (A) 38A 46A 62A 76A 
 gG 170M1563D 170M1564D 170M1565D 170M1566Dنوع فیوز
 37 45 55 75 ( kWتوان )

Max Input (A) 90A 105A 140A 160A 
 gG 170M1567D 170M1568D 170M1568D 170M1569Dنوع فیوز
 aR 170M3813D 170M3814D 170M3815D 170M3816Dنوع فیوز 

 ,90*(CT;178A) ( kWتوان )
110**(VT;215A) 110* 132* 160* 

Max Input (A) 210A 260A 315A 395A 

 gG NH1GG50V250 NH2GG50V315 NH2GG50V355 NH3GG50V420نوع فیوز
 aR 170M5808D 170M5810D 170M5810 170M6411نوع فیوز 

 *200* 250* 315* 355 ( kWتوان )
Max Input (A) 480A 588A 658A 745A 

 gG NH3GG50V630 NH2GG50V630 NH4GG50V800 NH4GG50V1000نوع فیوز
 aR 170M6412 170M6413 170M6414 170M6416نوع فیوز 

  *400* 450* 500 ( kWتوان )

Max Input (A) 800A 880A 990A  

  gG NH4GG50V1000 NH4GG50V1000 NH4GG50V1250نوع فیوز

  aR 170M6416 170M6417 170M6418نوع فیوز 

 

*CT: Constant Torque or Heavy duty, **VT: Variable Torque or Low duty 
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 و یدرا یو خروج ی ها در ورودچوک  یکیالکتر ی: انتخاب پارامترها2شماره  وستیپ -15

 مدل
توان 

دستگاه 
(kW) 

 DCچوک  خروجی   ACچوک  ورودی   ACچوک 

 جریان

(A) 

اندوکتانس  
(mH) 

 جریان
(A) 

اندوکتانس  
(mH) 

 جریان
(A) 

اندوکتانس  
(mH) 

VX60-2K0-N-00 2.2 7 2.5 7 1 - - 

VX60-4K0-N-00 4.0/5.5 10 1.5 10 0.6 - - 

VX60-5K5-N-00 5.5/7.5 15 1.4 15 0.25 - - 

VX60-7K5-N-00 7.5/11 20 0.75 20 0.13 - - 

VX60-11K0-N-00 11/15 30 0.6 30 0.087 - - 

VX60-15K0-N-00 15/18.5 40 0.42 40 0.066 - - 

VX60-18K5-N-00 18.5/22 50 0.35 50 0.052 80 0.4 

VX60-22K0-N-00 22/30 60 0.28 60 0.045 80 0.4 

VX60-30K0-N-00 30/37 80 0.19 80 0.032 80 0.4 

VX60-37K0-N-00 37/45 90 0.19 90 0.03 110 0.25 

VX60-45K0-N-00 45/55 120 0.13 120 0.023 110 0.25 

VX60-55K0-N-00 55/75 150 0.11 150 0.019 110 0.25 

VX60-75K0-N-00 75/90 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX60-90K0-N-00 90/110 200 0.08 200 0.014 180 0.18 

VX60-110K0-N-00 110/132 250 0.065 250 0.011 250 0.2 

VX60-132K0-N-00 132/160 290 0.065 290 0.011 326 0.215 

VX60-160K0-N-00 160/185 330 0.05 330 0.01 494 0.142 

VX60-200K0-N-00 200/220 400 0.044 400 0.008 494 0.142 

VX60-250K0-N-00 250/280 530 0.035 530 0.006 700 0.1 

VX60-315K0-N-00 315/350 660 0.03 660 0.005 800 0.08 

VX60-350K0-N-00 350 800 0.025 800 0.004   

VX60-400K0-N-00 400 800 0.025 800 0.004   

VX60-500K0-N-00 500 1200A 0.018 1200 0.004   
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 : انتخاب مقاومت ترمز 3شماره  وستیپ -16

 ید.ی، از جدول مقاومت زیر استفاده نما ورترایندر  در صورت استفاده از مقاومت ترمز

o  باشدزمان درگیری می  %10ترمز با  %100این جدول براساس شرایط . 

o   380 آستانه ولتاژ درگیر شدن ترمز دینامیکی در سیستم سه فازV  باشدولت می 700مقدار . 

حداقل  

مقاومت  

ترمز  

(Ω ) 

 ( Kw)  توان مصرفی مقاومت ترمز
مقدار مقاومت  

  %100ترمز در 

 ( Ωگشتاور )

نوع واحد  

 ترمز
  %80 مدل دستگاه 

 ترمزگیری
50%  

 ترمزگیری
10%  

 ترمزگیری

130 2.6 1.7 0.33 222 

واحد  

ترمز  

 داخلی 

VX60-2K0-N-00 

80 4.8 3 0.6 122 VX60-4K0-N-00 
60 6.6 4.1 0.75 89 VX60-5K5-N-00 
47 9 5.6 1.1 65 VX60-7K5-N-00 
31 13.2 8.3 1.7 44 VX60-11K0-N-00 
23 18 11 2 32 VX60-15K0-N-00 
19 22 14 3 27 VX60-18K5-N-00 
17 26 17 3 22 VX60-22K0-N-00 
17 36 23 5 17 VX60-30K0-N-00 

11.7 44 28 6 13 

واحد  

ترمز  

 خارجی 

VX60-37K0-N-00 

6.4 

54 34 7 10 VX60-45K0-N-00 
66 41 8 8 VX60-55K0-N-00 
90 56 11 6.5 VX60-75K0-N-00 

4.4 
108 68 14 5.4 VX60-90K0-N-00 
132 83 17 4.5 VX60-110K0-N-00 

3.2 158 99 20 3.7 VX60-132K0-N-00 

2.2 
192 120 24 3.1 VX60-160K0-N-00 
240 150 30 2.5 VX60-200K0-N-00 

1.8 300 188 38 2.0 VX60-250K0-N-00 

2.2x2 
189x2 118x2 24x2 3.2x2 VX60-315K0-N-00 

240x2 150x2 30x2 2.4x2 VX60-400K0-N-00 
1.8x2 300x2 186x2 38x2 2x2 VX60-500K0-N-00 
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 قدرت  یها: انتخاب سطح مقطع کابل 4شماره  وستیپ -17

 مدل دستگاه 

 (A)جریان نامی دستگاه 

 سطح مقطع کابل

(mm2) 

