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 پیش گفتار 

محصولات نسل جدید برای پاسخگویی به اهداف عمومی و تقاضای فنی خاص   NE90سری  اینورترهای  

قابلیت اطمینان در سرعت    ،NE90در اینورترهای  بدون سنسور  یعملکرد کنترل بردارطراحی جدید    است.

کنترل حلقه باز را بهبود بخشیده   نتنشکم، ظرفیت اضافه بار در فرکانس پایین و دقت کنترل بالا در حالت  

بدتر، دما، رطوبت و گرد و غبار باعث می شود که    شرایط و سازگاری قوی آن با    لغزشاست. عملکرد ضد  

 .مشتری را برآورده کند بالای سطح های کاربردینیازمندی 

هستند که می توانند از آپلود نرم افزار، دانلود و نظارت  RS485دارای رابط داخلی  NE90اینورترهای سری 

و   مختلف  حالاتمی تواند    حالت سرعت و کنترل پیشروی  16داخلی،    PIDبر پارامتر اینورتر استفاده کنند.  

نساجی، صنعت کاغذ، ماشین ابزار، بسته بندی،    صنایع  درکاربرد وسیعی  و    تشخیص دهدبا دقت بالا را    پیچیده

 چاپ، پمپ و فن داشته باشد.

نصب و پیکربندی، تنظیم پارامترها، عیب یابی و نگهداری روزانه و اقدامات احتیاطی  برای راهنما  کتابچه این

از نصب و   تا  به دقت بخوانید  این دفترچه راهنما را  از نصب  قبل  قرار می دهد. لطفاً  مشتریان  اختیار  را در 

 اطمینان حاصل کنید. NE90عملکرد صحیح و عملکرد بالای اینورترهای سری 

الزامات عملیاتی ممکن است منجر به آتش سوزی یا آسیب جدی    خطر:  وضعیتی که در آن عدم رعایت 

 شخصی یا حتی مرگ شود.

 .وضعیتی که در آن عدم رعایت الزامات عملیاتی ممکن است باعث آسیب به تجهیزات شود احتیاط:
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ی منیا  یها هیتوص     1فصل  

 ایمنی  احتیاطی اقدامات  1-1

 توصیه ایمنی  ی منیا کلاس ط یشرا

  از قبل

 نصب 

 
 خطر

  گم  ای  شکسته نآ  از  ییجز  ای  است  بوده  بآ  با  تماس  در  محصول  اگر -

 .دینکن نصب را ست، آنا  شده

 ، آنستین  ویدرا  یرو  برچسب  با  مطابق  یبند  بسته  یرو  برچسب  گرا -

 .دینکن نصب را

 
 اط یاحت

  محصول   دنید   بی سآ  احتمال.  دیباش  مراقب  کردن  حمل  ای  انتقال  هنگام -

 .دارد وجود

 احتمال.  دینکن  استفاده  اجزا  از  یکی  فاقد  ای  دهی د  بیسآ   محصول  از -

 .دارد وجود خودتان به بیسآ

 برق  احتمال.  دینکن  لمس  را  ستمیس  کنترل  یها  قسمت  برهنه  دستان  با -

 .دارد وجود یکیالکتر شوک و یگرفتگ

 هنگام

 نصب 

 
 خطر

 ریغ  یا  ماده  ای  فلز  از  دیبا  شود  یم  نصب  نآ  یرو  دستگاه  که  یا  هیپا -

 .دارد وجود یسوز تشآ خطر. باشد اشتعال قابل

  د،ینکن  نصب  دارد  وجود  انفجار   قابل  یها  گاز   که  یطیمح  در  را  دستگاه -

 .دارد وجود انفجار احتمال نصورتیا ریدرغ

  باز    را  رنگ  قرمز   علامت  با  یها  چی پ  ، مخصوصانگهدارنده   یها  چیپ -

 .دینکن

 
 اط یاحت

  ب ی سآ  خطر.  د ینکن  رها  ویدرا  درون  هارا  چیپ  و  مانده  یباق   می س  یها  تکه -

 .دارد وجود ویدرا به

  د یخورش  میمستق  نور   از  دور   به   و  لرزش  ن یکمتر  با  یمکان  در  را  محصول -

 .دی کن نصب

  ی مقدار  اند  شده  نصب  مکان  کی  در  ویدرا  چند  ای  دو  که  یهنگام -

 .دیریبگ نظر در شدن خنک جهت یخال  یفضا
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 توصیه ایمنی  ی منیا کلاس ط یشرا

 سربندی 

 

 
 خطر

 . شود انجام مجاز و متخصص افراد توسط دیبا یکش  میس -

 آتشخطر)  .  شود  نصب  یاصل   شبکه  و  ویدرا  نیماب  دیبا  مدار  کننده  قطع -

 ( یسوز

  حاصل   نانیاطم  یورود  هیتغذ  بودن  قطع  از  یسربند  به  اقدام  از  قبل -

 ا ی  شخص  به  ب ی سآ  باعث  تواندیم  موضوع  نیا  تیرعا  عدم  .دیینما

 .شود زاتیتجه

 یلیم  3  از  شتریب  است  ممکن  دستگاه  نیا  یکل  ینشت  ان یجر  که  یینجاآ  از -

  اتصال   ستمیس  دیبا  یبرق   شوک  سکیر  از  یری جلوگ  جهت  ،باشد   مپرآ

 .باشد شده اجرا  یخوب به نآ به مرتبط موتور و دستگاه نیا نیزم

  متصل   (U,V,W)  ویدرای  خروج   یها  نالیترم  به  را  پاور  کابل  هرگز -

  ح یصح  یسربند  از  و  دیینما  توجه  یسربند  یها  ترمینال  علامت  به.  دینکن

ی  م   ویدرا  به  بی آس  باعث  نکته  نیا  تیرعا  عدم.  دی کن  حاصل  نانیاطم

 .شود

 (PB   یا   -P)  و(  +P)  ترمینال های  یرو  بر  فقط  را  ترمز  یها  تممقاو -

 .گرددی م  زاتیتجه به بی سآ باعث نکته نیا  تیرعا عدم. دی کن نصب

 
 اط یاحت

را گذرانده اند؛     hi-pot  تست  لیتحو  از  قبل،  شرکت   یوهایدرا  یتمام -

  ن یا  یرو  ییها   تست  نیچن  یساز  ادهیپ  از  زاتی تجه  نیا  کاربرانو

  زات ی تجه  به  بی سآ   باعث  نکته  نیا  تیرعا  عدم.  می شوند  منع  دستگاه

 .  شودی م

 قرار   برق  یاصل  یها  کابل  از   دور  به  دیبا  الامکان  یحت  گنالیس  یها  میس -

  ی عمود متقاطع شی راآ موضوع نیا از نانیاطم  عدم صورت در .رندیگ

  گنال یس  با  زینو  تداخل  است  ممکن  صورت  نیا  ریغ  در.  شود  ادهیپ  دیبا

 .دیایب بوجود یکنترل یها
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 توصیه ایمنی  ی منیا کلاس ط یشرا

  شنهاد ی پ ،باشند  متر 100 از ش یب ویدرا و  موتور نیب یها کابل طول اگر -  

  موضوع   نیا  تیرعا  عدم.  شود  استفاده  AC  یخروج  کتورار  از  شودی  م

 .گرددی م خطا مدنآ بوجود باعث

  از قبل

 روشن

 کردن

 
 خطر

.  شود  روشن  دیبا  شده  بسته  نآ  ییجلو  درپوش  که  یصورت  در  تنها  ویدرا -

 وجود  یکیالکتر  شوک  و  یگرفتگ  برق  احتمال  صورت  نیا  ریغ  در

 .دارد

 
 احتیاط 

 از.  باشد  مطابق  محصول  ینام  ولتاژ   با  یورود  ولتاژ  که  دیکن  یبررس -

  ی خروج یها  نالیترم و ( R,S,T) یورود ی ها نالیترم حی صح یسربند 

(U,V,W  )نان یاطم  آن  یجانب  ی ها  مدار  و  وی درا  کنترل  بخش  یسربند  و  

  قرار   یخوب  اتصال  تیوضع  در  ها  میس  یتمام   نیهمچن  .د یینما  حاصل

 .دارد وجود ویدرا به بی سآ احتمال صورت نیا ریغ در. باشند داشته

  از پس

 روشن

 کردن

 
 خطر

 . (یگرفتگ برق  احتمال) . دینکن  باز  کردن  روشن از پس را محصول  درپوش -

  لمس   برهنه   دست  با  را  یخروج   و  یورود  یها  نالیترم  از  چکدامیه -

 .(ی گرفتگ برق احتمال). دینکن

 
 احتیاط 

  چرخش   به  موتور  چون  است  ازین  خودکار  می تنظ  نهیگز  از  استفاده  اگر -

  د یباش  موتور  کارکرد  هنگام  خود  به  یاحتمال  بیآس  مراقب  دیآ  یم  در

 (.زاتیتجه با برخورد خطر)

 (. دستگاه به بی سآ). دینکن یدستکار را شفرضی پ یپارامترها -

هنگام 

کار  

 دستگاه 

 

  
 خطر

  ی دستکار  یانداز  راه  هنگام   در  را  ها  نگالیس  دینبا  متخصص  ریغ  افراد -

 .دارد وجود دستگاه و شخص خود به بی سآ خطر. کنند

 عدم.  دینکن  لمس  دما  یریگ  اندازه  یبرا  را  ترمز  یها  مقاومت  ای  فن -

 .شودی  م شخص  بیآس و یسوختگ  باعث نکته نیا تیرعا

 یریجلوگ  کار  هنگام  دستگاه  درون  یخارج  یش  هرگونه  ماندن  یجا  از -

 .دارد وجود دستگاه به بی سآ خطر. دیینما
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هنگام 

کار  

 دستگاه 

 
 اط یاحت

  وصل   و  قطع  له یبوس  را  ستمی س(  start & stop)خاموش  و  روشن  عمل -

 وجود  دستگاه  به  بی سآ  احتمال.  دینده  انجام  یورود  کنتاکتور  ای  وزیف

 .دارد

  ی نگهدار

 مراقبت  و
 

 خطر

  متخصص   افراد  توسط  دیبا  فقط  دستگاه  ریتعم  و  دیدباز  ینگهدار -

 (.شخص به بی سآ خطر) ردی پذ  صورت

 نآ  برق  بودن  قطع  و  دستگاه  بودن  خاموش  هنگام  در  فقط  ریتعم  و  دیباز -

 .(ی گرفتگ برق احتمال) .ردی پذ  صورت

 .دیکن  یبررس  و   ریتعم  ن آ  بودن  خاموش  از  قه یدق  ده  از  پس  فقط  را  ویدرا -

  ر یمقاد  سطح  تا   ستها  خازن  در  مانده  یباق  ولتاژ  هیتخل  باعث  کار  نیا

 .شودی  م  شخص به بی سآ  باعث موضوع  نیا ت یرعا عدم. شود  تر امن

 و پاور یخاموش  زمان در تنها ،هستند یجداساز قابل کهیی اجزا  یتمام -

 .شوند  جدا ای متصل توانند یم برق قطع

 .شوند  میتنظ و چک پارامترها یتمام  ویدرا ضی تعو از پس -

 
 ایمنی  احتیاطی اقدامات  2-1

 به موارد زیر توجه شود: لطفا   NE90در استفاده از اینورتر سری 

 نییپا فرکانس و ثابت گشتاور حالت در کار 1-2-1
ی  م   بدتر  گرما  ریتاث  ،کاراست   حال  در  کم  سرعت  با  یادیز  یزمان  بازه  در  ییالقا  موتور  با  ویدرا  که  یهنگام

 گشتاور   و  مک  سرعت  ی،ادیز  زمان  مدت  یبرا  اگر.  دهدی  م  قرار  خود  ریتاث  تحت  را  موتور  دیمف  عمر  و  شود

 .کند استفاده ریمتغ فرکانس  موتور از ستیبا یم کاربر ،باشد ازین مورد ثابت

 موتور  قیعا اییدت 2-2-1
تا از    دیکنبررسی  بودن موتور را    قی، لطفاً قبل از استفاده از موتور، عاNE90  یسر  نورتریاستفاده از ا  هنگام

تجه  بیآس مواقع   ،بعلاوهشود.    یر یجلوگ  زاتیبه  عا  نامناسبموتور    کاری  طیکه مح  یدر    ی بند  قیاست، 
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 .دیحاصل کن نانیاطم  ،ستمیس  منیتا از عملکرد ا دیکن یموتور را به طور مرتب بررس 

 

 گشتاور منفی  3-2-1
یا   ولتاژاضافه    یخطا  و در صورت بروز  ددار  وجود  منفی  گشتاور  یک  اغلب  ،بالابر  مانند  هایی  موقعیتدر

   .باشد یم یضرور  ترمز مقاومت از استفاده حالت، نیا در. اینورتر موقف می شود ،جریان   اضافه

 دستگاه ی ک یمکان لغزش 4-2-1
  توان  یم  که شود مواجه یخروج  یها فرکانس از یبرخ در یک یمکان لرزش دیتشد نقطه با است ممکن ویدرا

 .دکر یریجلوگ آن از پرش یها فرکانس از  استفاده با

 توان ضریب بهبود برای خازنی ظرفیت 5-2-1
خازن،  اینورتر  خروجی  اگر  است،  پالسی  موج  نوع   از  اینورتر  خروجی  ولتاژ  که  آنجایی  از   به 

  به   یا  و  شود  قطع  یا  اینورتر شود  می   باعث   ،متصل باشد   ولتاژ  به  حساس  مقاومت ای  قدرت  بی ضر  دهنده  بهبود

  شکل   در  که  ورـــهمانط.  نباشد  خروجی  سمت  در  شود  می  توصیه  و  بردارید  را  آن  حتما.  برساند  آسیب  دستگاه

 نورتر یا  ی)خروج  .کنید  اضافه  را  کنتاکتورها  و  هوا  کلیدهای  مانند  سوئیچینگ  وسایل  است،  شده  داده  نشان  1-1

 صفر باشد(   دیبا یسمت خروج  چییهنگام فعال شدن دستگاه سو

 

 

 

 

 

قطع اتصال خازن از خروجی اینورتر 1-1شکل  
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 ه یپا کاهش فرکانس  ماتیتنظ 6-2-1
بیش از حد  گرم شدن    از یریجلوگ  یبرالطفا   ،است یکمتر از فرکانس نام   یفرکانس اصل   میکه تنظ  یهنگام

 .دیبکاه را نآ قدرت ،اینورتر

 50Hzبالای های فرکانس در عملکرد 7-2-1

  محدوده   از  است  لازم  موتور،  صدای  و  ارتعاش  گرفتن  نظر  در  بر  علاوه  50Hz  بالای  های  فرکانس  در  عملکرد

 .شود حاصل اطمینان مکانیکی های دستگاه و موتور سرعت

 موتور الکترونیکی حرارتی حفاظت اهمیت 8-2-1
 با  موتور  اگر.  کند  حرارتی  محافظت  موتور  از  تواند  می  اینورتر  شود،  می  آداپتور انتخاب  موتور  که  هنگامی

  اطمینان   برای  را  حفاظتی  اقدامات  سایر  یا  کنید  تنظیم  را  حفاظت  مقدار  حتماً  ندارد،  مطابقت  اینورتر  نامی  ظرفیت

 .دهید انجام موتور ایمن عملکرد از

 ارتفاع و کاهش توان  9-2-1
 شود  می بیشتر هوا بودن رقیق دلیل به اینورتر  حرارت اتلاف اثر  است، m 1000 از  بیش ارتفاع که مناطقی در

 دهد. می  نشان را  ارتفاع  و اینورتر  نامی جریان بین رابطه 2-1 شکل داده شود.  کاهش را کاربری است لازم و