گشتاور محکم  

کردن پیچ  

ها ترمینال

(NM ) 

 فریم 
High Low 

3AC 380V ±15% 
VX60-2K0-N-00 5 6 3*2.5+2.5 1.2-1.5 A 
VX60-4K0-N-00 9 13 3*4+4 1.2-1.5 A 

VX60-5K5-N-00 13 17 3*4+4 1.2-1.5 A 

VX60-7K5-N-00 17 25 3*6+6 2-2.5 B 

VX60-11K0-N-00 25 32 3*6+6 2-2.5 B 
VX60-15K0-N-00 32 37 3*10+10 2-2.5 B 
VX60-18K5-N-00 37 45 3*10+10 2-2.5 C 

VX60-22K0-N-00 45 60 3*16+16 4-6 C 

VX60-30K0-N-00 60 75 3*25+16 4-6 C 

VX60-37K0-N-00 75 90 3*25+16 9-11 D 

VX60-45K0-N-00 90 110 3*35+16 9-11 D 

VX60-55K0-N-00 110 150 3*50+25 9-11 D 

VX60-75K0-N-00 150 176 3*70+35 18-23 E 

VX60-90K0-N-00 176 210 3*95+35 18-23 E 

VX60-110K0-N-00 210 250 2*(3*95+70) 31-40 F 

VX60-132K0-N-00 250 300 2*(3*120+70) 31-40 F 
VX60-160K0-N-00 300 340 2*(3*120+70) 31-40 F 
VX60-200K0-N-00 380 415 2(3*150+120) 31-40 G 
VX60-250K0-N-00 470 520 2*(3*185+70) 31-40 G 
VX60-315K0-N-00 600 640 2*(3*185+70) 31-40 G 
VX60-350K0-N-00 640 3*(3*185+70) 31-40 H 

VX60-400K0-N-00 690 3*(3*185+70) 31-40 H 

VX60-500K0-N-00 860 3*(3*185+70) 31-40 H 
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 و یانتخاب درا :5شماره  وستیپ -18

باشد لذا  بار و شرایط محیطی و شرایط شبکه برق تغذیه و نوع شبکه کنترل آن وابسته میانتخاب درایو با توجه به نوع 

 های انتخاب توان درایو به نکات ذیل توجه نمایید. مین نیازمندیأجهت ت

 ظرفیت درایو  

گردد. لذا  انتخاب میتوان نامی موتور و اضافه گشتاور مورد نیاز بار مکانیکی    ظرفیت درایو بر اساس جریان و ولتاژ و

 موارد زیر را بایستی چک شود.

کنترل دورهای ولتاژ پایین، در سه گروه ولتاژی سه   باشد معمولاً ولتاژ موتور تعیین کننده سری ولتاژی درایوها می •

 شوند.عرضه می 690VACو   400VACو   220VACفاز  

 تر باشد.  جریان خروجی درایو همواره بایستی بیش از جریان نامی موتور بیش •

 توان نامی درایو نیز همواره بالاتر و یا برابر با توان نامی موتور باشد.   •

نوع درایو با  هبار درایوها بظرفیت اضافه • با گشتاور ثابت  بارهای  بار، و جهت  اضافه  %150صورت استاندارد جهت 

ر بارهای با اضافه گشتاور بالاتر در  گردد. دبار انتخاب میاضافه  %120~110بارهای با گشتاور ثابت نوع درایو با   

 تر انتخاب شود.بار نیاز دارند بایستی درایو بزرگاضافه  %250صنعت که تا 

درجه سانتیگراد باشد در غیر اینصورت به دستورالعمل کاهش توان    40دمای محیط نصب درایو بایستی کمتر از   •

 درایو ناشی از اضافه دما رجوع نمایید.

است در غیر اینصورت  ارتفاع از سطح دریا عنوان گشته  متر  1000ساس نصب در محیط با ماکزیمم  ظرفیت درایوها برا •

 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 •

، جریان  ,C…+50 °C° 40+محدوده دما  درجه سانتیگراد باشد و در    50تواند تا  دمای محیط نصب درایو ماکزیمم می

 یابد. درصد تضعیف در شکل زیر هم آمده است. کاهش می  ٪1 ،درجه سانتیگراد اضافی 1خروجی نامی برای هر 

 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

189 

 

 علت ارتفاع:کاهش توان به •

تواند با توان نامی کار کند. هنگامی که ارتفاع بیش  متر بیشتر نشود، درایو می  1000هنگامی که ارتفاع نصب درایو از  

یابد. برای جزئیات  کاهش می  ٪1افزایش، توان نامی  متر    100متر است، برای هر    3000متر است اما کمتر از    1000از  

 شکل زیر مراجعه کنید. مربوط به کاهش ارزش، به

 

متر   5000متر است برای مشاوره فنی با ما تماس بگیرید. از درایو در ارتفاع بالاتر از  3000هنگامی که ارتفاع بیش از 

 استفاده نکنید.

 حامل کاهش توان درایو ناشی از افزایش فرکانس  •

( مختلف  Carrier Frequency، سطح مختلف توان مربوط به دامنه فرکانس حامل )VX60برای درایوهای سری  

فرض کارخانه است، بنابراین اگر بیش از این مقدار کارخانه تنظیم است. توان نامی درایو براساس فرکانس حامل پیش

ب  بایستی درایو  به فرکانس تنظیمی پیشازای هر یک کیلو هرتز فرکانس حامهنمایید  فرض کارخانه  ل اضافی نسبت 

 از توان نامی درایو کم نمایید.  10%
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 ویقدرت درا  ستم یدر س یجانب  زات یتجه :6شماره  وستیپ -19

تواند شامل درایو و سیستم حفاظتی ورودی درایو، موتور و بار، سیستم ترمز دینامیکی و ترمز  یک سیستم درایو می

دلیل  باشد که برای نصب آنها باید استانداردهای مشخصی رعایت گردند. بهفیلترهای ورودی و خروجی میمکانیکی و  

نیز هارمونیک اینکه الکترومغناطیسی و  نویزهای  فاز عامل ایجاد  بالا  کنترل کننده های دور موتور سه  های جریانی 

 آنها اهمیت بالایی دارد. اندازیباشند، بنابراین رعایت اصول استاندارد در نصب و راهمی