 

 

 

 

 

ارتفاع کاهش و  نامی اینورتر خروجی جریان نمودار 2-1شکل  
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 پیرامون درجه حفاظت  10-2-1
  صفحه  یا   وضعیت  نمایش  واحد  که  هنگامی  دارد  اشاره  حفاظتی  درجه  ، بهNE90  اینورتر  IP20  حفاظت  سطح

 . است  شده انتخاب کلید

 دفع و انهدام محصول  ملاحظات  3-1
 : باشید داشته توجه لطفاً اینورتر، بردن بین از هنگام

.  شوند  منفجر   سوزاندن   هنگام   است  ممکن  چاپی  مدار  برد  روی  الکترولیتی   خازن  و  اصلی   مدار  الکترولیتی  خازن

  صنعتی   های  زباله  عنوان  به  لطفا.  شود  می  تولید  سمی  گاز  شوند،  می  سوزانده  بدنه  پلاستیکی  قطعات  که  هنگامی

 .شود برخورد
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معرفی محصول      2 فصل  

 نامگذاری قوانین 1-2

 
توضیحات مدل ها  1-2شکل  

 پلاک اطلاعات 2-2
اطلاعات    .  است  شده  متصل  اینورتر  دسته بندی  و  مدل  دهنده  نشان  پلاک  یک   اینورتر،  راست  سمت  لنپ  زیر  در

 : است زیر شرح به

 

 

 

 

 قوانین تعیین نام  2-2شکل

NE90－ 4   T   0015   G 
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 مدل و سری   3-2

سطح 

 ولتاژ 
 مدل 

 ظرفیت نامی 

(KVA ) 

جریان خروجی 

 ( A)نامی

 توان موتور قابل استفاده 

(KW ) 

220V 

 تکفاز 

NE90-2S0004G 1 2.3 0.4 

NE90-2S0007G 1.5 4 0.75 

NE90-2S0015G 3 7 1.5 

NE90-2S0022G 4 9.6 2.2 

220V 

 سه فاز 

NE90-2T0004G 1.5 2.1 0.4 

NE90-2T0007G 3 3.8 0.75 

NE90-2T0015G 4 5.1 1.5 

NE90-2T0022G 5.9 9 2.2 

NE90-2T0037G 8.9 13 3.7 

NE90-2T0055G 17 25 5.5 

NE90-2T0075G 21 32 7.5 

NE90-2T0110G 30 45 11 

NE90-2T0150G 40 60 15 

NE90-2T0185G 57 75 18.5 

NE90-2T0220G 69 91 22 

NE90-2T0300G 85 112 30 

NE90-2T0370G 114 150 37 

NE90-2T0450G 134 176 45 

NE90-2T0550G 160 210 55 

NE90-2T0750G 231 304 75 

 

 

 

 

380V 

 سه فاز 

 

 

 

 

NE90-4T0007G 1.5 2.1 0.75 

NE90-4T0015G 3 3.8 1.5 

NE90-4T0022G 4 5.1 2.2 

NE90-4T0037G 5.9 9 3.7 

NE90-4T0055G 8.9 13 5.5 

NE90-4T0075G 11 17 7.5 

NE90-4T0110G 17 25 11 

NE90-4T0150G 21 32 15 

NE90-4T0185G 24 37 18.5 

NE90-4T0220G 30 45 22 

NE90-4T0300G 40 60 30 
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380V 

 سه فاز 

 مدل 
 ظرفیت نامی 

(KVA ) 

جریان خروجی 

 ( A)نامی

 توان موتور قابل استفاده 

(KW ) 

NE90-4T0370G 57 75 37 

NE90-4T0450G 69 91 45 

NE90-4T0550G 85 112 55 

NE90-4T0750G 114 150 75 

NE90-4T0900G 134 176 90 

NE90-4T1100G 160 210 110 

NE90-4T1320G 192 253 132 

NE90-4T1600G 216 304 160 

NE90-4T1850G 234 355 187 

NE90-4T2000G 250 377 200 

NE90-4T2200G 280 426 220 

NE90-4T2500G 355 465 250 

NE90-4T2800G 396 520 280 

NE90-4T3150G 445 585 315 

NE90-4T3500G 500 650 350 

NE90-4T4000G 565 725 400 

NE90-4T4500G 630 820 450 

NE90-4T5000G 700 860 500 

NE90-4T5600G 784 990 560 

NE90-4T6300G 882 1100 630 

NE90-4T7100G 994 1280 710 

NE90-4T8000G 1120 1400 800 
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 مشخصات   4-2
 مشخصات فنی  موارد 

 ورودی 
 نامی ولتاژ 

 220Vتکفاز: 

 380V / 415V / 440V / 460V /460V;50Hz / 60 Hz ز:فا سه

 %5±: فرکانس ؛ %3 > ژولتا تعادل عدم میزان؛   %20± ولتاژ رنج 

 خروجی

 380V / 415V / 440V / 460V～0 مجاز  نامی ولتاژ

 0Hz～5000Hz رنج فرکانس 

 0.01Hz فرکانس وضوح

 بار  اضافه ییتوانا
 قهیدق1 یبرا مجاز انیجر 150%

 هیثان 3 یبرا مجاز انیجر 180%

 

 

 

 

 

 

 

قابلیتهای 

 کنترلی 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (FVC) %5± گشتاور  کنترل دقت

 ی کنترل یمدها
V/F, Sensor less vector control (SVC) 

 Speed Sensor vector control (FVC)  

 PMSM پشتیبانی از موتورهای 

 فرکانس دقت
   %0.01 ±× فرکانس بالاترین: دیجیتال تنظیم

  %0.2±× فرکانس  بالاترین: آنالوگ تنظیم

 %0.1 × فرکانس نیبالاتر: آنالوگ ؛ 0.01Hz :تالیجید وضوح فرکانس

 0.40Hz～20.00Hz فرکانس آغاز

 %30.0~%0.1 یدست  گشتاور تیتقو، تیک اتوما گشتاور تیتقو تقویت گشتاور 

 V/F منحنی 

 ؛ ثابت گشتاور V/F ی منحن: روش پنج

 ؛ کاربر توسط شده فی تعر V/F ی منحننوع  1 

 (times the power 2.0/1.7/1.2) نییپا گشتاور یمنحن نوع 3 

 .Acc./Decمنحنی 

 وجودی  منحن  نوع   7ی  زمان  نظر  از  ؛Sمنحنی    وی  خط  نوع دو نوع:  

  :  باشد  هیثان  ای  قهیدق  برحسبی  انتخاب   بصورت  تواندی  م  زمان.  دارد

 .دقیقه 6000 تا حداکثر

 DC ترمز

 فرکانس  حداکثر  DC: ～ 000Hz ترمز  فرکانس

        36.0s～0 : ترمز زمان

 ％100.0～%0.0:  ترمز انیجر
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قابلیتهای 

 کنترلی 

 مشخصات فنی  موارد 

 انرژی  مصرف ترمز
  37kw～30.  دارد  یداخل   یانرژمصرف  ترمز  مقاومت  37kwریز

 .است اختیاری یخارج ترمز مقاومت ای یداخل  ترمز تیونی

  یا لحظه یانداز راه

(JOG ) 

   0.1Hz～50.00Hz :فرکانس رنج

 60.0s～0.1: نزول و صعود بیش

 PID ایجاد می شود  بسته حلقه کنترل سیستم یک راحتی به دوبل داخلی. 

 یا مرحله  چند سرعت
 های   ترمینال  یا  داخلی  PLC  طریق  از  ای  مرحله16   سرعت   حداکثر 

 شود. می اجرا  کنترلی

 فرکانس نوسان از پیش تعیین شده و فرکانس مرکزی قابل تنظیم   نساجی نوسان فرکانس

 ثابت نگه داشتن خودکار ولتاژ در زمان نوسان ولتاژ شبکه خودکار  ولتاژ میتنظ

 یانرژ رهیذخ حالت

 خودکار

 ی منحن  خودکار  یساز نهیبه  تی قابل  از  استفاده با  یانرژ یساز  رهیذخ

V/F بار  به توجه با 

 یساز محدود

 انیجر خودکار

 یخطاها  بروز  از  یریجلوگ  یبرا  انیجر  خودکار  کردن  محدود

 ن ایجراضافه  مکرر

 ی پمپ  چند کنترل
پمپ  کارت  توسط کنترل   تواند ی  م  عملکرد  نیا  آب،  مخصوص 

 .کند یساز  ادهیپ را بآ یپمپ  چند ثابت فشار

Modbus RS485 ارتباط     استاندارد 

 

 

 

 

 قابلیتهای 

 راه اندازی 

 

 

 

 

 چ ییسو قابل کانال 3 : الیسر  پورت های کنترل،نالیترم پنل، کنترل فرمان  ارسال یراهها

 فرکانس  میتنظ کانال

پنل  تنظیم پنل؛   تنظیم  ▼،▲:  پتانسیومترکنترل  کنترل    کلیدهای 

  سریال؛  پورت تنظیم: عملکردی کدهای

 ورودی؛  آنالوگ ولتاژ تنظیم: ترمینال پایین/بالا  تنظیمات

 ورودی؛  پالس تنظیم: ورودی آنالوگ جریان تنظیم

 ترکیبی؛  های راه تنظیم 

 .هستند  تعویض قابل فوق های راه

 ی ورود کانال
  تا   بالا  سرعت  پالس  ورودی  یکی از  که  دیجیتال  ورودی  ترمینال  8

100KHz .پشتیبانی می کند 
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 قابلیتهای 

 راه اندازی 

 ی ورود کانال

 ولتاژی ورودی آنالوگ، یکی از ترمینال ها از ورودی ترمینال 2

 0～10V  پشتیبانی می کند و ترمینال دیگری که از ورودی ولتاژی 

0～10V 20～0 جریان یا ورودیmA .پشتیبانی می کند 

 کانال خروجی

 پشتیبانی (  Open collector  نوع)  پرسرعت پالس خروجی  ترمینال1

 100KHz～0   خروجی مربعی  موج سیگنال از

 دیجیتال  خروجی ترمینال 1

 5.5kw زیر رله یک ،  (5.5kw) ≤ رله خروجی ترمینال 2

 20mA～0  جریان  خروجی  از  پشتیبانی  آنالوگ،  خروجی  ترمینال  2

 ولتاژ خروجی   10V～0یا  

(≥5.5kw  ترمینال 2 ) ＜5.5kw 1ترمینال 

کنترل  

 پنل 

 ره یغ و یخروج انیجری، خروج ولتاژ، فرکانس ماتیتنظ شگرینما LED تالیجی د شگرینما

 ره یغ و یخروج ولتاژ ی،خروج انیجر ی،خروج فرکانس شگرینما یخارج کنتور شگرینما

 .دارند شدن قفل تیقابل ها دی کل یتمام دها یکل قفل

 عملکرد حفاظتی
  بیش   گرمای  ولتاژ؛   افت  ولتاژ؛  اضافه  دربرابر اضافه جریان؛  حفاظت

 .ورودی فاز افت از حفاظت .غیره و بار اضافه حد؛ از

 .غیره و  پانل نصب   های  پایه کابل، دور،  راه از کنترل پنل ترمز، مقاومت  قسمتهای اختیاری 

 محیط 

 ط یمح
  نور   ،وخاک  گرد  ،خورنده  یها  گاز  هرگونه  از  یعاری،  داخل   طیمح

 .رهی غو  آب بخار ،یروغن و ینفت  بخارات ،د یخورش میمستق

 (1000m یبالا درارتفاع توان اصلاحلزوم )  1000m از کمتر ارتفاع 

 ℃40+～℃10- ی ط یمح یدما

 RH%95 از کمتر رطوبت

 5.9m/s (0.6g) از کمتر  لرزش 
 ℃60+～℃20- ی انباردار  یدما

 ساختار
 ( کلید صفحه  وضعیت یا وضعیت نمایش واحد انتخاب )در IP20 حفاظت سطح

 فن  توسط یساز خنک یساز خنک

 کف  و واریدی رو نصب قابل نصب 
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 مشخصات ظاهری محصول   5-2

 

 
 

  
 

 محصول  اجزای 3-2شکل
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 نصب اندازه  6-2

 ( بدنه پلاستیکی) KW 2.2 ～ 0.75 سه فاز ، KW 1.5 ～ 0.75 تکفاز 1-6-2

 

 
220V 0.75kw~1.5kw/380V 0.75kw~2.2kw 

 

 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H2 H1 W1  سوراخ پایه 
/ NE90   220ورودیV  تکفاز 

NE90-2S0007G 

174 76 120 --- 162.5 58 Φ4 
NE90-2S0015G 

/ NE90  380سه فاز ورودیV 

NE90-4T0007G 

174 76 120 --- 162.5 58 Φ4 NE90-4T0015G 

NE90-4T0022G 
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1-6-2  37 ～ 75KW a( یپلاستیکبدنه ) 

 

 
 

 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H1 W1 W2  سوراخ پایه 
/ NE90  380سه فاز ورودیV 

NE90-4T0037G 

220 110 169.5 209 87 99 Φ5 NE90-4T0055G 

NE90-4T0075G 

 

 

2-6-2  11 ～ 37 KW بدنه پلاستیکی() 

 

 

 
 

 

 

 ابعاد  4-2شکل



 
 

17 

 

 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H2 H1 W1 W2  سوراخ پایه 
 / NE90  380سه فاز ورودیV 

NE90-4T0110G 
261 130 190 --- 250 107 119 Φ5 

NE90-4T0150G 

NE90-4T0185G 
293 190 196 --- 282 167 117 Φ5 

NE90-4T0220G 

NE90-4T0300G 
330 200 200 --- 316 316 --- Φ7 

NE90-4T0370G 

 

 

3-6-2  37 ～ 200KW (بدنه فلزی) 

 

 

 

  

 

  

 

 
 ابعاد  6-2شکل                                                            ابعاد 5- 2شکل                       

 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H2 H1 W1  سوراخ پایه 
/ NE90  380سه فاز ورودیV 

NE90-4T0370G 445 260 230 --- 426 200 Φ9 

NE90-4T0450G 
485 260 225 --- 466 200 Φ9 

NE90-4T0550G 

NE90-4T0750G 

630 290 310 --- 604 180 Φ12 NE90-4T0900G 

NE90-4T1100G 
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 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H2 H1 W1  سوراخ پایه 
NE90-4T1320G 

760 390 320 --- 730 280 Φ14 
NE90-4T1600G 

NE90-4T1850G 
790 450 300 --- 755 280 Φ14 

NE90-4T2000G 

 

 

4-6-2  220 ～ 250KW (بدنه فلزی) 

 

 
 ابعاد  8-2شکل                                                   ابعاد 7-2شکل                   

 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H2 H1 W1 W2  سوراخ پایه 
 / NE90  380سه فاز ورودیV 

NE90-4T2200G 
810 510 330 1090 775 200 200 Φ14 

NE90-4T2500G 
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5-6-2  280 ～ 450KW (زمینی )نصب 

 
 ابعاد  10-2شکل                                                   ابعاد 9-2شکل

 (mm)  نصب (mm) ابعاد مدل 

H W D H2 H1 W1 W2  سوراخ پایه 
/ NE90  380سه فاز ورودیV 

NE90-4T2800G 
1102 720 440 1542 1047 250 250 Φ22 

NE90-4T3150G 

NE90-4T3500G 

1270 820 400 1760 1220 300 300 Φ25 NE90-4T4000G 

NE90-4T4500G 

 

5-6-2  500 ～ 800KW (زمینی )نصب 

 

 

 

 

                                                                                                      

 11-2شکل                                                                            
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 سوراخ پایه  H(mm) W(mm) D(mm) اینورتر  مدل

NE90-4T5000G 1900 950 475 Φ20 

NE90-4T5600G 
2000 1200 600 Φ20 

NE90-4T6300G 

NE90-4T7000G 
2000 1500 600 Φ20 

NE90-4T8000G 

 

 های اختیاری قسمت  7-2

 ترمز مقاومت  1-7-2

بنا به کاربرد اگر  .ترمز داخلی هستند  (، دارای یونیت22kw)و خود   22kwزیر  ،NE90  سری  اینورترهایدر

  اتصال   نحوه  .دی کن  انتخاب  را  ترمز   مقاومت  ریز  جدول  طبق  لطفا  نیازمند استفاده از مقاومت ترمز هستید،مد نظر،  

 .است  شده داده نشان 8-2 شکل در ویدرا به ترمز مقاومت

 
 ترمز خارجی به اینورتر یونیت   دیاگرام اتصال 8-2شکل

 ترمز  مقاومت انتخاب جدول 2-7-2
 مقاومت ترمز  ( wقدرت مقاومت ) ( Ω) مقاومت ( kwموتور مناسب ) مدل 

NE90-4T0007G 0.75 300 400 داخلی 

NE90-4T0015G 1.5 300 400 داخلی 

NE90-4T0022G 2.2 200 500 داخلی 

NE90-4T0037G 4.0 200 500 داخلی 
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 مقاومت ترمز  ( wقدرت مقاومت ) ( Ω) مقاومت ( kwموتور مناسب ) مدل 

NE90-4T0055G 5.5 100 800 داخلی 

NE90-4T0075G 7.5 75 800 داخلی 

NE90-4T0110G 11 50 1000 داخلی 

NE90-4T0150G 15 40 1500 داخلی 

NE90-4T0185G 18.5 30 4000 داخلی 

NE90-4T0220G 22 30 4000 داخلی 

NE90-4T0300G 30 20 6000 داخلی 

NE90-4T0370G 37 16 9000 داخلی 

NE90-4T0450G 45 13.6 9000 خارجی 

NE90-4T0550G 55 20*2 12000 خارجی 

NE90-4T0750G 75 13.6*2 18000 خارجی 

NE90-4T0900G 90 20*3 18000 خارجی 

NE90-4T1100G 110 20*3 18000 خارجی 

NE90-4T1320G 132 20*4 24000 خارجی 

NE90-4T1600G 160 13.6*4 36000 خارجی 

NE90-4T1850G 185 13.6*4 36000 خارجی 

NE90-4T2000G 200 13.6*5 45000 خارجی 

NE90-4T2200G 220 13.6*5 45000 خارجی 

NE90-4T2500G 250 13.6*5 45000 خارجی 

NE90-4T2800G 280 13.6*6 54000 خارجی 

NE90-4T3150G 315 13.6*6 54000 خارجی 

NE90-4T3500G 350 13.6*7 63000 خارجی 

NE90-4T4000G 400 13.6*8 72000 خارجی 
NE90-4T4500G 450 13.6*8 90000 خارجی 

 

 



 
 

22 

 

نصب و سیم بندی     3 فصل  

 نصب مکانیکی  1-3

 نصب  محیط 1-1-3
 ℃40+ ～ ℃10-در محدوده    دیبا  طیمح  ی. دماگرددمناسب نصب    هیبا تهو  یلطفاً دستگاه در مکان -

 شود. تیو دفع حرارت تقو هیو تهو ابدیکاهش نورتریا  تیظرف دیباشد، با ℃40باشد. اگر دما بالاتر از 

 .شود نصب دی خورش نور میمستق تابش  و اتفلز براده ایگرد و غبار   به دور از یهااز محل   -

 .نصب شود  اشتعال قابل یگازها و خورنده یها گاز از یعار یمکان در  -

 .باشد میعان و بدون تراکم %95 از  کمتر دیبا رطوبت -

 .گردد نصباست،   5.9m/s2 (0.6G) از کمتر آن لغزش که یمکان در -

 .دارید نگه دور الکترونیکی و دیگر دستگاههای EMI منابع از دور به رااینورتر   دیکن یسع لطفا -

 

 نصب فضاو جهت 2-1-3
 .شود  نصب یعمود روش به -

 .شود مراجعه 1-3 شکل به فاصله و فضا و نصب الزامات یبرا -

مواز  دیبا  ،شوند   یم   نصب  نیکاب  ک ی  داخل  ویدرا  نیچند  که  یهنگام  -   ه ی تهو  ستمیبا س  یبه صورت 

  ی بالا   ی کی  نورتریدو ا  که. زمانیرندیمخصوص قرار بگ  یهابا فن  نیخاص و همچن  یو خروج  یورود

  شده   داده  نشان  2-3  شکل  در  که  همانطورهوا    انیجر  تی صفحه هدا  کی  دیاند بانصب شده   یگرید

 حاصل شود. نانیاطم یاز دفع گرما به خوب  تا شود نصب است

 

 

 

 

                        

           اینورتر چندین نصب  2-3شکل                      فاصله و  نصب   فضای 1-3شکل                                
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 استاندارد  کشی سیم 2-3

 کشی  سیم احتیاطی اقدامات  1-2-3

 توصیه ایمنی  یتیسطح امن 

 
 توجه

 .دیکن صبر قهیدق 10 حداقل و شده قطع برق دیشو مطمئن یندبیم س از قبل -

 .دینکن وصل( W/V/U) یخروج یها نالیترم به را یورود برق لطفا -

 اســتفاده از   .شــوند  متصــل  ایمنی  زمین به باید  موتور  و  اینورتر  ایمنی، از  اطمینان  برای -

  نیزم  مقاومت؛  اسـت  یضـرور  3.5mm بالاتر از  ضـخامت با  یمسـ نیزم  به  اتصـال  میسـ

 .شود استفاده 10Ω از کمتر

 .دینکن  تستتست مقاومت ولتاژ رو در کارخانه پشت سرگذاشته، لطفاً دوباره   نورتریا -

کننده، مانند جذب  یهادســـتگاه  ایی  ســـوئیچ ســـولنوئیدبه   نورتریا یاتصـــال خروج -

ICEL  .ممنوع است ، 

ــاف نیـاجر  حفـاظـت نیتـام یبرا -  از  دیـبـا اینورتر  ،ینگهـدار  یراحت یبرا  و یورود یاضـ

 .متصل شود ACمدار به برق  دیکل قیطر

ــ -   0.75mm  بالای  ضــخامت اب(  لدداریشــ) محافظ  یدارا  ای  بهم تابیده  یهامیلطفاً از س

 ک ی. دی( اسـتفاده کنX1~X6 ،OC ،DOرله ) یخروج/یمدار ورود  یکشـمیسـ  یبرا

 .وصـل شـود  نورتریا  (PE) نیزم  نالیبه ترم  گریباشـد و طرف د آزادمحافظ   هیسـر لا

 متر باشد. 50کمتر از  یکشمیطول س

 
 خطر

  یها  چراغ  یتمام و  سـتین  متصـل برق به  و  خاموش  دسـتگاه که یهنگام تنها  پوشـش -

 د.شو باز ،دیا مانده منتظر قهیدق 10 حداقلو اند خاموش نآ پنل یرو

ــ یکارها - ــمیس ــوند که ولتاژ  توانندیم یفقط زمان  یکش   نالیترم نیماب (DC) انجام ش

 د.باش36v  از کمتر  P- و  +P یها

 ود.ش انجام دهید موزشآ و متخصص پرسنل توسط تنها یم کشیس  کار -

 مطابق باشد. نورتریا یولتاژ ورود ازیکه ولتاژ برق با ن دیکن چکقبل از استفاده،  -
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 سیم بندی مدار اصلی  2-2-3

 تمودار سیم بندی مدار اصلی   1-2-2-3

 

 
 

 

 

 

 سیم بندی مدار اصلی  3-3شکل

 

 اصلی  مدار ترمینال نمودار 2-2-2-3

 عملکرد  نام ترمینال  ترمینال مدار اصلی قابل اعمال 

 220V تکفاز    

0.4KW~2.2KW 

 
L1,L2 220فاز سه ورودی های ترمینالV 

U,V,W 380فاز خروجی سه های ترمینالV 

E  اتصال به زمین 

380V   فاز سه 

0.75KW～1.5KW 

 
R,S,T 380 فاز تک ورودی های ترمینالV 

U,V,W 380فاز خروجی سه های ترمینالV 

P+,PB ترمز  مقاومت کشی سیم های ترمینال 

380V   سه فاز 

2.2KW～3.7KW 

 R,S,T 380 فاز تک ورودی های ترمینالV 

U,V,W 380فاز خروجی سه های ترمینالV 

P+,PB ترمز  مقاومت کشی سیم های ترمینال 

380V   سه فاز 

5.5KW～22KW 

 R,S,T 380 فاز تک ورودی های ترمینالV 

U,V,W 380فاز خروجی سه های ترمینالV 

P+,PB ترمز  مقاومت کشی سیم های ترمینال 

380V   سه فاز 

30KW～630KW 

 R,S,T 380 فاز تک ورودی های ترمینالV 

U,V,W 380فاز خروجی سه های ترمینالV 

P+,P- ترمز  مقاومت کشی سیم های ترمینال 

 اصلی مدار  خروجی/ترمینال های ورودی  شرح 1-3جدول 

（-) U V WSR T（+) PB

R S U V WT P-P+ PB E

T P+SR U V WP- E

L1 L2 E U V W

（-) U V WSR T（+)PB
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 اینورتر بندی کلی سیم نمودار 3-2-3

 

 
 بندی   کلی سیم نمودار 4-3شکل

(NE90-4T0007G-C,NE90-4T0015G-C,NE90-4T0022G-C ) 
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   بندی   کلی سیم نمودار 5-3شکل

)NE90-4T0037G-B, NE90-4T0055G-B,NE90-4T0075G-B,NE90-4T0110G , 

NE90-4T0150G,NE90-4T0185G,NE90-4T0220G ( 
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   بندی   کلی سیم نمودار 6-3شکل

(NE90-4T0300G, NE90-4T0370G) 
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   (Control loop کنترل )  حلقه بندی سیم  و پیکربندی 4-2-3

 عملکرد  معرفی  و کنترل برد ترمینال وقعیتم و جامپر سوئیچ 1-4-2-3

  و   عملکرد  برای.  است  شده  داده  نشان  7-3  شکل  در   کنترل  برد  روی  ها  ترمینال  و  جامپرها  نسبی  موقعیت

 .  ببینید را  3-3 جدول ترمینال،  هر عملکرد شرح  برای.  ببینید را 2-3  جدول جامپر، سوئیچ هر  تنظیم پارامترهای

انجام    یبه درست   دیبا  میبرد کنترل تنظ  و  نالیترم  یکش  میس  یجامپر رو  یدهایتمام کل  نورتر،یقبل از استفاده از ا

 .کنید استفاده ترمینال اتصال خط  عنوان به 1mm از بیش سیم از شود می  توصیهشود. 

 
 کنترل برد   روی ها  ترمینال  و  جامپرها نسبی  موقعیت 7-3شکل

  جامپر سوئیچ 2-4-2-3

 کارخانه  میتنظ ماتیتنظ کاربرد  شماره 

JP1 
 اتصال انتخاب

 COM  و CME 

 ل متص   COM and CME 2-1: اتصال 

 متصل  ریغ COM and CME 3-2: اتصال 

 اتصال
COM /  CME  

JP2 
 اتصال  فیلتر عایق انتخاب

  GND و نیزم به 

 متصل  ریغ  GND and E (Earthing) 2-1: اتصال 

 متصل  GND and E (Earthing) 3-2: اتصال 

 اتصال

 1-2 

JP3 
  اتصال فیلتر عایق انتخاب

 COM و نیزم به

 رمتصل یغ COM and E (Earthing)   2-1:اتصال

 متصل  COM and E (Earthing) 3-2: اتصال 

 اتصال

2-3  

 کارخانه  میتنظ ماتیتنظ کاربرد  شماره 
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AO1 
 انتخاب AO1  ترمینال

 ولتاژ  /انیجر یخروج

 AO2: 0～20MA or 4～20MA:انیجر انتخاب

 AO2: 0～10V:ولتاژ انتخاب
 خروجی
0-10V 

AO2 
 انتخاب AO2 ترمینال 

 ولتاژ /انیجر یخروج 

 AO2: 0～20MA or 4~20MA : انیجر انتخاب

 AO2: 0～10V  :ولتاژ انتخاب

 خروجی
0-10V 

CI 
 انتخاب  CI ترمینال

 ولتاژ /انیجر یورود 

  CI: 0～20MA or 4～20MA:انیجر انتخاب

  10V～0 :ولتاژ انتخاب
 ورودی 
0-10V 

 جامپر  سوئیچ   عملکرد  جدول 2-3جدول 

   CN1  کنترل برد ترمینال 3-4-2-3

 اتیخصوص کاربرد  فی توص ترمینال  نوع

 نالیترم

 یخروج

 یا رله 

TA/RA به   را  آن  توان  می  نویسی  برنامه  با  

  چند   رله  خروجی  ترمینال  عنوان

 5  -6  فصل  به  کرد،  تعریف  منظوره

P4.12  عملکرد   کنید،  مراجعه  

  معرفی   را  P4.13  خروجی  ترمینال

 .کند می

TA-TC: Normal Close 

TA-TB: Normal Open 

Contact 

 

 : تیظرف

AC250V/2A (COSΦ=1) 

AC250V/1A(COSΦ=0.4) 

DC30V/1A 

TB/RB 

TC/RC 

 CN1  کنترل برد  ترمینال عملکرد  3-3جدول 

   CN2  کنترل برد ترمینال 4-4-2-3

0.75kw-C～2.2kw-C 
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3.7kw～800kw 

 

 
 

 کنترل  برد   ترمینال توالی نمودار 8-3شکل

 

 ات یخصوص کاربرد نام نال یترم نوع

ط
راب

 

485+ RS485 

interface 

 ای دوتایی کابلنیاز به  ل یفرانسید گنال یس  مثبت نال یترم

 ل یفرانسید  گنال یس  یمنف نال یترم -485 .است شیلددار

وج
خر

یجید ی
ال 

ت
 

DO1- 

CME 

 یخروج

 باز کلکتور

 1ترمینال 

 ،ینور  کوپلینگ یجداساز

 با قطبیت دوگانه باز کلکتور یخروج

به صورت     COMو  CME: نکته

 توسط  اما اند،شده زوله یا یداخل

  اتصالبرد کنترل  ی رو JP1 جامپر
 کوتاه دارند. 

DO1 توسط  فرض ش یبه طور پ  
+24V  اگر بخواهید  .شودیم  هیتغذ  

DO1   یخارجمنبع تغذیه را با 

 را بردارید.   JP1 ،دیکن یاندازراه

 ی خروج جفت

 : یخروج ولتاژ

0–24 V 

 : یخروج انیجر

0– 50 mA 

 

 P4.02 بهمراجعه شود  
وج

خر
 ی

س
پال

 

FM-

COM 

 خروجی ترمینال

 پالس

 باز کلکتور

  برنامه   قابل منظوره چند  نال یترم

  انتخاب)P4.06  توسط یزیر

  عنوان  به،  (FM یورود حالت

  آن  اتیخصوص باز، کتورلک

 . باشدی  م  DO1 به  ه یشب
 ( COM :مشترک  نالیترم)

 شده فیتعر یخروج رنج

 P4.09  توسط

Max 100KHz 
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 اتیخصوص کاربرد  نام  نال یترم نوع

ود
ور

 ی
گ 

الو
آن

 

VI 
 یورود

 VI آنالوگ

 ولتاژ  آنالوگ  ی ورود

 GND  :مشترک نال یترم

 10V～0:یورود ولتاژ

 10KΩ مقاومت موثر:

  1/1000 :وضوح

CI 
 یورود

 CI آنالوگ

 . انیجر / ولتاژ آنالوگ  ی ورود

  CI  جامپر  توسط  جریان/ولتاژ
شود.   انتخاب  ولتاژ    ی ورود   می 

   : مشترک  نالیترم.  فرض  ش یپ
GND 

 :یورود ولتاژ

 0～10V 

(Impedance:10KΩ) 

 20mA～0:یورود انیجر
(Impedance:500KΩ) 

  1/1000 :وضوح

گ
الو

 آن
جی

رو
خ

 

AO1 

 یخروج

 آنالوگ
AO1 

 ولتاژ  آنالوگ،  جریان / ولتاژ خروجی

 انتخاب  AO1 جامپر توسط جریان/

 . فرض پیش ولتاژ خروجی می شود.