Line Filter
dU/dt 
Filter

Dynamic 
Brake 
Unit

Brake 
resistor

~~

VX60 AC DriveDC Choke
DC Line

+DC link
-DC link

QF

M

  ~3

///

A1

A2

Kn

R, S, T

AC Three Phase 4 00v Supply

EMI Filter EMI Filter
U, V, W

 

 کلید فیوز 

جریان  باشد و باید متناسب با در ورودی کنترل دور موتور ضروری میویا کلید اتوماتیک مناسب  استفاده از کلید فیوز

باشد و برای انتخاب صحیح  برابر جریان نامی ورودی درایو می  2تا    1.5  . جریان فیوز معمولاًانتخاب گردد  درایو   ورودی

 رجوع شود.  1به جدول ضمیمه 

 کنتاکتور 

کید به وجود کنتاکتور  أت  safetyاستاندارد  در بعضی از کاربردها،    باشد. ولی نصب کنتاکتور در ورودی درایو ضروری نمی

همچنین اگر    از شبکه ایزوله گردد.  و کاملاً صورت سریع برق قطع  ههای اضطراری بتا در زماندر ورودی درایو دارد  

درایو در جایی نصب باشد که دسترسی به کلید فیوز ورودی درایو مشکل باشد باید جهت قطع و وصل برق ورودی از  

 از سیستم کنترل مرکزی فرمان قطع و وصل کنتاکتور را صادر نمود.  کنتاکتور استفاده نمود تا بتوان

 ACچوک ورودی  

توان از فیلتر هارمونیک استفاده نمود. تا مقدار هارمونیک  برای کاهش هارمونیک ناشی از ورودی پل دیود درایو می

درایو را در برابر نوسانات   در ورودی،  ACایجاد شده بر روی شبکه برق ورودی کاهش یابد. همچنین استفاده از چوک 

آن پایین  ترانس تغذیه بالا دست  هایی که امپدانس  نماید. توجه نمایید در شبکههای بالا محافظت میولتاژ و جریان

 باشد یعنی جریان اتصال کوتاه آنها بالاست بایستی از چوک سه فاز در ورودی برق سه فاز درایو استفاده شود.می

 استفاده گردد.        2از جدول مشخصات ضمیمه شماره    DCورودی و خروجی و نیز چوک    AC(  برای انتخاب چوک )چوک

است و ممکن است مشخصات  ها پیشنهاد شدهها بر اساس مقادیر متناسب با توان دستگاهتوجه: جدول مشخصات چوک

 های مختلف کمی متفاوت باشد.های سازندهچوک
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 باشد:در درایوها به شرح ذیل می DCو  ACهای  مزایای استفاده از چوک یا چوک

 .کندو اضافه ولتاژهای خط محافظت می (surge) ها، درایو را در برابر نوسانات ولتاژچوک •

 شود.جریان و ولتاژ ورودی می   THDباعث کاهش اعوجاج هارمونیکی و کاهش توتال هارمونیک •

 شود. های داخلی آن میباعث افزایش طول عمر درایو و خازن •

 . دهدمقدار نویز فرکانس بالای تزریق شده به سیستم قدرت ورودی را کاهش می •

 شود.باعث بهبود ضریب توان حقیقی درایو می •

  شود و از سوختن فیوزهای ورودی در زمانهای اسپایک  باعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی می •

 شود.جریان جلوگیری می           

 . کنداجزای سیستم قدرت را از رزونانس هارمونیکی محافظت میها و دیگر خازن •

 شود. ناشناخته درایو می  أهای با منش باعث کاهش خطاها و آلارم  •

می  معمولاً حتماًپیشنهاد  درایوها  ورودی  در  کاهش    شود  و  درایو  کارایی  بهبود  باعث  تا  گردد  استفاده  چوک 

 . است نصب شده  400kWیوهای بیش از در ورودی درا  ACهای مزاحم گردد. چوک هارمونیک

   DCفیلتر هارمونیک  

شود. این  های داخلی آن میباعث کاهش اسپایکهای جریان ورودی و افزایش طول عمر درایو و خازن  DCهای  چوک

چوکچوک به  نسبت  می  ACهای  ها  نصب  درایو  ورودی  در  بهبود  که  بیشتر  را  درایو  ورودی  قدرت  ضریب  شوند 

 کنند. مین میأدر ورودی سه فاز حفاظت اضافه ولتاژ روی دیودهای یکسو ساز را ت  ACهای  بخشند در مقابل چوکمی

 ورودی I/ RFIEMفیلتر  

های کنترلی نزدیک درایو  ش وند ممکن اس ت بر دیگر دس تگاههای آن منتش ر میکه از درایو و کابل EMI  انتش ار امواج

نویزهای فرکانس بالا   EMIانتش ار این امواج را کاهش داد. فیلترهای   EMIتوان با نص ب فیلتر  ثیر منفی بگذارد. میأت

ها بوده و ایجاد نویزهای    IGBTدهند. امواج فرکانس بالا در درایوها ناش ی از س وئیچینگ س ریع  هدایتی را کاهش می

توان در ورودی د. این فیلتره ا را میثری در نویزه ای الکترومغن اطیس   ی دارؤک اهش م  EMIفیلتر  گردد.  رادیویی می

  ش ع نیز توس ط ش یلدهای فلزی و فاص له فیزیکیعص ورت تش هکاهش نویزهای فرکانس بالا ب   .اینورترها نص ب کرد

 باشد.پذیر میهای کنترل دور امکانها و یا دستگاههای حساس از کابلبخش
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با    5ضمیمه شماره   ارتباط  در  با  می  EMCملاحظاتی  استانداردهای مرتبط  و همچنین  درایوها در    EMCباشد  در 

 آمده است. 6ضمیمه شماره 

 مقاومت ترمز و یونیت ترمز  

اینورتر    (+)و    PBهای  باشند و مقاومت ترمز مستقیم به ترمینالدارای یونیت ترمز داخلی می30kW اینورترهای تا

برگشتی از موتور بهشود. در سیستموصل می انرژی  با نصب مقاومت ترمز این  سمت درایو میهایی که دارای  باشد 

 شود. انرژی تخلیه می

متصل شود. کابل یونیت ترمز  اینورتر    (-)و    (+)های  به بالا باید یونیت ترمز خارجی به ترمینال 30KWدر اینورترهای  

 باشد.    10mکابل مقاومت ترمز به یونیت ترمز باید کمتر از  باشد.   5mباید کمتر از اینورتر به  