 ( GND: مشترک  ترمینال)

 ی: خروج انیجر

4～20mA 

 ی: خروج ولتاژ

0～10V 

AO2 

 یخروج

 آنالوگ 
AO2  

  آنالوگ،   جریان/ولتاژ  خروجی

  AO2  جامپر  توسط  جریان/ولتاژ
 می شود.     انتخاب

 . فرض پیش  عنوان به   ولتاژ خروجی
 (  GND:  مشترک  ترمینال)

 ی: خروج انیجر

4～20mA 

 ی: خروج ولتاژ

0～10V 

X1 
ترمینال چند 

 X1 منظوره
  به  ی زیر برنامه توسط  تواند ی م

  منظوره چند  یورود   نالیترم عنوان

on-off شود ف یتعر .   

 ( P3 گروه) 6-5 فصل  بهرجوع 

 COM: مشترک نال یترم

  ینور اتصال یجداساز

   سازگار یقطب دو یورود

 : یورود امپدانس
 R=2 KΩ 

 

 : یورود فرکانس تینها

200Hz 
: یورود ولتاژ  

9 ～ 30V 

X2 
ترمینال چند 

 X2 منظوره

X3 
ترمینال چند 

 X3 منظوره

X4 
ترمینال چند 

 X4 منظوره
  عملکرد   های  ویژگی  بر   علاوه 

 می  X،  X5  ورودی  ترمینال 

  کانال   یک  عنوان  به  تواند

  بالا   سرعت  با  پالس   ورودی 

 استفاده شود 

X5 
ترمینال چند 

 X5 منظوره

X6 
ترمینال چند 

 X6 منظوره
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 اتیخصوص کاربرد  نام  نال یترم نوع

ذیه 
 تغ

بع
من

 

P24 
  مشترک نالیترم

+24V 

 24V+  :   هیتغذ  منبع

 (COM: مشترک  نالیترم)

 

OP 
 هیتغذ منبع

 یخارج

 24V+  فرضـشیپی خارج ه یذـتغ

  ه یتغد   منبع  کی  از  که  یهنگام 

  X1～X6  یبرا  یخارج

  به   باید  OP  هیپا  ،شود  استفاده

  جامپر   و  متصل   یخارج  ه یتغذ

  24+  و  OP  یها  هیپا  نیب 

     برداشته شود.

 

10V 
 هیتغذ

+10V 

 10V+  هیتغذ  منبع

 ( GND:  یمنف هیپا)

   ی:خروج انیجر ماگزیمم

50mA 

GND 

 هیپا

 مشترک 
+10V 

  و  آنالوگ گنال یس  مشترک هیپا

  از GND و COM هیپا   10V+  هیتغذ  منبع

 اند شده جدا داخل

COM 

 هیپا

  مشترک
+24V 

ــترک  هیپا ــ  مش   تال یجید  گنالیس

  یخروج  و  یورود

 CN2 کنترل  برد   ترمینال عملکرد  جدول 4-3 جدول 

 سیم بندی ورودی / خروجی آنالوگ   5-2-3

 : باشد یم ریز صورت به VI هیپا یرو آنالوگ ولتاژ گنالیس یورود یبندیم س -1

 
   VIسیم بندی ترمینال   9-3شکل
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  20mA~4)  انیجر  ای 10V~0  ولتاژ  یبرا   جامپر  انتخاب)   CI  هیپا  یرو  آنالوگ  نگالیس  یورود  یبند یم  س  -2

  : باشد یم  ریز صورت به

 
 CI سیم بندی ترمینال 10-3شکل

 AO1 آنالوگ یخروج یبندیم س -3

ــگرینمـا کیـ  بـه توانـدیم نـالوگآ  یخروج  یهـا  هیـپـا ــان را یکیزیف  مختلف  ریمقـاد  کـه نـالوگآ شـ   دهـد  یم  نشـ

ــل ــود  متص ــربند  و  جامپر  انتخاب. ش  به (20mA～4) یخروج انیجر ای (10V～0) یخروج ولتاژ یبرا  یس

 :باشد یم ریز صورت

 
 سیم بندی ترمینال خروجی آنالوگ  11-3شکل

 

 DO دیجیتال یخروج یبندیم س -4

ود  متصـل رله به  DO که  یهنگام ود  متصـل  ودید  همراه به دیبا رله شـ  24V هیتغذ منبع  صـورت نیا ریغ  در.  شـ

 .باشد 50mA  از کمتر دیبا انیجر. ندیبب بیسآ است ممکن

 : نکته

 .بندیم بیسآ 24V ی هیتغذ منبع صورت نیا ریغ در باشد حیصح دیبا ودید اتصال 
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 دیجیتال  خروجی ترمینال  کشی سیم   شماتیک نمودار 12-3شکل

 

 :  نکته

 که  یهنگام  CI / GND  یا  VI / GNDی  ها  نالیترم  نیب  تواند  یم  مشــترک  حالت  القاگر  ای  لتریف  خازن -1

 .شود نصب ،شودی م استفاده الوگآن یورود حالت از

ــیلددار کابل از لطفا -2 ــتفاده  ش ــال  و  دیکن  اس ــ  د،یکن برقرار  یخوب به را نیزم به  اتص  ممکن  حد  تا را ها  میس

 شود. یریشگیپ الوگآن یخروج یورود حالت از استفاده هنگام یخارج زینو تداخل از تا دینگهدار کوتاه

 سیم بندی ترمینال ارتباطی    6-2-3

 .باشد یم RS-485 استاندارد یارتباط  پورت  یدارا اینورتر

با  ستمیس  توانندی م   ریز  یکشم یس  یهاروش   چند   میزبان  کی  ای(  Master/Slave)زیرمجموعه   کی  میزبان 

 وقفه   بدون  صورت  به  تواند  یم(  PC/PLC)  میزبان  ستمیس  ،افزاربا استفاده از نرم  .دهد  لیتشک  را  زیرمجموعه

 یعملکردها و  دور راه از کنترل مانند دهیچیپ کنترل یعملکردها و نموده نظارت کنترل ستمیس در را اینورتر

 کرد. یسازادهیخودکار را پ اریبس

 

  رتر واین  به  ،یپارامتر  ماتیتنظ  چگونهیه  بدون  و   RS-485  پورت  توسط  تواند  یم  دور  راه  از  کنترل  پنل  (1)

 کنند. کار همزمان طور به توانند می دور راه از کنترل پنل و اینورتر کنترل پنل روی .شود متصل

 :  است ریز شکل به میزبان و RS-485 پورت  سیم بندی (2)
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 RS485/ RS232 ارتباطی کشی سیم |RS485  - RS232 13-3شکل

  مستر   عنوان  به  PC/PLC  توسط  و  شوند  وصل  هم  به  RS-485  پورت  توسط  توانند  یم   رترواین  نیچند(  3)

 ها  اینورتر  از  یکی  توسط  توانند  یم  نیهمچن.  شوند  کنترل  ،است  شده  داده  نشان  12-3  شکل  در   که  همانطور

 .شوند کنترل شده داده  نشان 13-3 شکل در که همانطور ،Master عنوان به

 

 

 

 

 

 

 با چندین اینورتر  PLCارتباط  14-3شکل

 

 
 

 

 

 

 با یکدیگر  ارتباط چندین اینورتر 15-3شکل
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 انجام  بالا  همانند  را  یندیم بس  لطفا.  است  شتریب  یارتباط  زینو  رخداد  احتمال  ،باشد  شتریب  ها  رترواین  تعداد  هرچه

 ز ینو  از یریجلوگ  یبرا   را  ریز  اقدامات  ای  و  دیکن  برقرار  یخوب  به  را  ها  رترواین  و  موتورها  نیزم  اتصال  و  دیده

 : دیکن اتخاذ  یارتباط

 PC/PLC هیتغذ کردن زولهیا ای PC/PLC هیتغذ منبع یجداساز( 1)

 .دیده کاهش را حامل فرکانس یدرست به ای دیکن استفاده EMI لتریف از (2)

 EMC نصب دستورالعمل 3-3

 کاهش  یبرا. شــود  یم  یســیالکترومغناظ زینو  دیتول  باعث که باشــد  یم  PWM ویدرا  یخروج موج  شــکل

 هیپا  یسـربند ز،ینو  حذف  شـامل که شـود  یم  یمعرف  EMC  اسـتاندارد  مطابق  نصـب بخش  نیا در  امواج  تداخل

 .باشد یم هیتغذ منبع لتریف و ینشت انیجر ن،یزم اتصال ها،

 

 زینو حذف 1-3-3

ــت. ت ث  ریناپذاجتناب ، نویزنورتریدر طول کارکرد ا (1 ــدا،   یجانب  زاتیآن بر تجه ریاسـ ــر و صـ به نوع سـ

 دارد. یبستگ اتصال به زمینو  یکشمینصب، س ،یطراح نیانتقال و همچن یهاروش
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 زینو حذف و کاهش یها وهیش (2

 زینو حذف  و کاهش یها وهیش مسیر 

 2مسیر
 جریان ینشت ،شود جادیا رترو این  یکش  م یس  و یجانب  زاتی تجه نیب بسته حلقه ک ی اگر

 .شود زات یتجه نامناسب کارکرد باعث تواند ، مینورتریا نیزم

 .حذف کنید را یجانب  زاتیتجه نیزم اتصال:  حل راه

 3مسیر 

تغذ  کیاز    یجانب   زاتیتجه  یوقت ا  هیمنبع  با  م   نورتریمشترک    ز ینو  کنند،ی استفاده 

 بزند.    بی آس یجانب زاتیخط برق ممکن است به تجه قیشده از طرمنتقل 

را با   یجانب  زاتیتجه  ای  دینصب کن  نورتریا  یدر سمت ورود  زینو  لتریف  کی:  حلراه 

 .دیکن زولهیبرق ا لتریف ای زولهیترانسفورماتور ا کی

 4مسیر

 5مسیر 

 6مسیر 

 از  دورتر  امکان  حد  تا  باید  هستند  تداخل  تعدسم   که  سیگنالی  خطوط  و  تجهیزات

 زمین به انتها  یک در باید محافظ.  شیلددار باشد باید  سیگنال  خط. شوند  نصب اینورتر

اگر   .باشد  دور  آن  خروجی  و  ورودی  خطوط  و  اینورتر  از امکان  حد  تا  و  شود  متصل

 .متعامد باشند دیکابل ولتاژ بالا را قطع کنند، با دیبا گنالیس  یها میس

با فرکانس بالا   زی نو  لتریف  کی از خط برق،    یی ویکاهش مؤثر تداخل فرکانس راد  یبرا

 نصب شده است. نورتری( در نقطه ورود و خروج ات ی)چوک مد مشترک فر

لوله با ضخامت   کیمثل    رد،یقرار بگ  شتریمانع با ضخامت ب  کیدر    دیکابل موتور با

گنجانده شود. کابل قدرت داخل   یمانی مخزن س  کیدر    ای(  متریلیم  2از   شتری)ب  شتریب

)کابل موتور    شودی متصل م   نیبه زم  لدداریش  میس  کیو با    شودی قرار داده م   یلوله فلز

  شود ی متصل م  ن یبه زم  نورتریها در سمت ااز هسته  یکیاست که    یاهسته  4کابل    کی

 (.شودی به بدنه موتور وصل م گرشیو سمت د

 1مسیر 

 7مسیر 

 8مسیر 

  کنید  سعی. کنید پرهیز ضعیف و قوی برق های سیم گره زدن یا موازی کشی سیم از

 خروجی و ورودی خطوط از باید کشیسیم  وفاصله داشته  اینورتر  نصب تجهیزات از

در .  شود  استفاده  شیلددار  های  سیم  برق،  و  سیگنال  خطوط  برایباشد.    جدا  اینورتر

  نصب   موقعیت  به  باید  قوی  مغناطیسی  میدان  یا  قوی  الکتریکی  میدان  با  تجهیزاتنصب  

   .کنند حفظ را زاویه عمودی و فاصله و کنند توجه اینورتر نسبی
 روش های رفع وکاهش نویز  5-3جدول
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 سیم بندی و اتصال به زمین 2-3-3

ا  - ل  لطفـ ابـ ه  نورتریا  از  )  موتور  کـ ا  موازات  در  را(  موتور  بـ ل  بـ ابـ ــ  یورود  برق  کـ ــ  میسـ . دیـنکن  یکشـ

 .دیبگذار فاصله نهاآ نیب  30cmحداقل

 .دیده قرار یفلز اریش در ای کنترل گنالیس کابل یفلز لوله قیطر از را موتور کابل دیکن یسع لطفا -

نزدیکترین   به  اتصال  با  نورتریا  PE  نالیترم  به  را  شیلد  و  دیکن  استفاده  شیلددار  کنترل  گنالیس  کابل  از  لطفاً  -

 .دیکن متصل نورتریا نیزم فاصله به

 .شود متصل نیزمسطح   به ماًیمستق دیبا PE اتصال کابل -

  هم   به  دینبا  آنها(.  موتور  کابل  ای  برق  کابل)باشد  یمواز  یقو  برق  کابل  با  دینبا  کنترل  گنالیس  کابل -

،  است   ریناپذ  اجتناب  باهم  کابل  تماس  اگر.  باشند  دور  گریکدی  از20cm   حداقل  دیبا  و  باشند  دهیچسب

 .دیا کرده عمل 16-3 شکل  همانند دی شو مطمئن "حتما

 .دیکن متصل نیزم به موتور کابل/   برق کابل از جدا را کنترل گنالیس کابل لطفاً -

 .دی نکن متصل( R / S / T) نورتریا برق یورود یها نالیترم به را گرید یها دستگاه لطفاً -

 

 

 متعامد  کشی سیم 16-3شکل
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عملکرد و نمونه های عملکردی     4 فصل  

 اولیه شدن روشن 1-4
 .کنید راهنما دنبال دفترچه این در "سیم بندی و نصب" 3 فصل در را کشیسیم الزامات لطفا

  .ببندید  اینورتر  برق  روی را  اینورتر  ورودی  سمت در  متناوب برق کلید  برق،  بررسـی و  کشـیسـیم ت یید از  پس
ــفحه  ــفحه نمایشبرای   ،راینورت LEDص ــود. کنتاکتور  می  اندازیراه  متحرک ص ــیده  داخل به  معمولاش   کش

 که  دهدامر نشــان می این د.دهنمایش می  معین  فرکانس  را در  کاراکتر  تغییرات دیجیتالی  صــفحه و  شــودمی

 :است زیر به شرح کارکرد اولیه فرآیند .استشده اندازیراه اینورتر

 

 

 اینورتر  عملکرد در  اولیه قدرت 1-4شکل
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 عملکرد اینورتر   2-4

 کانال فرمان عملکرد اینورتر 1-2-4
 روش کنترل  فرمان 

 پنل 
 .  کنید استفاده لنپ روی      کلیدهای                                 از اینورتر کنترل برای

 ( کارخانه فرضپیش )

ترمینال 

 کنترل 
 . کنید  استفاده   ه سیم  2  کنترل   حالت ایجاد    را برای   COMو  X1～X7  های ترمینال  از  یکی

پورت  

 سریال 

  اینورتر   یا  (PC/PLC)سیستم اصلی    از  سریال  پورت  طریق   از  توقف   یا شروع برای -

 . کنید  زیرمجموعه استفاده اینورتر کنترل  برای اصلی

  چند   ورودی ترمینال  با یا  P0.03  عملکرد   کد   تنظیم   با   توان می  را  فرمان   های   کانال  -

 . کرد انتخاب( عملکرد 20 انتخاب P3.00-P3.09  عملکرد  کد) منظوره

 : نکته

و دیکن  یو بررسـ  یابیبیکانال فرمان، لطفاً قبلاً ع رییهنگام تغ  تمیسـ  یازهاین  تواندیم  ایکه آ  دیتا مطمئن شـ   سـ

 وجود دارد. یشخص بیبه دستگاه و آس بیصورت، خطر آس نیا رینه. در غ ایرا برآورده کند 

 فرکانس دهی اینورترکانال  2-2-4

 :دارد وجود زیر شرح به فرکانس با کانال نوع 8

 

 کانال  عدد کانال  عدد

 ندارد   وجود ای حافظه  هیچ  شدن، خاموش  از پس                      پنل کنترل کلید  با 0

 شدن  خاموش  از پس   حافظهذخیره اطلاعات در   با                      پنل کنترل کلید  با 1

   CI ترمینال ازطریق داده شده  مقدارآنالوگ  VI 3 ترمینال ازطریق داده شده  مقدارآنالوگ  2

   داده شده  ترمینال پالس 5 ---  4

 داده شده   ساده PLC 7 دستورالعمل چند بخشی 6

8 PID  (دور  راه از کنترل) سریال پورت تنظیم 9 داده شده 

 کانال  شده داده   فرکانس  2-4جدول
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 کار اینورتر حالات 3-2-4

 .اجرا هستند حال در حالت و کار به آماده حالت که دارد وجود حالت دو روشن شدن اینورتر، پس از
 توضیحات  وضعیت کاری

 کار  به  آماده  حالت

در حالت آماده به کار خواهد بود    نورتر یبرق روشن باشد، ا  د یکه کل  یزمان 

فرمان کنترل  یتا زمان  فرمان    ایکند.    افت یدر  یکه  باشد و  اگر در حال کار 

 . رود یمتوقف شده و به حالت آماده به کار م نورتری کند، ا افت یتوقف در

 .شود یوارد حالت کار م نورتری فرمان کنترل، ا افت یپس از در اجرا حالت

 

 عملکرد اینورترحالت  4-2-4

کارکرد  ،  JOG  کارکرد باعبارتند از:    تیهستند که طبق اولو  یپنج حالت کار  دارای  NE90  سری  اینورترهای

  داده   نشان  4-2  شکل  در  که   عادی  کارکرد  و  ای  مرحله چند  سرعت  کار با  ،PLC  کارکرد با  ،close loop  با

 .است شده
 توضیحات  کاربری  حالت

 JOG کارکرد :0

  مطابق   اینورتر  ،JOG  اجرای  فرمان   دریافت   از  پس  کار،  به   آماده  حالت   در

ازکنترل پنل          دادن     مثال، فشار  عنوان  به  کند،  می  کار  JOG  فرکانس

 (. کنید مراجعه P2.00～P3.02 عملکرد   کد )به   JOG فرمان دادن برای

 کارکرد :1

close loop 

بسته   حلقه  کنترل  پارامتر  کردن  فعال  حالت    نورتریا  (،P0.01=8)با  وارد 

  ر یغ  یبرا(.  P6  کد  بهمراجعه  )PI تنظیم  به معنی    شود،یحلقه بسته م  یکنترل

ترم لطفاً  بسته،  حلقه  راF.22)چندمنظوره    یورود  نالیفعال کردن حالت   ) 

 . دیکن  چیسوئ  ترنییپا تیاولو  یو به حالت اجرارده  ک تنظیم

 PLC کارکرد: 2

  اجرای   حالت   وارد  اینورتر   ،  PLC (P0.01=7)  تابع   پارامتر   کردن   فعال   با

PLC کند می کار  شده  تعیین پیش  از اجرای حالت مطابق  و  شود  می . 

 (. کنید مراجعه  F.PB به) 

 کارکرد با: 3

 ای مرحله چند سرعت  

 ،14 ،13 ،12عملکرد) منظوره  چند  ورودی  ترمینال صفر غیر  ترکیب تنظیم  با

ــرعت  اجرای  حالت  وارد اینورتر  ،15-1  فرکانس   چند  انتخاب  و( 15   چند   س

 (.کنید مراجعه  PB.00～PB.15  عملکرد  کد  به )  شود  می ای  مرحله

 در اینورتر  Open loop اجرای حالت عادی کارکرد: 4



 
 

42 

 

 
 

 کار  حال در اینورتر وضعیت  منطقی  رابطه نمودار 2-4شکل

 

اجرا کرد.   JOG فوق را می توان در کانال تنظیم فرکانس چندگانه به جز اجرای  عملکردنوع حالت    پنج

 .می تواند اجرای فرکانس نوسانی را انجام دهد عادی اجرای سرعت چند مرحله ای و ، PLCاجرایحالت 

 

 معرفی صفحه کلید   3-4

 کلید  صفحه رابط 1-3-4
ترم  کردعمل  پنل ا  یهانال یو  تنظ  توانندی م   نورتریکنترل  تنظ  می شروع،  ترمز،  شدن،  خاموش    م ی سرعت، 

   .است شده  داده نشان 3-4 شکل در کنترلی لپن موتور را کنترل کنند.   یجانب زاتیو تجه یات یعمل یپارامترها
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 کنترل  دیاگرام پنل    3-4شکل

 

 کلید  صفحه عملکرد 2-3-4
 توضیحات  نام

چراغ 

 وضعیت

 اجرا
زمانیکه    بودن چراغ، به معنی آماده به کار بودن اینورتر است.روشن  

 چرا خاموش است، اینورتر متوقف شده است.

 محلی 

 چراغ خاموش  محلی/ از راه دور: ○
 دهنده وضعیت توقف   نشان

 اینورتر 

 محلی / از راه دور: ثابت روشن ○ 
حالت  نشان  کنترل   دهنده 

 ترمینال  وتوقف شروع

 راه دور: چشمک زن محلی / از  ○
حالت  نشان  کنترل   دهنده 

   ارتباط توقف و شروع

نشانگر 

 واحد

 دهد. می نشان را کلید صفحه در شده داده نمایش واحد

Hz 
 

 واحد فرکانس 

A 
 واحد جریان  
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 توضیحات  نام

 
V 

 
 واحد ولتاژ

RPM 

 
 واحد سرعت 

 % 

 
 درصد 

 
 توضیحات  نام

نمایش 

 دیجیتالی 

  های   داده  که  دارد  وجود LED دیجیتال  ستون سگمنت   5اینورتر،    عملکرد  پنل  روی  بر

 . دهد   می   نمایش  را  آلارم   کدهای  و   خروجی  فرکانس   فرکانس،  تنظیم   مانند   مختلفی  نظارتی
نمایشگر  

 دیجیتالی 

حروف  

 متناظر 
نمایشگر  

 دیجیتالی 
 حروف متناظر 

نمایشگر  

 دیجیتالی 
حروف  

 متناظر 
0 0 1 1 2 2 

3 3 4 4 5 5 

6 6 7 7 8 8 

9 9 A A b b 

C C D d E E 

F F H H I I 

L L N N n n 

O O P P r r 

S S t t U U 

V V  - -  - - 

پتانسیومتر  

  دیجیتال 

 .افزایش= راست به گردش کاهش،=چپ به گردش

 ومتر= دکمه یفشار دادن پتانس

 دکمه

 عملیات 
 

 دهید  فشار را دکمه این اجرا برای کلید اجرا 

 
 عملکرد چندگانه 

  از را تغییر عملکرد معکوس، فرض: پیش

  P7.00 طریق
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 توقف/ 

 تنظیم مجدد  

 کار  عادی  حالت  در  VFD  که  هنگامی

 با  اینورتر  با فشار دادن این دکمه  کند،  می

 .  شود  فرض متوقف می پیش روش
فشردن   با  خطا،  بروز  دکمه  درصورت  این 

 میگردد.   اینورتربه حالت نرمال باز

 
 برنامه ها  ورود و یا خروج از دسترسی اطلاعات منو/ 

 
 داده ها یا کد توابع  شافزای دکمه افزایش 

 
 داده ها یا کد توابع  ش کاه کاهشدکمه 

 
 حرکت / سوییچ 

  می   که  را  هایی  داده   ویرایش،  حالت  در

  حالت   کنید؛  انتخاب  دهید  تغییر  خواهید

 اطلاعات را نمایش میدهد  دیگر

 
 ذخیره / سوییچ 

 منوی به ورود در حالت ویرایش،برای

 کدتابع  های ذخیره داده یا بعدی سطح

 

 حالت نمایش  4-4 
  ش ی رایو  تیپارامتر توقف،  وضع  تیوضع  شیاست: نما  زیمتما  شینما  تیچهار وضع  یدارا  نورتریا  یات یپنل عمل

 .یاتیپارامتر عمل تیوضع هشدار خطا و تیپارامتر کد عملکرد، وضع

 پارامترتوقف نمایشگر  1-4-4

که    ی. پارامتر اصل دهدی را به وضوح نشان م  ینظارت  ی پارامترها  شیصفحه نما  ، خاموش است  اینورتر  کهزمانی

 شده   داده  نشان  B  شکل  و  4-4شکل  در  که  همانطور  .شده است  می فرکانس تنظ  میزان  شود،ی داده م   شینما

 .  دهدی م  شیپارامتر را نما نیا  یریگنشانگر واحد در سمت راست، واحد اندازه ، است

توقف    ت یمرتبط با وضع  ی اضاف  ینظارت  یهاکه از داده   دهدی امکان را م نیبه شما ا               دادن دکمه   فشار

 .دی( عبور کنP7.04 پارامتر )طبق
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           Figure A                          Figure B                          Figure C 

 

 

 (C)اجرا حال در  و (B)توقف ،(A) اولیه  حالت در  پارامتر نمایش   4-4شکل

 

 پارامترحالت اجرا 2-4-4

  ی ات یعمل دیو صفحه کل شودیم ی کار تیوارد وضع نورتر یا ،یاندازراه یفرمان معتبر برا کی افتیپس از در

  ی )پارامتر نظارت  یفرکانس خروج  فرض،ش یپ  ی. پارامتر نظارتدهدی م   شیرا نما  تینظارت بر وضع  یپارامترها

b0.00  شکل  4-4( است. همانطور که در شکل ،C  در سمت راست واحد، واحد    احدنشان داده شده، نشانگر و

 .دهدی پارامتر را نشان م

شده   فی را تحت کنترل )تعر  ینظارت   یو پارامترها  شی نما  یاتیعمل  تی وضع  تواندی م               فشردن دکمه  

 ( نشان دهد.P7.03و P7.02 عملکرد  یبا کدها

 خطا  هشدار نمایش  3-4-4

و کد خطا را   شودی هشدار خطا م  شینما تیوارد وضع دهد، می  تشخیص را خطا سیگنال اینورتر  که هنگامی

 .است( شده داده نشان  5-4 شکل در که همانطور) دهدیم شیزن نماچشمک 

یرتصو ، هیاول با روشن شدن  

شود. می یانداز راه شگری نما کینامیدا   

 

وضعیت توقف، نمایش پارامتر 

 زمان خرابی

 شیدر حال اجرا، نما تیوضع

. یاتیعمل تیوضع یپارامترها  

 



 
 

47 

 

را فشار                     پارامتر خطا، دکمه    یبررس  ی. براد یرا فشار ده                     پارامتر خطا، دکمه    یبررس   یبرا

 .دی کن یرا بررس PAو پارامتر  دیبرنامه را وارد کن تیتا وضع دیده

 

 
 نحوه نمایش هشدار خطا 5-4شکل

 :وجهت

نقص   یبرخ   یبرا ا  ،ی جد  یهااز  ماژول  غاضافه   ان،یجراضافه   نورتر،ی مانند حفاظت  و    وجهچ یهبه   ره،یولتاژ 

به   ست یر  ات یعمل  توانی نم را  وقت نقص  داد  انجام  ت   ی زور  نقص  نم  د ییکه  و  دوباره    نورتر یا  توانی نشده  را 

 وجود دارد! نورتریبه ا بی صورت، خطر آس نیا ریکرد. در غ یاندازراه 

 

 عملکرد  کد ویرایش 4-4-4

)اگر    دیشو  شیرایو  تیتا وارد وضع  دیرا فشار ده  Menuدکمه    ستم،یس  یزنگ خطا  ایحالت توقف، اجرا    در

و   Pd.00  حاتیبه توض  د،یدار  شی رایو  یبه وارد کردن رمز عبور برا  ازیشده باشد، ن  میرمز عبور کاربر تنظ

طور که در  شود، همانی داده م  شیسطح سوم نما یدر حالت منو شیرایو تی وضع .(دیمراجعه کن 9-4شکل 

پارامتر  د،  شماره کد عملکر  ،است: گروه کد عملکرد   ریبه صورت ز  بی نشان داده شده است. ترت  6-4شکل  

 .دیرا فشار ده Enterها دکمه داده رهیبدون ذخ یقبل  یبازگشت به منو یکد عملکرد، برا
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   پنل ریزی برنامه   نحوه نمایش  6-4شکل

 کیبورد عملکرد 5-4

  زیر   شرح  به  مثال  عنوان  به  داد،  انجام  اینورتر  روی  بر  عملیات  پنل  طریق  از  توان  می  را  مختلفی  های  عملیات

 : است

 ت وضعی پارامترهای نمایش تغییر 1-5-4

 .کندی م رییبه طور خودکار تغ نگیتوریپارامتر مان مقدار ،              دکلی  دادن فشار از پس
 .شود می تعیین P7.03و P7.02 توسط  نمایش محتوای. است شده  داده نشان 7-4شکل  در سوئیچینگمتد 

 
 ها  داده نمایش عملیات  اجرای برای  مثالی 7-4شکل 

 عملکرد  کد تنظیم 2-5-4

 . 8.5Hz به  500Hz از P2.09 عملکرد کد تنظیم از ای نمونه
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 ویرایش پارامتر  برای  مثالی 8-4شکل 

 :وجهت

  عملکرد   است که کد  یمعن  نینداشته باشد، به ا  یزنچشمک  تی ب  چیاگر پارامتر ه  ،یسطح سه   یمنو  تیوضعدر   

 است:  ریممکن به شرح ز لی. دلاستین رییقابل تغ

پارامتر   کی شده،یی شناسا  یواقع تی پارامتر وضع ک یاست، مانند  رییتغ رقابلیپارامتر غ کیعملکرد  کد -

 .رهیبرنامه و غ یرکورد اجرا

 داد. رییآن را تغ توانی و بعد از توقف، م   ستین رییدر حال اجرا قابل تغ تیعملکرد در وضع کد -

 Jogعملکرد  3-5-4

 : مثلا.  است  5Hzاجرای  فرکانس  و  توقف،  حالت  در  عملیات،   پنل  ،  اجرا  تحال  در  فرمان  کانال  که  کنید  فرض

 
 jogبرای عملکرد   مثالی 9-4شکل 
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  عبور رمز تنظیم و بازکردن 4-5-4 

 Pd.00  دهند می شانن را 10-4 شکل در پررنگ اعداد فلش .است شده تنظیم "2345" روی. 