 ید. ئ ملاحظه فرما 3مقادیر مقاومت ترمز را در ضمیمه شماره 

 (du/dt)در خروجی درایو  ACفیلتر سه فاز  

در درایوهای    باشد.  40mبیشتر از  اینورتر  با   2.2Kwهای تا  شود که فاصله موتورزمانی استفاده می ACاین فیلترهای 

 رسد.متر می 200توان متوسط این فاصله به 

به امپدانس موتور قابل مقایسه میوقتی   نسبت  ب امپدانس کابل  صورت پیک سوزنی در جعبه  هشود اضافه ولتاژهای 

ر آن موج ولتاژ برگشتی ناشی از تغیی  اتصال سیم پیچ موتور ایجاد شده که موجب تضعیف عایق موتور گشته و علاوه بر

  IGBTبا اسپایک تقویت شده بالاتر موجب سوختن  اینورتر مقاومت مسیر در باکس موتور ایجاد شده و بازگشت آن به 

 شود. میاینورتر طبقه 

این فیلترها با توجه به جبران امپدانس خازنی خط موجب کاهش اسپایک ولتاژ روی سیم پیچ موتور شده و از عایق  

 نماید.  موتور حفاظت می

 خروجی IMEفیلتر 

استفاده  اینورتر  خروجی جهت کاهش جریان نشتی کابل خروجی و کاهش نویز رادیویی بین کابل موتور و    EMIفیلتر  

 شوند.  طراحی می 30MHzتا  100kHzهای در بازه این فیلترها جهت جلوگیری از انتشار فرکانس شود.می
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 ( Groundingارت )  ستمیس  :7شماره  وستیپ -20

ها توجه ویژه نمود. باید توجه شود که ارت  هنگام نصب درایو و تجهیزات جانبی بایستی نسبت به ارت کردن سیستم

هنگام ارت کردن کل سیستم را در نظر گرفت که  تواند در نظر گرفته شود بلکه باید صورت مستقل نمیهکردن درایو ب

های  شامل ترانسفورماتور تغذیه شبکه، تجهیزات جانبی ورودی درایو، خود درایو، تجهیزات جانبی خروجی درایو، کابل

 صورت استاندارد ارت شوند. هباشد. همه این تجهیزات باید ب موتور می ورودی و خروجی و نهایتاً 

ای که بر روی بدنه تجهیزات  شود: اول ایمنی ناشی از ولتاژهای ناخواستهمیو هدف اصلی انجامارت کردن سیستم برای د

شود و ممکن است باعث آسیب رسیدن به تجهیزات و یا افراد شود. که با اتصال بدنه تجهیزات به  الکتریکی ایجاد می

 گردد.منی ایجاد میها و زمین این ایارت و ایجاد یک مسیر جریانی مناسب بین بدنه دستگاه

باشد که این نویزها باعث اختلال در  دومین هدف از ارت کردن جلوگیری از ایجاد نویزهای الکتریکی و کاهش آنها می

توانند  انتشار امواج فرکانس بالا و الکترومغناطیسی می  خاطرشود. مخصوصاً درایوها که بهکار تجهیزات الکتریکی می

های استاندارد این نویزها کاهش  شند که با نصب صحیح آنها و تجهیزات جانبی و کابل کشینویزهای الکتریکی با  أمنش

 یابند.چشمگیری می

باشد. برای این منظور  زمین کردن تجهیزات به معنی اتصال بدنه فلزی تجهیزات الکتریکی به پتانسیل ارت یکسان می

 جداگانه به ارت وصل شوند. های مسی صورت مستقل و با کابلباید تمام قطعات فلزی به

 (PEاتصال ترمینال ارت درایو )  

وصل شود. ارت استفاده شده باید مناسب باشد و مطابق با    (ground)باید به سیستم ارت    درایو حتماً  PEترمینال  

های ارت  های استفاده شده برای ارت باید با سطح مقطع مناسب باشند. کابلاستانداردهای ملی ایجاد شده باشد. کابل

ان قطع  ی که امک هاشوند. برای اتصال ارت نباید از سوکتهای قدرت اصلی انتخاب میمتناسب با توان درایو و کابل

 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  شود. بهدر ورودی یا خروجی درایو استفاده می  RFIاگر فیلتر  

 کنند، بنابراین حتماً باید بدنه آنها به ارت وصل شود. در غیر اینصورت نصب این فیلترها اثری نخواهد داشت.ایجاد می

 وجی های ورودی و خرارت چوک

 حتماً باید جداگانه به ارت وصل شوند.  DCهای ورودی و خروجی و نیز چوک ACهای چوک

 ارت یونیت ترمز و مقاومت ترمز 

ب  یصورت  در نیز  تجهیزات  این  باید  باشد،  شده  استفاده  ترمز  مقاومت  و  ترمز  یونیت  کابل  هکه  با  و  مستقل  صورت 

 ای به ارت متصل شوند.جداگانه

 های قدرت و کنترل کابلارت شیلد 

 های قدرت شیلددار باید شیلد کابل از دو طرف موتور و درایو به ارت وصل شود.در کابل

 کنترلی وصل شود. PEهای کنترلی شیلددار باید شیلد کابل فقط از طرف درایو به ارت یعنی ترمینال در کابل

ها و فیلترهای  شود و نیز از انواع چوکاستفاده می  های شیلددارتوجه: وقتی جهت کاهش نویزهای الکتریکی از کابل

صورت مناسب و استاندارد، ارت نشوند  هشود. در صورتیکه این تجهیزات ب مختلف در ورودی و خروجی درایو استفاده می

سبت به  ای باید ن ثیر چندانی در کاهش نویز الکتریکی نخواهند داشت. بنابراین قبل از استفاده از هر تجهیزات اضافهأت

 درست اجرا کردن سیستم ارت درایو و موتور مطمئن بود. 