 
   کاربر توسط  عبور رمز  واردکردن  برای مثال   10-4 شکل

 

   خطا پارامترهای و وضعیت جستجوی 5-5-4

 :توجه

  را مشاهده   PA.14～PA.40  عملکرد  کدهایمی توانید    کند،  می  جستجو  را  خطا  پارامترهای  کاربر   که  زمانی

 .دینیمجموعه اطلاعات ثبت خطا را بب سه کنید تا

 رفع مشکل    یفرکانس برا نییبالا/پا یهادکمه می تنظ 6-5-4

 : است زیر صورت به ، P0.01=1 فعلی، توقف پارامتر نمایش وضعیت کنید فرض

   ؛انتگرال روش به فرکانس تنظیم. 1

  ، رسید   ده  عدد  به  وقتی.  کند  می  افزایش  به  شروع  LED  عدد  شود،  می  داده  فشار  بالایی   دکمه  که  هنگامی.  2

تکرار   و دهیدمی  فشار را بالا دکمه اگر  برای صدگان. بی ترت نیو به هم کند می  افزایش به شروع رقم دهگان

 کند. می افزایش به شروع  مجددا LED واحد رقم کنید، 

 عدد  ،کاسته می شود ده عدد از وقتی. کند می کاهش به شروع LED واحد رقم پایین، دکمه دادن فشار با. 3

.  همین ترتیب ادامه پیدا می کند  و  کند  می  کاهش  به  شروع صد عدداز   ده  عدد. می یابد کاهش  به  شروع  ده

 .کند می کاهش به شروع LED واحد عددرها شود و دوباره فشار داده شود،  نییااگر دکمه پ
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توضیح ویژگی ها     5 فصل  

 توضیح ویژگی ها  1-5
 کند. رییدر حال کار است، تغ ایدر حالت توقف  AC ویکه درا یزمان  تواندی پارامتر م  نیا: "○"

 .داد تغییر را پارامتر توان نمی است،ت اجرا  حال در AC درایو که هنگامی: "×"

   نیست. تغییر قابل و است مربوط به پارامترکارخانه پارامتر: "*"

 کردیعملپارامترهای استاندارد  2-5
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

 استاندارد  : پارامترهای تابع 0گروه 

P0.00  حالت کنترل 

0: V/F control  

1: Sensorless vector 

control(SVC) 

2: Sensor vector 

control(FVC) 

1 0 x 

P0.01  

0:1 تنظیمات دیجیتال    

P0.01)  میتوان  بالا/پایین دکمه با    ار  

  غیر   برق   قطع  صورت  در  ،ادد  تغییر

 است(.  ذخیره قابل

1:2 تنظیمات دیجیتال    

P0.02)    نمیتوا  بالا/پایین دکمه با  را  

  قابل   برق   قطع  صورت  در   ،ادد  تغییر

 . است  ذخیره

2:VI آنالوگ تنظیمات   

(VI-GND） 

3:CI تنظیمات آنالوگ  

(CI-GND） 

5: پالس تتنظیما   

سرعته چند  :6  

7: هساد   PLC  

8: PID 

 پورت ارتباطی  9:485

1 0 x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.02 
  فرکانس تنظیم

 اجراییحالت 

 P0.07 پایین حد  فرکانس
～ 

 P0.06 بالایی حد  فرکانس

0.01 HZ 50.00HZ ○ 

P0.03 
انتخاب منبع 

 فرمان 

 :0عملیاتی پنل کنترل  

 (LED خاموش ) 

(LED )1ترمینال کنترل روشن: 

 :2 کنترل ارتباط

(LED چشمک زن ) 

1 0 ○ 

P0.04 چرخش  جهت 
 :0موافق جهت  

 :1معکوس جهت
1 0 ○ 

P0.05 
  حداکثر

 50.00Hz～5000.00Hz 0.01 HZ 50.00HZ x فرکانس

P0.06 
 حدبالای

 فرکانس

  حداکثر   تا  فرکانس   پایین  حد

 (P0.05) فرکانس
0.01 HZ 50.00HZ ○ 

P0.07 
 حدپایین 

 فرکانس

  حد  تا  Hz 0.00  فرکانس   پایین  حد

 ( P0.06) فرکانس  بالایی
0.01 HZ 0.00HZ ○ 

P0.08 
 فرکانس منبع

 بالا حد

0: Set by P0.02 

1:VI 

2:CI 

4:X5  تنظیمات پالس               

5: ارتباطات   تنظیم   

1 0 x 

P0.09 

انحراف 

 حدبالای

 فرکانس

0.00Hz  فرکانس   حداکثر  تا 

(P0.05) 
0.01 HZ 

0.00 

HZ 
○ 

P0.10 0.5 حامل  فرکانسKHz～16.0KHz 0.01 HZ 
براساس 

 مدل 
○ 

P0.11 
  فرکانس تنظیم

 دما با حامل

 :0خیر

 :1بله
1 0 ○ 



 
 

53 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.12 6000.0～0.1 0 شتاب زمانs 0.1s 
براساس 

 مدل 
○ 

P0.13 
 کاهش زمان

 6000.0s 0.1s～0.1 0 سرعت
براساس 

 مدل 
○ 

P0.14 

 واحد زمان  

کاهش   /  افزایش 

 سرعت 

0:1s 

1:0.1s 

2:0.01s 

1 1 x 

P0.15 

 پایه فرکانس

 /شتاب زمان

 سرعت  کاهش

فرکانس  حداکثر :0 （P0.05） 

  تنظیم فرکانس  :1
2:100Hz 

 فرکانس پایه موتور :3

1 0 x 

P0.16 
  منبع انتخاب

 2کمکی فرکانس

 P0.01همانند 

 ( 1 فرکانس  )انتخاب مهمترین منبع 
1 0 x 

P0.17 

 پایه  مقدار

  کمکی فرکانس 

 همپوشانی هنگام

0: فرکانس حداکثر به   نسبت   

1: فرکانس اصلی به   نسبت   
1 0 ○ 

P0.18 

 فرکانس محدوده

 برای  2 کمکی

 2 و 1 عملیات 
0%-150% 0% 100% ○ 

P0.19 
 منبع انتخاب

 فرکانس

فرکانس(  منبع انتخاب )：یکان  رقم  

1 اصلی فرکانس منبع :0  

کمکی  و اصلی عملیات :1  

شود( می تعیین ده رقم با عملیاتی رابطه)  

   منبع  و  1  اصلی  منبع  بین  جابجایی :2

2 کمکی  

   و 1 اصلی منبع  بین جابجایی  :3

کمکی+   اصلی عملیات  نتیجه  

 

و  2 منبع  بین جابجایی  :4  

01 
 

00 
 

○ 
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  عدد   ده +    اصلی  رقم   عملیات   نتیجه  

  فرکانس  عملیات  رابطه)  کمکی

(کمکی و اصلی  

کمکی +  اصلی :0  

کمکی  - اصلی :1  

کمکی  و اصلی مقدار  حداکثر  :2  

3: کمکی  و  اصلی مقدار حداقل  

P0.20 

 فرکانس  انحراف

 برای کمکی منبع 

  2 و 1 عملیات

 ( همپوشانی)

 0.00Hz  تا حداکثر فرکانس 

(P0.05)   

0.01Hz 
 

0.00Hz 
 

○ 

P0.21 
دقت فرمان 

 فرکانس

1: 0.1Hz 

2: 0.01Hz 

 

 فرکانس  نقطه اعشار دستور  که  هنگامی

می    تغییر  فرکانس را  وهمچنین حداکثر

نیز    غیره  و  بالایی  حد  فرکانس  دهید،

 کند.  می تغییر

1 2 x 

P0.22 

انتخاب حافظه  

  میفرکانس تنظ

 تال یجید

انتخاب حافظه   توقف :نارقم یک  

   بدون حافظه :0

   حافظه :1

 که ی دهگان: انتخاب حافظه وقت رقم

 باشد  PB51فرکانس از قبل ساخته شده 

   بدون حافظه :0

    حافظه :1

1 0 ○ 

P0.23 

 حین در اصلاح

 فرکانس اجرای

 برای پایه

 پایین /بالا

اجرا فرکانس :0  

 تنظیم فرکانس :1
0 0 x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.24 

 منبع اتصال

 منبع به فرمان

 فرکانس

  اتصالدستوری برای ) یکان رقم

   (پنل عملیات به منبع فرکانس 

اتصال بدون  :0  

دیجیتال   تنظیم  با  فرکانس  منبع :1  

2: VI اتتنظیم  (VI-GND) 

3: CI  (CI-GND) اتتنظیم 

5: PULSE اتتنظیم  

سرعته  چند :6  

7: PLC  ساده 

8: PID تنظیم 

9: 485 یارتباط ات تنظیم  

  به   ترمینال  اتصال فرمان  :  گان ده  رقم

 فرکانس منبع

  ارتباطی  اتصال فرمان  :  گانصد  رقم

 فرکانس منبع  به

اجرا:  هزار  رقم منبع    ییفرمان  به 

 فرکانس

0001 0000 ○ 

P0.25 
 نوع نمایشگر

G/P 

1: G نوع  

2: P نوع 
1 

براساس  

 مدل 
* 

P0.27 
  ارتباط پروتکل

 سریال 
0: MODBUS 0 1 پروتکل x 

 Start / Stop : پارامترهای 1گروه 

P1.00  شروع حالت 

0: شروع مستقیم     

1: شروع    ردیابی   سرعت چرخشی 

 مجدد 

 پیش تحریک قبل از شروع  :2

1 0 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.01 
 فرکانس

 ○ 10.00Hz 0.01Hz 0.00Hz～0.00 اندازی راه    

P1.02 

 نگهداری زمان

 فرکانس

 اندازی راه 
0.0～100.0s 0.1s 0.0s x 

P1.03 

  اندازی جریان راه

 جریان  / DCترمز

 تحریک پیش 
0%～100％ 1％ 0％ x 

P1.04 

  DC ترمز زمان

  /راه اندازی

 از قبل زمان

 تحریک 

0.0～100.0s 0.1s 0.0s x 

P1.05 حالت توقف 
توقف  برای  سرعت  کاهش  :0  

1: طبیعی  توقف   
1 0 ○ 

P1.06 
 اولیه فرکانس

 DCترمز  توقف 
0.00Hz 0.00 تا حداکثر فرکانسHz 0.00Hz ○ 

P1.07 
 توقف  انتظار زمان

 DC ترمز 
0.0～100.0s 0.1s 0.0s ○ 

P1.08 
  DC ترمز زمان

 ○ 100.0s 0.1s 0.0s～0.0 توقف هنگام

P1.09 
   DC ترمز جریان

 ○ %0 %1 ％100～%0 توقف هنگام

P1.10 
 استفاده نسبت

 ○ %100 %1 ％100～%0 ترمز  مقاومت از

P1.11 
 ردیابی حالت

 چرخشی سرعت 

توقف  در  فرکانس  از :0  

صفر سرعت از :1  

2: فرکانس حداکثر زا   

1 0 x 

P1.12 
 ردیابی سرعت

 چرخشی سرعت  
1～100 1 20 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.13 
/   شتاب حالت

 سرعت  کاهش

سرعت   کاهش /  خطی شتاب :0  

1: S - منحنی کاهش/شتاب  
1 0 x 

P1.14 

 زمانی نسبت

  شروع بخش

 S-منحنی
0.0%～ (100.0%～P1.15） 0.1% 30.0% x 

P1.15 

 زمانی نسبت

 انتهایی بخش

 S-منحنی
0.0%～ (100.0%～P1.14） 0.1% 30.0% x 

 : توابع کمکی 2گروه 

P2.00 
 فرکانس

  JOGاجرای
0.10Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 5.00Hz ○ 

P2.01 
  شتاب زمان

JOG 
0.1～6500.0s 0.1s 

براساس  

 ○ مدل 

P2.02 
 کاهش زمان

 JOG 0.1～6500.0s 0.1s سرعت
براساس  

 ○ مدل 

P2.03 6500.0～0.1 2 شتاب زمانs 0.1 
براساس  

 ○ مدل 

P2.04 
 کاهش زمان

 6500.0s 0.1～0.1 2 سرعت
براساس 

 مدل 
○ 

P2.05 6500.0～0.1 3 شتاب زمانs 0.1 
براساس 

 مدل 
○ 

P2.06 
 کاهش زمان

 6500.0s 0.1～0.1 3 سرعت
براساس 

 مدل 
○ 

P2.07 6500.0～0.1 4 شتاب زمانs 0.1 
براساس 

 مدل 
○ 

P2.08 
 کاهش زمان

 6500.0s 0.1～0.1 4 سرعت
براساس 

 مدل 
○ 

P2.09 0.0  1پرش فرکانسHz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 0.00Hz ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.10 0.0 2پرش فرکانسHz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 0.00Hz ○ 

P2.11 
 فرکانس دامنه

 پرش
0.0Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 0.00Hz ○ 

P2.12 

زمان مرده 

  چرخش

 جلو/عقب
0.0s～3000.0s 0.1s 0.0s ○ 

P2.13  کنترل معکوس 
 مجاز است  :0

 ممنوع  :1
0 0 ○ 

P2.14 

 درحالت اجرا 

 تر نییپا فرکانس

 نییازحد پا 

 فرکانس 

فرکانس  پایین ترین حدبا اجرا  :0  

 توقف  :1

صفر اجرا با سرعت :2  

0 0 ○ 

P2.15  0.00 کنترل افتHz～10.00Hz 0.01Hz 0.00Hz ○ 

P2.16 

آستانه زمان  

روشن شدن  

 ی تجمع
0h～65000h 1h 0h ○ 

P2.17 
زمان   آستانه

 ○ 0h～65000h 1h 0h ی کارکرد تجمع

P2.18 
  حفاظت

 اندازی راه

 خیر :0

 بله :1
1 0 ○ 

P2.19 

 تشخیص میزان 

 فرکانس
(FDT1) 

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 50.00Hz ○ 

P2.20 

 هیسترزیس

 تشخیص

 فرکانس
(FDT1) 

0.0%～100.0% 

(FDT1 level) 
0.1% 5.0% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.21 

 تشخیص دامنه

  به فرکانس

 آمده  دست

0.0%～100.0%  
فرکانس(  حداکثر )تا  

0.1% 0.0% ○ 

P2.22 

  پرش فرکانس

/   شتاب حین در

 سرعت  کاهش

 غیرفعال :0

 فعال  :1
1 0 ○ 

P2.23 

 تغییر نقطه

 بین فرکانس

  و 1 شتاب زمان

 2 شتاب زمان

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 0.00Hz ○ 

P2.24 

  فرکانس تغییر نقطه

 کاهش زمان بین

  زمان و  1 سرعت

 2 سرعت  کاهش

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 0.00Hz ○ 

P2.25 

 JOGترمینال 

 ارجح 
 غیرفعال :0

 فعال :1
1 0 ○ 

P2.26 

  تشخیص مقدار

فرکانس 
(FDT2) 

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 50.00Hz ○ 

P2.27 

 تشخیص  فرکانس

 هیسترزیس
(FDT2) 

0.0%～100.0% 

(FDT2 level) 
0.1% 5.0% ○ 

P2.28 

  به که فرکانسی هر

   تشخیص مقدار

 برسد 1

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 50.00Hz ○ 

P2.29 

   به که فرکانسی هر

 تشخیص  دامنه

 برسد 1 

0.0%～100.0% 

فرکانس( )حداکثر   0.1% 0.0% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.30 

 که فرکانسی هر

 تشخیص  دامنه به 

 برسد 2 

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 50.00Hz ○ 

P2.31 

 که فرکانسی هر

 تشخیص  دامنه به 

 برسد 2 

0.0%～100.0% 

فرکانس( )حداکثر  
0.1% 0.0% ○ 

P2.32 
  تشخیص سطح

 صفر  جریان
0.0 %～300.0 % 

 (جریان نامی موتور 100.0%)
0.1% 5.0% ○ 

P2.33 

 تاخیرتشخیص  زمان

 ○ 0.01s～600.00s 0.01s 0.10s صفر  جریان 

P2.34 
  انیآستانه جر

   یخروج یاضاف

0.0 %～300.0 % 

 (جریان نامی موتور 100.0%)
0.1% 200.0% ○ 

P2.35 

 تاخیر زمان

 جریان تشخیص

 خروجی اضافه
0.01s～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

P2.36 
 که جریانی هر

 برسد  1 به
0.0 %～300.0 % 

 (جریان نامی موتور 100.0%)
0.1% 100.0 % ○ 

P2.37 
 به   که جریانی هر

 برسد  1 نوسان
0.0 %～300.0 % 

 (جریان نامی موتور 100.0%)
0.1% 0.0 % ○ 

P2.38 
 که جریانی هر

 برسد  2 به
0.0 %～300.0 % 

 (جریان نامی موتور 100.0%)
0.1% 100.0 % ○ 

P2.39 
 به  که جریانی هر

 برسد  2 نوسان 
0.0 %～300.0 % 

 (جریان نامی موتور 100.0%)
0.1% 0.0 % ○ 

P2.40 بندی  زمان تابع 
 غیرفعال :0

 فعال :1
1 0 ○ 

P2.41 
 مدت انتخاب

 زمان 

0: P2.42 تنظیمات  
1: VI 

2: CI  آنالوگ   ورودیمحدوده  

 مطابق با   P2.42 است

1 0 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.42 0.0 زمان مدتMin～6500.0Min 0.1 Min 0.0Min ○ 

P2.43 

 پایین حد

 ولتاژ از حفاظت

 VI ورودی
0.00V～P2.44 0.01V 3.10V ○ 

P2.44 

 بالایی حد

 ولتاژ از حفاظت

 VI ورودی
P2.44～10.00V 0.01V 6.80V ○ 

P2.45 
 دمای آستانه

 ○ ℃75 1 ℃100～0 ماژول 

P2.46 

  فن کنترل

 کننده  خنک
 کارکرد فن در حین اجرا   :0

 ○ 0 1 کارکرد فن به صورت دائمی :1

P2.51 
رسیدن به زمان  

 ○ 6500.0Min 0.1Min 0.0Min～0.0 اجرای جریان 

P2.55 

  تنظیم ضریب

 خروجی توان

 موتور 
0.1~2 0.1 1 ○ 

 : ترمینال های ورودی  3گروه 

P3.00 

 عملکرد انتخاب

  ورودی ترمینال

X1 

عملکرد   بدون :0  

1: (FWD) جلو به رو  اجرا 

2: (REV) معکوس   اجرای  جهت  

FWD/REV  یا 

خط سه کنترل :3  

خارجی  جلو به  حرکت :4  

(F JOG) 

خارجی معکوس حرکت :5  
(R JOG)  
 ترمینال بالا  :6

ترمینال پایین   :7   

8: (FRS) توقف برای  لغزش    

1 1 x 
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خطا  بازنشانی :9  

اتوقف اجر :10  

11:   خارجی خطای ورودی  

باز  معمولاً  (Normally Open)   

1 مرجع  چند ترمینال  :12  

2  مرجع چند ترمینال  :13  

14:   3 مرجع  چند ترمینال  

4 مرجع  چند ترمینال  :15  

  زمان انتخاب برای  1 ترمینال  :16

سرعت  کاهش/   شتاب  

  زمان  انتخاب  برای  2ترمینال :17

سرعت  کاهش/   شتاب  

فرکانس منبع  تعویض :18  

و   :19 بالا  تنظیمات  کردن  روشن 

( عملیات پانل  ترمینال،پایین )  

1 فرمان منبع تغییر :20  

ممنوع  سرعت   کاهش /افزایش  :21  

22: PID توقف  

23: PLC  وضعیت بازنشانی   

 توقف نوسان  :24

شمارنده  ورودی  :25  

شمارنده   مجدد تنظیم :26  

طول  شمارش  ورودی  :27  

طول  مجدد تنظیم :28  

   ممنوع  گشتاور کنترل :29

30: X5  برای   ورودی فقط  پالس   

است  فعال  

  رزرو :31

  ترمزDC فوری :32
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خارجی   خطای ورودی  :33  
بستهمعمولاً    (Normally Closed) 

ممنوع   فرکانس  تغییر :34  

35: PID   معکوس جهتکنش   

1توقف خارجی ترمینال  :36  

2 تعویض ترمینال  فرمان  منبع :37  

38: PID توقف کامل  

39:X فرکانس   منبع  بین   جابجایی 

شده   تعیین  پیش از فرکانس و اصلی  

40:Y فرکانس   منبع  بین  جابجایی  

شده  تعیین پیش  از فرکانس  اصلی و  

1 موتور  انتخاب ترمینال  :41  

  رزرو :42

43: PID پارامتر تغییر   

   کاربر  شده  تعریف 1خطای :44

   کاربر  شده  تعریف 2خطای :45

گشتاور کنترل/سرعت  کنترل :46  

اضطراری توقف :47  

2 خارجی STOP ترمینال :48  

49: DC  ترمز سرعت  کاهش   

   فعلی اجرای زمان پاک کردن  :50

آتش حالت :51  

ممنوع  معکوس :52  

 رزرو :59 ~ 53

P3.01 تابع انتخاب X2  4 1 مانند بالا x 

P3.02 تابع انتخاب X3  9 1 مانند بالا x 

P3.03 تابع انتخاب X4  12 1 مانند بالا x 

P3.04 تابع انتخاب X5  13 1 مانند بالا x 

P3.05 تابع انتخاب X6  0 1 مانند بالا x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.06 تابع انتخاب X7  0 1 مانند بالا x 

P3.07 تابع انتخاب X8 0 1 رزرو x 

P3.08 تابع انتخاب X9 0 1 رزرو x 

P3.09 انتخاب تابع X10 0 1 رزرو x 

P3.10 
 VI تابع انتخاب

(DI) 
0～59 1 1 x 

P3.11 
 CI تابع انتخاب

(DI) 
0～59 1 1 x 

P3.13 0.000 ترمینال  فیلتر زمانs～1.000s 1 0.010s x 

P3.14 
 فرمان حالت

 ترمینال 

0: Two-line mode 1 

1: Two-line mode 2  

2: Three –line mode 1 

3: Three –line mode 2 

0 0 ○ 

P3.15 
 سرعت  ترمینال  

 بالا / پایین
0.001Hz/s～65.535Hz/s 0.001Hz/s 1.00Hz/s ○ 

P3.16 
 حداقل

 ○ VI 0.00V～P3.15 1 0.00V ورودی

P3.17 
  مربوط تنظیم

 حداقل به

 VI ورودی
-100.0%～+100.0% 1 0.0% ○ 

P3.18 
  حداکثر

 VI ورودی
P3.13～+10.00V 0.01V 10.0V ○ 

P3.19 
 به مربوط تنظیم

  ورودی حداکثر
VI 

-100.0%～+100.0% 0.01% 100.0% ○ 

P3.20 فیلتر زمان VI 0.00s～10.00s 0.01s 0.10s ○ 
P3.21 ورودی حداقل CI 0.00V～P3.20 0.01V 0.00V ○ 

P3.22 
  به مربوط تنظیم

 ○ CI -100.0%～+100.0% 0.1% 0.0% ورودی حداقل

P3.23 
  حداکثر

 CI ورودی
P3.18～+10.00V 0.01V 

10.00

V 
○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.24 

  مربوط تنظیم

 حداکثر به

 CI ورودی
-100.0%～+100.0% 0.0% 100.0% ○ 

P3.25 فیلتر زمان CI 0.00s～10.00s 0.01s 0.10s ○ 

P3.31 
 ی ورود حداقل

 پالس 
0.00KHz～P3.30 1 0 ○ 

P3.32 

 ماتیتنظ

  متناظرحداقل

 پالسی ورود

-100.0%～+100.0% 0.1% 0.0% ○ 

P3.33 
  یورود حداکثر

 پالس
P3.28～100.00KHz 0.01Hz 50.00KHz ○ 

P3.34 

 متناظر  میتنظ

 یورود حداکثر 

 پالس

-100.0%～+100.0% 0.1% 100.0% ○ 

P3.35 0.00 پالس  لتریف زمانs～10.00s 0.01s 0.01s ○ 

P3.36 
 انتخاب

 VI منحنی

   : رقم یکان VIانتخاب منحنی   

1:    1 ینمنح 

ی(ا نقطه  2-  P3.16～P3.19) 

2:    2 ینمنح 

( P3.21～P3.24-2ا نقطه)ی   

3:      3نیمنح 

(P3.26～P3.29-2ا نقطه)ی   

4:    4 نیمنح 

(PF.20～PF.27-4ا نقطه)ی   

5:    5 نیمنح 

(PF.28～PF.35-5ا نقطه)ی   

   : رقم دهگانCIانتخاب منحنی   

111 321 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.37 

  برای تنظیم

AI از کمتر 

 حداقل

 ورودی 

   : رقم یکانAI  ماتیتنظ

  )کمتر از حداقل ورودی(

0:   مقدار حداقل 
1: 0.0% 

 : رقم دهگان CI  ماتیتنظ

 ی( ورود حداقل از کمتر)

111 000 ○ 

P3.38 تاخیر زمان X1 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s x 
P3.39 تاخیر زمان X2 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s x 
P3.40 تاخیر زمان X3 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s x 

P3.41 

 انتخاب

 معتبر حالت
X1 

بالا معتبر است  سطح :0  

 سطح پایین معتبر است  :1

 X1 : کانی رقم

 X2 : دهگان رقم
  X3 :صدگان رقم

  X4 :هزارگان رقم

X5 هزارگان  ده رقم:  

11111 00000 x 

P3.42 

 انتخاب

 معتبر حالت
X2 

 سطح بالا معتبر است  :0

 سطح پایین معتبر است  :1

  X6 :کانی رقم

 X7 : دهگان رقم
  X8 :صدگان رقم

  X9 :هزارگان رقم

X10 هزارگان  ده رقم:  

11111 00000 x 

P3.43 

  AI انتخاب

  عنوان به

  تیوضع

 معتبر 

 سطح بالا معتبر است  :0

 سطح پایین معتبر است  :1

  VI :کانی رقم

 CI : دهگان رقم

111 111 x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.44 

زمان صرف 

شده برای از 

دست دادن  

 فاز ورودی

0.1～6553.5 0.1 5.0 x 

 : ترمینال های خروجی 4گروه 

P4.00 

  خروجی حالت

 FM ترمینال

پالس خروجی   :0 (FMP) 

تغییرخروجی سیگنال( :1 FMR)  
1 0 ○ 

P4.01 

 عملکرد انتخاب

 FM  خروجی( 

 ( باز سوییچ

 بدون خروجی  :0

ت اجرا حال در اینورتر :1  

توقف() ایجاد خطا  :2  

فرکانس  :3 سطح    تشخیص 

FDT1   خروجی 

شده  حاصل فرکانس :4  

  بدون) صفر سرعت  در کار :5

(توقفحالت در خروجی  

موتور  بار  اضافه هشدار پیش  :6  

اینورتر  بار  اضافه هشدار پیش  :7  

مقدار شمارش به حد  رسیدن  :8

 نصاب 

شده به   نییمقدار تعرسیدن  :9

  حد نصاب

شده  حاصل طول :10  

11: PLC ن چرخه شد کامل  
  تجمعی کارکرد زمان :12

شده  حاصل  

محدود فرکانس :13   

محدود   گشتاور :14  

ماده کارکرد آ :15  

1 0 ○ 

P4.02 

  رله عملکرد

T/A - T/B 

T/C 

1 2 ○ 

P4.03 

   کارت عملکرد

 R/A) اضافهرله 

 R/B-R/C) 

1 0 ○ 

P4.04 

عملکرد انتخاب  

DO1 
 )رزرو( 

1 1 ○ 

P4.05 

 عملکرد انتخاب

DO2 

 )رزرو( 
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16: VI > CI 

  حداکثر  به فرکانسرسیدن  :17

   مقدار مجاز

حداقل   به رسیدن فرکانس :18

 مقدار مجاز

ولتاژ افت حالت خروجی :19   

ارتباطی تنظیمات :20  

یابی  مکان  شدن کامل :21  

یابی  موقعیت  رویکرد :22  

  2 اجرا حال  صفردر سرعت :23

(توقفحالت در خروجی دارای)  

  بودن   روشن تجمعی زمان :24

شده  حاصل  

  فرکانس  سطح  تشخیص :25

 FDT2 خروجی

شده   حاصل 1 فرکانس :26  

شده   حاصل 2 فرکانس :27  

شده   حاصل 1 جریان :28  

شده   حاصل 2 جریان :29  

شده   حاصل بندی زمان :30  

VI از حد مجاز  :31 ورودی   

کرده است  تجاوز  

شود   می بار صفر :32  

 حرکت معکوس  :33

صفر فعلی حالت :34  

   ماژول رسیدن به دمای  :35

   افزار نرم فعلی بالاترازحد :36

  حد  رسیدن به پایینترین :37

توقف   در  خروجی که  فرکانس  
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هشدار  زنگ خروجی :38  

همه خطاها( )   

 از بیش شدن   داغ هشدار :39

موتور  حد  

 رسیدن به زمان اجرای فعلی   :40

خطا خروجی :41  

ندارد  وجود صورتی در )خروجی  

  ایجاد  ولتاژ  در  خطا توقف مسیرکه 

 شود.( 

P4.06 
 عملکرد انتخاب

FMP 

اجرا فرکانس :0  

فرکانس تنظیم :1  

خروجی جریان :2  

خروجی  گشتاور :3  

خروجی قدرت :4  

خروجی  ولتاژ :5  

   ورودی پالس :6

 (100.0KHzدر 100.0%)

7: VI 

8: CI 

 طول :9

 مقدار شمارش  :11

ارتباط تنظیمات :12  

موتور  دورانی سرعت :13  

خروجی جریان :14  
(100.0% در   1000.0A) 

خروجی  ولتاژ :15  
 (1000.0Vدر 100.0%)

16: خروجی )واقعی( گشتاور   

1 0 1 

P4.07 
 عملکرد انتخاب

AO1 
1 0 1 

P4.08 
 عملکرد انتخاب

AO2 
1 1 1 

P4.09 
  فرکانس حداکثر

 FMP 0.01KHz～100.00KHz 0.01KHz خروجی
50.00

KHz 
○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.10 
 ضریب

 ○ AO1 -100.0%～+100.0% 0.001 0.0% جبران

P4.11 
 افزایش
AO1 

-10.00～+10.00 0.01 1.00 ○ 

P4.12 
 بیضر

 AO2 جبران
-100.0%～+100.0% 0.001 0.0% ○ 

P4.13 
 شیافزا

AO2 
-10.00～+10.00 0.01 1.00 ○ 

P4.14 
  ریت خ زمان

 FMR یخروج
0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 

P4.15 

 ریتاخ زمان

 رله یخروج

1 

0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 

P4.16 

 ریتاخ زمان

 رله یخروج

2 

0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 

P4.17 

 ریتاخ زمان

 یخروج
DO1 

0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 

P4.18 

 ریتاخ زمان

 یخروج
DO2 

0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 

P4.19 

 تغییر

  وضعیت

 ترمینال

  خروجی

 منطق مثبت  :0

   کانی رقم  منطق منفی  :1

 

 1 رله: FMR دهگان رقم

   2 رله : ناصدگ رقم

 DO1 :هزارگان رقم

 DO2 :هزارگان ده  رقم

11111 00000 ○ 
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عملکرد کد   ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  