   I/ RFIEMسیستم ارت فیلترهای 

امواج توسط    تقلیل انتشار  هایصورت مطمئن و ایمن ارت شود. زمین کردن صحیح سیستم بر تمام روشهباید ب اینورتر  

ترین و  ترین و کم هزینهشود بلکه سادهتجهیزات و افراد میتنها باعث ایمنی  تقدم دارد زیرا نه  EMI/ RFIفیلترهای  

 باشد. می EMIرین روش در مشکلات مربوط به تاثر در عین حال پر

 ( Leakage currentجریان نشتی به ارت )

باشد. مقدار جریان نشتی بستگی به ظرفیت خازنی  جریان نشتی شامل جریان خط به خط و جریان نشتی به زمین می

تنها  کند نههای مشترک زمین عبور میده و فرکانس کریر درایو دارد. جریان نشتی به زمین که از طریق سیمش توزیع

ها و سایر  داخل درایو جریان دارد بلکه وارد سایر تجهیزات نیز خواهد شد. که باعث ایجاد جریان نشتی در کلیدها، رله

نماید. مقدار جریان نشتی خط به خط به معنی جریان نشتی عبوری از  ها شده و در کار آنها اختلال ایجاد میدستگاه

های  و طول کابلاینورتر  باشد. که به فرکانس کریر  های ورودی و خروجی میشده بین کابلطریق ظرفیت خازنی توزیع

ه خط خواهد  موتور بستگی دارد. بالا بودن فرکانس کریر و افزایش طول کابل موتور باعث افزایش جریان نشتی خط ب

متر باشد،    50های موتور بیش از  شود. در مواردی که کابلثر جریان نشتی میؤشد.کاهش فرکانس کریر باعث کاهش م

باشد بهتر است  ها بلندتر  یا فیلتر سینوسی در خروجی درایو استفاده شود. و اگر کابل ACچوک   شود حتماًتوصیه می

 نصب گردد.  ACدر هر ناحیه یک چوک 
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 ( EMIناشی از اختلالات مغناطیسی )  EMCات مربوط به  ظملاح :8شماره  وستیپ -21

EMC    مخففElectromagnetic Compatibility  الکترومغناطیسی می باشد. و منظور این  به معنی سازگاری 

بمی الکترومغناطیسی  محیط  یک  در  بتواند  سیستم  یک  یا  دستگاه  یک  که  امواج  هباشد  و  کند  کار  نرمال  صورت 

 ک دستگاه دو وجه دارد:  ی در مورد   یسیتطابق الکترومغناط الکترومغناطیسی مزاحم برای سایر تجهیزات تولید ننماید.

ها  دستگاه  ریو سا   ییوی راد  یهاسیاز خود ساطع کند که بر سرو  یسیاز اختلالات الکترومغناط ید سطحی نبا دستگاه  -1

 ر بگذارد. یتأث

بای ا  -2 دستگاه  در  ی ن  الکترومغناطد  اختلالات  ایمح یسیبرابر  تداشته  یکاف  یمنی ط،  تا  نپذ یثأباشد  نامطلوب  رد.  یر 

به   ،یرند تا در صورت وجود مشکلات احتمالیقرار گ  EMCی  هاتحت تست  یکیزات الکترون یتجهی  د تمامین با ی بنابرا

شوند: اغتشاشات هدایت شونده و اغتشاشات  یم میتقس  ی اغتشاشات الکترومغناطیسی به دو بخش کل  رفع آنها پرداخت.

مشخصات تست   د با توجه به آن،یوجود دارد که با   EMCی  هاجهت تست  یستم، استاندارد خاص یهر س  یبرا تابشی.

 ن کرد.   ییرا تع

گیرد. بنابراین هر هادی مانند خطوط  میها صورتاغتشاشات هدایتی آنهایی هستند که از طریق انتقال توسط هادی

 تواند کانال انتقال اغتشاشات الکترومغناطیسی باشد. ها و القاگرها میها، خازنقال، کابلانت

 شوند.اغتشاشات تابشی آنها هستند که از طریق امواج الکترومغناطیسی منتقل می

حساس  های  های انتقال و گیرندهسه عامل اصلی و ضروری در اغتشاشات الکترومغناطیسی شامل: منابع اغتشاش، کانال

حل می راه  درایو  مشتریان  برای  مشکلات  باشند.  به  مربوط  کانال  EMCهای  به  میمربوط  انتقال  زیرا  های  باشد 

به منابع اغتشاش دستگاه و گیرنده به  تغییر نمیها قابلخصوصیات مربوط  نکات مربوط  باید  باشد. در طراحی درایو 

EMC  و   )انتخاب  یه طراحیکه در فاز اول  ین تست دچار مشکل نشود. در صورت یدر نظر گرفته شوند تا دستگاه در ح

ها  نان در تستیسطوح قابل اطم توان بهیم ینه کمتریتوجه شود، با هز  EMC لهئ( به مسیکیمدارات الکترون  یطراح

 :تمهم اس  اریر بسی توجه به مسائل ز ی دا کرد. در فاز طراحیدست پ

 تال و آنالوگ یجیمدار و انتخاب قطعات د  ی طراح -1

 ا کانکتوره ها وکابل -2 

 لترها یف -3

 ها  لدیش -4

 PCB یطراح -5

انتقال و دریافت ایفا   هایی که از لحاظ تولید،ی، نقشکتریکترومغناطیسی هر سیستم الکتداخل امواج ال در مسئله

 :کند عبارتند از می

 .ترومغناطیسی استکایجاد تداخل امواج ال منبعی کتریکسیستم ال ک ی -1

 .ندکترومغناطیسی عمل میکانتقال دهندة امواج ال عنوان کانالی بهکتریکسیستم ال ک ی -2
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 .ترومغناطیسی استکتأثیر پذیر از امواج ال ی گیرنده وکتریکسیستم ال کی  -3

ترومغناطیسی دارا  کدرمسألة تداخل امواج الهای فوق را 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 توانباشد، میمی

 اهش داده و حتی آن را از بین برد.ک ن کنامطلوبی است را تا حد مم

 ورتراین توسط IEM ایجاد 

تداخل   ی یا مغناطیسی است. منابع مهم تولیدکتریکهای الترومغناطیسی، تغییرات سریع میدانکال منبع تولید امواج

ال رلهکامواج  و  ترومغناطیسی، موتورهای،  الک لیدهایی  کها  زیاد جریان  با سرعت  و وصل میکتریکه  را قطع  نند،  کی 

ترومغناطیسی کتداخل امواج ال  هوجود آورنده  مهم ب  منابعی از  کها، یزنی آن  لیدکرد  کدلیل عملهباشند. اینورترها نیز ب می

جریان   زنی سریع ترانزیستور و قطع و وصل سریع  لید کترومغناطیسی بر اثر  ک شوند. در اینورترها امواج المحسوب می

ایجاد  ی از دلایل  کترانزیستورها نیز ی ردن کردن و یا خاموش  ک لید زنی در زمان روشن  کشود. همچنین تلفات  ایجاد می

انس بالایی هستند،  ک های با فرکه دارای هارمونیک شده و از آنجایی   ه در هوا منتشرک ترومغناطیسی است،  کامواج ال

 گذارند های مخابراتی اثرات نامطلوب مینند و روی سیستمکترومغناطیسی مخرب عمل میکال عنوان امواجهب 

نه اینورترها  الکترونیکی،  تجهیزات  از  بسیاری  میتمانند  الکترومغناطیسی  اغتشاشات  ایجاد  منابع  بلکه  نها  باشند 

توانند نویزهای الکترومغناطیسی  نماید که آنها میباشند. اصول کار اینورترها مشخص میهای اغتشاشات نیز میگیرنده

 خاصی تولید نمایند. 