 V/F: پارامترهای کنترل منحنی  5گروه 

P5.00 
تنظیمات 

 V/F منحنی

0: V/F خطی    

1: V/F نقطه  چند    

2: V/Fمربع  

3: V/F 1/2 قدرت 

4: V/F 1/4 قدرت 

6: V/F 1/6 قدرت 

8: V/F 1/8 قدرت 

است  شده رزرو :9  

10: V/F کامل  جداسازی  

11: V/F    جداسازی نیمه 

1 0 x 

P5.01 
 تقویت

 گشتاور 
0.0% ( ثابت   گشتاور تیتقو ) 

0.1%～30.0% 
- 

بستگی به  

 مدل 
○ 

P5.02 

 فرکانس قطع

 گشتاور  تقویت 
0.00Hz خروجی   حداکثر تا

 0.01Hz فرکانس
50.00

Hz 
○ 

P5.03 
V/F یا نقطه چند 

 0.00Hz～P5.05 0.01Hz 0.00Hz x 1 فرکانس

P5.04 
V/F یا نقطه چند 

 x %0.0 %0.1 %100.0～%0.0 1 ولتاژ

P5.05 
V/F یا نقطه چند 

 P5.03～P5.07 0.01Hz 0.00Hz x 2 فرکانس

P5.06 
V/F یا نقطه چند 

 x %0.0 %0.1 %100.0～%0.0 2 ولتاژ

P5.07 
V/F یا نقطه چند 

 3 فرکانس
P5.05 0.01 موتور  مجاز فرکانس تاHz 0.00Hz x 

P5.08 
V/F یا نقطه چند 

 x %0.0 %0.1 %100.0～%0.0 3 ولتاژ

P5.09 
  جبران بیضر

 ○ V/F 0.0%～200.0% 0.1% 0.0% لغزش
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.10 
ضریب تحریک 

 V/Fاضافی 
0～200 1 64 ○ 

P5.11 
 حذف بیضر

 V/F 0～100 1 نوسان 
بستگی به  

 ○ مدل 

P5.13 

  ولتاژ منبع

 یبرا

 یجداساز
V/F 

  تنظیمات دیجیتال :0
1: VI  
2: VC  
 تنظیمات پالس :4
 چند مرجعی :5

6: ساده   PLC  

7: PID 

ارتباطی اتتنظیم :8  

موتور(  نامی ولتاژ  به   مربوط 100%)  

1 0 ○ 

P5.14 

  میتنظ

  ولتاژ تالیجید

 یبرا

 یجداساز
V/F 

موتور  مجاز ولتاژ تا  0V 1 0V ○ 

P5.15 

  شیافزا زمان

 ولتاژ

 یجداساز
V/F 

0.0s～1000.0s 0.1s 0.0s ○ 

  PID: عملکرد 6گروه 

P6.00 

منبع  

 ماتیتنظ
PID 

0: P6.01 تنظیمات 
1:VI 

2:CI 

پالس تنظیمات :4  

ارتباطی تنظیمات :5  

یمرجع  چند اتمیتنظ :6  

1 0 ○ 

P6.01 

 ماتیتنظ

 دیجیتال
PID 

0.0%～100.0% 1% 50% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P6.02 
 بازخورد منبع

PID 

0:VI 

1:CI 

3:VI-CI 

پالس تنظیمات :4  

ارتباطی تنظیمات :5  

6:VI+CI 

7:MAX (|VI|+|CI|) 

8:MIN (|VI|,|CI|) 

1 0 ○ 

P6.03 
  یتفعال جهت

PID 

 حرکت رو به جلو  :0

 حرکت معکوس :1
1 0 ○ 

P6.04 

 بازخورد رنج

 ماتیتنظ
PID 

0～65535 1 1000 ○ 

P6.05 
ضریب 

 ○ KP1 0.0～100.0 0.1 20.0تناسب 

P6.06 
زمان انتگرال 

TI1 
0.01s～10.00s 0.01s 2.00s ○ 

P6.07 
  دیفرانسیل زمان

TD1 
0.000s～10.000s 0.001s 0.000s ○ 

P6.08 

 قطع فرکانس

  چرخش

 PID معکوس

 ○ 0.01Hz 2.00Hz تا حداکثر فرکانس0.00 

P6.09 
  انحراف محدوده

PID 
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

P6.10 
 دیفرانسیل  حد

 PID 
0.00%～100.00% 0.01% 0.10% ○ 

P6.11 

  زمان تنظیم

 ○ PID 0.00～650.00s 0.01s 0.00s تغییر

P6.12 
 لتر یف زمان

 PID بازخورد 
0.00～60.00s 0.01s 0.00s ○ 

P6.13 
  یلترخروجیف زمان

PID 
0.00～60.00s 0.01s 0.00s ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.14 رزرو شده -  - - ○ 

P6.15 
ضریب 

 KP2تناسب 
0.00～100.00s 0.1s 2.00s ○ 

P6.16 

زمان انتگرال 
TI2 0.01s～10.00s 0.01s 2.00s ○ 

P6.17 

 زمان

  دیفرانسیل
TD2 

0.000s～10.000s 0.001s 0.000s ○ 

P6.18 
  رییتغ طیشرا

 PID  تابع

0: ر ییتغ بدون   

1:Xi  تغییر توسط 

انحراف  اساس  بر  خودکار رییتغ :2  

  فرکانس  اساس بر رخودکارییتغ :3

 کارکرد 

0.01 0 ○ 

P6.19 

 رییتغ انحراف

 ○ PID - 1 0.0%～P6.20 0.1% 20.0%تابع

P6.20 

 رییتغ انحراف

 ○ PID - 2 P6.19～100.0 % 0.1％ 80.0％تابع

P6.21 
  هیاول مقدار

PID 
0.0%～100.0 % 1 0.0% ○ 

P6.22 

 زمان

 ینگهدار

  هیاول مقدار
PID 

0.00～650.00s 0.01s 0.00s ○ 

P6.23 

  حداکثر

 نیب انحراف

  یخروج دو

PID جهت  

 راستگرد

0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.24 

 انحراف  حداکثر

  یخروج دو نیب 
PID 

 معکوس جهت  

0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 

P6.25 
 ویژگی

 PID انتگرال

   دهش جدا انتگرال: کانی رقم

 نامعتبر   :0

 معتبر   :1

  به یخروج کهیهنگام : دهگان رقم

  ات یعمل رسد،یم شده   نییتع حد

 نه؟ یا  شود   متوقف انتگرال

   انتگرال اتیعمل به   دادن  ادامه :0

   انتگرال اتیعمل توقف :1

00～11 00 ○ 

P6.26 

 صی تشخ

 گنالیسی قطع

 بازخورد
PID 

   بازخورد  یبررس عدم :0.0%

0.1% ～100.0% 
0.01Hz 0.0% ○ 

P6.27 

تشخیص   زمان

قطعی سیگنال 

 PID بازخورد 
0.0s～20.0s 0.1s 1.0s ○ 

P6.28 

 اتیعمل
PID   

حالت   در

 توقف 

0: PID ات یعمل انجام عدم  

در حالت توقف     

1: PID    ات یعمل انجام 

توقف  حالت در  

1 0 ○ 

P6.30 0.001 داده شده فشار～P6.31 MPa 
0.001 

MPa 

0.500

MPa 
○ 

P6.31 

  حداکثر

 تنظیم مقدار

  توسط شده

 کلیدهای 

 پایین   و بالا 

0.001～P6.04 MPa 
0.001 

MPa 

1.000

MPa 
○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.32 

 مقدار  حداقل

توسط  شده تنظیم 

  و بالا  کلیدهای

 پایین 

0.001～P6.31 MPa 0.001 MPa 0 ○ 

P6.33 
 خروجی آلارم

 ○ P6.04 MPa 0.001 MPa 1.000MPa～0.001 بالا حد فشار 

P6.34 
   آلارم خروجی

 ○ P6.33 MPa 0.001 MPa 0～0.001 پایین  حد فشار

P6.35 
تحریک  

 ○ P6.37 MPa 0.001 MPa 0～0.001 سطح فشار

P6.36 

توجه به  

سطح فشار 

 درزمان ممتد 
0.1～6500.0s 0.1s 0 ○ 

P6.37 
سطح فشار 

 ○ 0.001s～P6.04 MPa 0.1Mpa 0 خاموشی

P6.38 
سطح فشارخاموشی 

 ○ 6500.0s 0.1s 0～0.1 در زمان ممتد 

P6.39 
فرکانس 

 خاموشی
0.00Hz～3200.0Hz 0.01Hz 25.00Hz ○ 

P6.40 
فرکانس خاموشی 

 ○ 6500.0s 0.1s 0～0.1 در زمان ممتد 

P6.41 

فرکانس 

  خاموشی در 

انتخاب 

حالت خواب  

 موثر است؟

انتخاب   و)

 فشار درصد

 (خواب

 خواب حالت  انتخاب: یکان

   معتبر  خواب فرکانس  حالت :0

   نامعتبر  خواب فرکانس  حالت :1

 درصد : گانده

  خوابیدن   و  شدن  بیدار  فشار :0

است  واقعی فشار  

1:   خوابیدن   و  شدن  بیدار  فشار  

است  شده  تنظیم فشار از درصدی  

1 01 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.42 

زمان صرف 

 شده برای
  منبع انسداد

  فشار با آب

 ثابت 

0.1s～600.0s 0.1s 60.0s ○ 

 نمایشگر  و عملیات  : پنل  7گروه 

P7.00 

 انتخاب

 عملکرد

 REV دیکل

0: رفعالیغ   REV    د یکل 

1:   پنل کنترل نیب   ییجابجا 

  راه از فرمان  کنترل   و یاتیعمل

( شبکه  ای نال یترم ) دور  

2:   جلو به  چرخش  نیب   جابجایی 

معکوس  چرخش  و  

3:  JOG جلو به  رو   

4: عقب  به  رو   JOG 

5: معکوس    

1 2 ○ 

P7.01 
 عملکرد

 ( stop) دیکل

  کنترل در  فقط توقف دیکل :0

است  فعال یاتیعمل پنل  

1:   حالت هر در  توقف دیکل 

است  فعال یاتیعمل  

1 1 ○ 

P7.02 

 1 ماتیتنظ

  کارکرد

  شگرینما
LED 

0000～FFFF 

Bit00:   اجرا درحال  فرکانس 
1Hz 

Bit01:  (Hz یمیتنظ فرکانس (
Bit02 V : باس ولتاژ (   (  

Bit03 خروجی:   ولتاژ ( V) 

Bit04 خروجی:  انیجر ( A   (  

Bit05:  (KW)  یخروج توان 

Bit06:  یخروج گشتاور  )%) 

Bit07: DI    یورود   تیوضع

1 001F ○ 



 
 

78 

 

Bit08:    فشار بازخورد مقدار 

Bit09:VI  (V) ولتاژ  

Bit10:CI  (V) ولتاژ  

Bit11: شده   داده فشار مقدار   

Bit12: شمارش   مقدار   

Bit13: طول  مقدار     

Bit14:   سرعت  ش ی نما 

گذاری شده بار  
Bit15:PID    می تنظ 

P7.03 

 2 ماتیتنظ

  کارکرد

  شگرینما
LED 

0000～FFFF 

Bit00: PID  فیدبک 

Bit01: PLC مرحله 

Bit02:  تنظیمات فرکانس پالس 
(kHz) 

Bit03:  2فرکانس در حال اجرا  

(Hz) 

Bit04:  باقی مانده زمان کارکرد 

Bit05:  تصحیحقبل از VI  ولتاژ 

(V) 

Bit06: قبل از تصحیح   CI  ولتاژ 

(V) 

Bit07: رزرو 

Bit08:  سرعت خطی 

Bit09: فعلی شدن روشن  زمان  

ساعت()  

Bit10: ی  فعل کارکرد  زمان 

ه(قیدق)  

Bit11: م یتنظ ورودی  فرکانس  

(kHz)    پالس 

Bit12: ارتباطات  میتنظ مقدار  

01 0000 ○ 
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Bit13: بازخورد سرعت انکودر 

Bit14: X  نمایشگر فرکانس

(Hz)  اصلی 

Bit15: Y  نمایشگر فرکانس

(Hz) کمکی 

P7.04 

 توقف توابع

  شگرینما
LED 

0000～FFFF 

Bit00:  تنظیمات فرکانس(Hz) 

Bit01 V : باس ولتاژ (   (  

Bit02: DI ی ورود تیوضع  

Bit03:DO خروجی تیوضع  

Bit04:VI ولتاژ (V) 

Bit05:CI ولتاژ (V) 

Bit06: رزرو    

Bit07: شمارش  مقدار  

Bit08: طول  مقدار  

Bit09: PLC مرحله 

Bit10: سرعت بارگذاری 

Bit11: PID تنظیمات 

Bit12: تنظیمات فرکانس پالس 
(kHz) 

1 0033 ○ 

P7.05 
  شینما بیضر

 بار  سرعت
0.0001～6.5000 0.0001 1.0000 ○ 

P7.06 
  نکیس تیه یدما

 نورتر یا ماژول
0.0℃～100.0℃ 1 000 x 

P7.07 
 شماره

 محصول 
0.00～10.00 0.01 - x 

P7.08 
  کارکرد زمان

 ی تجمع
0H～65535h 1 000 x 

P7.09 
 ورژن

 1 افزار نرم 
0.00～10.00 0.01 9000 x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.10 
  نرم ورژن

 2 افزار
0.00～10.00 0.01 0.55 x 

P7.11 

 رقم تعداد

 یبرا اعشار

 شینما

 بار  سرعت

   :کانی رقم

B0-14  اعشار رقم تعداد 

0:0 اعشار رقم   

1:1 اعشار رقم   

2:2 اعشار رقم   

3:3 اعشار رقم   

1 1 ○ 

P7.12 
 زمان جمع

 65535h  1 000 x～0 بودن روشن

P7.13 
 مصرف جمع

 برق
0～65535kwh 0.01 0 x 

 : پارامترهای موتور  8گروه 

P8.00 
  نوع انتخاب

 موتور 

معمولی   آسنکرون موتور :0  

1: متغیر  فرکانس آسنکرون  موتور   
2: PMSM  

( دائم   یآهنربا  با  موتور سنکرون ) 

1 0 x 

P8.01 
 مجاز توان

 موتور 
0.1KW～1000.0KW 0.1KW 

بستگی به  

 x مدل 

P8.02 
  مجاز ولتاژ

 موتور 
1V～2000V 1V 

بستگی به  

 x مدل 

P8.03 
  مجاز انیجر

 موتور 

0.01A～655.35A 

  (55KW≥توان اینورتر) 

0.1A～6553.5A  

 (55KW＜توان اینورتر)

0.01A 
بستگی به  

 x مدل 

P8.04 
 فرکانس

 موتور  مجاز
فرکانس  حداکثر تا  0.01Hz   0.01Hz 

بستگی به  

 x مدل 

P8.05 
  مجاز سرعت

 موتور 
1rpm～65535rpm 1rpm 

بستگی به  

 x مدل 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.06 
 استاتور مقاومت

 ( آسنکرون موتور)

0.001Ω～65.535Ω  

( توان اینورتر  ≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω  

 (55KW＜توان اینورتر)

0.001Ω 
  تنظیم

 پارامترها 
x 

P8.07 
 روتور مقاومت

 ( آسنکرون موتور)

0.001Ω～65.535Ω  

( توان اینورتر  ≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω  

 (55KW＜توان اینورتر)

0.001Ω 
  تنظیم

 x پارامترها 

P8.08 

 راکتانس

ی  نشت ییالقا

 موتور)

 (آسنکرون

0.001Ω～65.535Ω  

( توان اینورتر  ≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω  

 (55KW＜توان اینورتر)
0.01mH 

  تنظیم

 x پارامترها 

P8.09 

 راکتانس

 متقابل ییالقا

  موتور)

 (آسنکرون

0.001