به امواج   باید طوری طراحی گردند که قابلیت مقابله  اینورترها  باشند و  الکترومغناطیسی محیطی را داشتههمچنین 

 شود:مربوط میاینورتر  EMIموارد ذیل به  صورت ایمن و قابل اطمینان کار نمایند.هب 

شود جریان ورودی  باشد و باعث میصورت سینوسی و متقارن نمیخاطر وجود پل دیود بهجریان ورودی اینورترها به-1

شد که باعث ایجاد اغتشاشات الکترومغناطیسی، کاهش ضریب توان و افزایش  های جریانی بالایی بادارای هارمونیک

    شود.تلفات می

باشد. که باعث افزایش دمای موتور و کاهش عمر  فرکانس بالا می  PWMصورت شکل موج  هباینورتر  ولتاژ خروجی    -2

می میآن  حفاظتی  تجهیزات  به  آن  هدایت  و  نشتی  جریان  افزایش  باعث  همچنین  امواج  شود.  ایجاد  و  شود 

 نماید. کند. که در کار سایر تجهیزات الکتریکی اختلال ایجاد میالکترومغناطیسی قوی و مضر می

اینورتر  تواند به  ن این امواج قوی میی باشد بنابرا یک گیرنده قوی امواج الکترومغناطیسی میاینورتر  گونه که    همان-3

 آن شود. آسیب رسانده و باعث اختلال در استفاده از 

  EMSباعث افزایش قابلیت  اینورتر   EMIهم وجود دارند و هر کاهشی در    بااینورتر    EMIو    EMSدر یک سیستم،    -4

 خواهد شد. 
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 تجهیزاتنصب در  EMCهای دستورالعمل 

اینورترها    EMCکتریکی داخل یک سیستم یکسان بر اساس مشخصات  لبرای اطمینان از عملکرد درست تمام تجهیزات ا

شود. این موارد شامل کنترل نویز، کابل  ندین مورد کاربردی معرفی میچبر اساس    EMCدر این بخش اصول نصب  

بستگی    EMCثیر خوب بر  أباشد. تکشی صحیح، ارت کردن استاندارد، کنترل جریان نشتی و فیلترهای منابع تغذیه می

 باشد.ه اجرای درست این موارد میب 

 کنترل نویز    -1

ترمینال اتصالات  کابلتمام  توسط  باید  کنترلی  ورودی  های  در قسمت  باید  کابل  شیلد  و  گیرد.  انجام  شیلددار  های 

 درجه برقرار شود. 360صورت حلقوی و ههای درایو به ارت وصل گردد. اتصال زمین شیلد کابل باید بترمینال

هم تابیده هستند و شیلد جداگانه دارند نباید این شیلد به شیلد اصلی و  صورت بهههای سیم داخل کابل باگر رشته

 دهد. همان ارت متصل شود زیرا اثر شیلد را کاهش می

برای موتور باید کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل باید هم از یک طرف به ارت درایو و از طرف دیگر به بدنه  

  EMCموتور متصل شود. خود بدنه موتور هم بهتر است با کابل جدا و در محل موتور ارت شود. استفاده از فیلترهای  

 دارند. ثیر زیادی در کاهش نویزهای الکترومغناطیسی أنیز ت

 سیم کشی سایت  -2

مقدمهبه تمامی با عنوان  که  گفت  مثل  یهادی  د  می ها  عمل  آنتن  الکتریک  و  جاریکنند  م  ی سته  به   دانیرا 

  یهادانیها میگر همه هادید تر نشت کند. از طرفعیوس یهاطیتواند به محیکنند که میل میتبد یسیالکترومغناط

ها هم در  ین هادی کنند. بنابرایل می تبد  یکیالکتر   ی هاگنالیس اند، بهشدهعرا که در آن واق   ی محل  یسیالکترومغناط

  معرض تابش بوده و هم خود تابش دارند. 

توان انتظار داشت که  ینم کند ویادتر میبالا، مشکلات را ز   ی هادهد که استفاده از کابل در فرکانسیمنشان هایبررس

 رند. ینپذ ریرون تأثیط ب یانتقال داده، از مح  یدرستها را بهگنالیس

تغذیه اصلی    تغذیه اصلی سه فاز درایو باید از یک ترانسفورماتور مستقل گرفته شود. معمولاً :  کابل کشی تغذیه اصلی

باشد و یک رشته سیم نول و یک رشته سیم  گیرد. که سه رشته مربوط به ولتاژ سه فاز میرشته انجام می  5صورت  هب 

 باشد.ع میو. استفاده از یک سیم مشترک برای نول و زمین ممنزمین

سایل    و و  PLC، فیلتر،  اینورتردر یک تابلو کنترل تجهیزات مختلفی وجود دارد. از قبیل    تقسیم بندی تجهیزات: معمولاً

نابراین لازم است  های متفاوتی در پخش و دریافت نویزهای الکترومغناطیسی دارند. ب گیری. که هر کدام قابلیتاندازه

هیزات حساس به نویز تقسیم بندی گردند. هر کدام از تجهیزات مشابه  جاین تجهیزات به تجهیزات مقاوم به نویز و ت

 باشد.   20cmهای مختلف هر گروه از هم باید حداقل باید در یک محل قرار گیرند. و فاصله دستگاه
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های قدرت وجود دارند. برای  های کنترلی و سیمسیم  کنترل معمولاًسیم کشی داخل تابلو کنترل: داخل یک تابلو  

سادگی  های کنترل بهشوند. کابلهای خروجی تقسیم میهای ورودی و کابلهای قدرت به دو بخش کابلاینورترها کابل

  مشود. بنابراین هنگا های قدرت قرار گرفته و نویز ایجاد شده باعث اختلال در کارکرد تجهیزات آنها میثیر کابلأتتحت

باید کابل با فاصله عبور داده شوند. از عبور دادن  های کنترل و کابلسیم کشی  های قدرت از مسیرهای جداگانه و 

های جداگانه و با فاصله    ها در داکتهای کنترل و قدرت به موازات هم و در کنار هم خودداری شود. و این کابلکابل

درجه عبور داده    90اگر کابل قدرت و کنترل باید از روی هم عبور نمایند باید با زاویه    از هم قرارگیرند.  20cmحداقل 

 شوند.

زمانیکه فیلتر    هم نباید از مسیر یکسان و کنار هم عبور نمایند. مخصوصاًاینورتر  های قدرت ورودی و خروجی  کابل

EMC  ثیر فیلتر  أروی هم باعث کاهش تها بر  گردد. در غیر اینصورت انتشار اثر خازنی کابلاستفاده میEMC    خواهد

 شد.
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 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 

 )ایمنی و مصونیت در درایوها  (فرکانس بالا استاندارد انتشار امواج   -22-1

های  شوند. به استثنا دستگاهصورت عمومی مطرح میهاست که باستانداردهای خاصی درنظر گرفته شده EMCبرای 

 عبارتند از:باشند مطرح می که استانداردهای مخصوص دارند. استانداردهای عمومی که معمولاًخاصی 

 مربوط به ایمنی و مصونیت  2و  1های قسمت  EN61000-6 استاندارد  •

 مربوط به انتشار امواج  4و  3های قسمت  EN61000-6استاندارد  •

 باشد. می 3سمت ق EN61800-3استاندارد مخصوص کنترل کننده های دور موتور 

 دهد: دو نوع محیطهای صنعتی را پوشش می EN-61800-3استاندارد 

• First environmentصورت مشترک با کاربران خانگی از یک شبکه  ه: محیطهای نوع اول. که ب

 شوند. ولتاژ پایین عمومی تغذیه می

• Second environment:  1000محیطهای نوع دوم. که ولتاژ بالایV جدا از کاربران   باشند ومی

 خانگی هستند.

 دهد: در نظر گرفته شده را پوشش می ) (categoriesاین استاندارد همچنین چهار تقسیم بندی 

• Category C1 1000باشد که ولتاژ کمتر از : مربوط به نصب درایو در محیطهای نوع اول میV  

 شود. از شبکه برق عمومی تغذیه می است و معمولاً

Environment Category l, C1 ( EN61800-3:2004) 
 

• Category C2 : 1000باشد که ولتاژ کمتر از مربوط به نصب درایو در محیطهای نوع اول میV  

را رعایت   EMCاندازی گردد که ملاحظات مربوط به ای نصب و راهاست و درایو باید توسط یک فرد حرفه

 نماید. 

 تجهیز گردد EMCدرایو باید با فیلتر  -
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 گفته شده استفاده گردند.  های استانداردهای موتور و درایو باید از کابلکابل -

 های گفته شده نصب گردد با دستورالعمل درایو باید دقیقاً  -

 باشد.متر  100حداکثر فاصله موتور تا درایو باید  -

Environment Category l, C2 ( EN61800-3:2004) 
 

• Category C3 1000باشد که ولتاژ کمتر از : مربوط به نصب درایو در محیطهای نوع دوم میV  

 باشد. و برای نصب در محیطهای اول در نظر گرفته نشده است.می

برای نصب در محیطهای با تغذیه از شبکه عمومی و کاربران خانگی در   C3درایو مربوط به  -

 نظر گرفته نشده است. 

Environment Category ll, C3 ( EN61800-3:2004) 
 

• Category C4 باشد که  های مرکب در محیطهای نوع دوم می: مربوط به نصب درایو در سیستم

 باشد.  می 400Aاز   و جریان بالاتر 1000Vولتاژ برابر یا بالاتر از  
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 یکاربرد هایمثال   :10شماره  وستیپ -23

 مثال کاربردی 
تنظیم پارامترهای مورد  

 نیاز
 نوع فرمان

. تنظیم سرعت  1

درایو با ولوم و شاسی 

  اًبالا و پایین توام

فرض کارخانه( )پیش

 .انجام شود

P00.06=0فرض()پیش 

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=0 فرض( )پیش 
RUN/TUNE FWD/REV LOCAL/REMOTE TRIP

Hz

A

V

RPM

%

DATA
ENT

>
SHIFT

PRG
ESC

QUICK
JOG

STOP
RST

RUN

8.8.8.8.8

ولوم دیجیتال

شاسی بالاوپایین

 
. تنظیم سرعت با  2

استفاده از 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 کنترلی(  10kohm~5) نصب ولوم 

+10V, AI2, GND 

S1 S2 S3 S4 HDI HDO AI2 AI3 +10v

S5 S6 S7 S8 COM Y1 AO1 AO2 GND

+24v PW COM PE COM CME 485+ 485- PE

GND

GND

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

 



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

202 

 

تنظیم سرعت   .1

درایو فقط با شاسی 

 پایینو  بالا های

 .انجام شود

 

P00.06=0 فرض( )پیش 

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=0 فرض( )پیش 

P08.42=0001 

                                  
تنظیم سرعت فقط   .4

با ولوم دیجیتال پانل 

 انجام شود.
 

 فرض()پیش 0

P00.07=2 فرض( )پیش 

P00.09=0 فرض( )پیش 

P08.42=0002                            

شاسی های  .5

Run/ Stop   از روی

جهت روشن و   پانل

خاموش کردن موتور  

 انجام شود.

P00.01=0 فرض( )پیش 
 STOP

RST
RUN

 

از طریق   Run. کلید6

های کنترلی مینالتر

درایو جهت روشن و  

خاموش کردن نصب  

 شود.

 

 P00.01=1 پارامتر •

ها از طریق فرمان

 های کنترلیترمینال

 P05.01=1پارامتر  •

عنوان کلید هب S1ورودی 

Run گردد تعریف می 

 متصل نمایید  COMو   S1را به ترمینال  NOصورت هکلید یا کنتاکت رله ب

S1 S2 S3 S4 HDI HDO AI2 AI3 +10v

S5 S6 S7 S8 COM Y1 AO1 AO2 GND

+24v PW COM PE COM CME 485+ 485- PE

GND

GND

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

NO
1

2

 
/    گرد. شاسی چپ7

از روی راست گرد 

پانل توسط شاسی 

QUICK/JOG   

P07.02=03  

 شاسی 

QUICK

JOG

 

 عملکرد با قابلیت تعریف 
             

 

 

روشن و خاموش   .1

کردن موتور با سرعت  

( توسط JOGجاگ )

شاسی 

QUICK/JOG    

تنظیم پارامتر  •

P07.02=01 
  P08.06پارامتر  •

سرعت جاگ را تعیین  

فرض کارخانه کند. پیشمی

5Hz است 
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استاپ موتور  .2

صورت رها کردن  هب

موتور در سرعت  

( Coastتنظیمی )

توسط شاسی 

QUICK/JOG    

P07.02=05 

اتصال دو کلید  .3

 هایجهت فرمان

در جهت  Runکلید 

راستگرد و کلید  

Run  در جهت

 چپگرد

 ) P00.01=1پارامتر •

ها از روی  فرمان

 های کنترلی(ترمینال

 P05.01=1 پارامتر•

 S1)تعریف ورودی 

در  Runعنوان کلید هب

 (جهت راستگرد

 P05.02=2 پارامتر•

 S2)تعریف ورودی 

در  Runعنوان کلید هب

 (جهت راستگرد

 

و ترمینال مشترک    S1در جهت راستگرد با اتصال به ورودی   Runکلید  •

COM  
اتصال به ورودی   Runکلید  • با  ترمینال مشترک    S2در جهت چپگرد  و 

COM    

S1 S2 S3 S4 HDI HDO AI2 AI3 +10v

S5 S6 S7 S8 COM Y1 AO1 AO2 GND

+24v PW COM PE COM CME 485+ 485- PE

GND

GND

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

K2
3

4

K1
1

2

 

استفاده از دو   .4

و   UPشاسی 

DOWN عنوان  هب

شاسی افزایش دور و 

شاسی کاهش دور از  

های  ترمینال ورودی

 دیجیتال 

P05.03=10 
P05.04=11 

P00.06=0 
P00.07=2 
P00.09=0 

•(P00.10=0  پارامتر

هنگام بیس فرکانس به

 ( Downو  Upاستفاده 

خواهید سرعت  * اگر می1

تنظیمی با شاسی های  

افزایش و کاهش دور پس  

از خاموش شدن دستگاه 

ذخیره گردد بایستی 

 

 COMو  S3به ترمینال   UPایش سرعت( شاسی )افز•

 COMو  S4به ترمینال  DOWN)کاهش سرعت(  شاسی•
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 P08.47=000پارامتر 

 گردد.

خواهید سرعت  * اگر می2•

خاموش  و  روشن  از  پس 

شدن مجدد دستگاه بر روی 

  P00.10پارامتر تنظیمی  

پار بایستی  متر ابرگردد 

P08.47=001    تنظیم

 گردد.

K
13

14

S1 S2 S3 S4 HDI HDO AI2 AI3 +10v

S5 S6 S7 S8 COM Y1 AO1 AO2 GND

+24v PW COM PE COM CME 485+ 485- PE

GND

GND

RO1A RO1B RO1C

RO2A RO2B RO2C

K
11

12

 

 

  



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

205 

 

 شتر یاطلاعات ب :11شماره  وستیپ -24

 الات مربوط به محصولات و خدماتؤس •

محلی خود   صنعت   پرتو دفاتر هرگونه استعلام در مورد محصول را با ذکر نوع نام و شماره سریال واحد مورد نظر به  

را پیدا   صنعت پرتو  توانید لیست فروش ، پشتیبانی و خدماتمی www.partosanat.com با مراجعه به .بفرستید

 .کنید

 درایو  صنعت پرتو های راهنمای فیدبک در مورد کتابچه •

مراجعه کنید، و یا   www.partosanat.com نظرات شما در مورد راهنمای ما به ما کمک خواهد کرد. به سایت

 .مستقیماً با پرسنل خدمات تماس بگیرید 

 کتابخانه اسناد در اینترنت  •

 برای دانلود به سایت .در اینترنت پیدا کنید PDF های راهنما و سایر اسناد محصول را با فرمتتوانید کتابچهشما می

www.partosanat.com جعه کنید .امر 

 14020620نسخه: 

  



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

206 

 

 یادداشت 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

 ....................................................................................................................................................................... .............................................. 

.................................................................................... ............................................................................................................................. .... 

 .............................................................................................................................. ....................................................................................... 

 ............................................................................................................................. ........................................... ............................................. 

 .................................................................................................................................................................................................................. ... 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

...................................... ............................................................................................................................. .................................................. 

................................................................................ ............................................................................................................................. ........ 

 .......................................................................................................................... ........................................................................................... 

 .................................................................................................................................................................... ................................................. 

 .............................................................................................................................................................................................................. ....... 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

  



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

207 

 

 یادداشت 

........................ ............................................................................................................................. ................................................................ 

............................................................................................................................................................................................... ...................... 

 ............................................................................................................ ......................................................................................................... 

 ............................................................................................................................. ......................... ............................................................... 

 ............................................................................................................................. ................................................................... ..................... 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

 ................................................................................................................................................. .................................................................... 

 .............................................................. ............................................................................................................................. .......................... 

........................................................................................................ ............................................................................................................. 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

 ....................................................................................................................................................................... .............................................. 

.................................................................................... ............................................................................................................................. .... 

 .............................................................................................................................. ....................................................................................... 

  



 VX60  سری راه اندازی درایو هاینصب و راهنمای 

208 

 

 یادداشت 

 ............................................................................................................................. ................................. ....................................................... 

 ............................................................................................................................. ........................................................................... ............. 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

 ............................ ............................................................................................................................. ............................................................ 

...................................................................... ............................................................................................................................. .................. 

 ................................................................................................................ ..................................................................................................... 

 .......................................................................................................................................................... ........................................................... 

 .................................................................................................................................................................................................... ................. 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

 ............................................................................................................................. ........................................................................................ 

 ....................................................................................................................................................................... .............................................. 

.................................................................................... ............................................................................................................................. .... 

 .............................................................................................................................. ....................................................................................... 



VX60 Series Inverter

Vector Control

Tel  :+98 21 88 66 22 88

Fax :+98 21 88 88 78 09

www.partosanat.com

info@partosanat.com

Ver 1.0 - 2023 - 09


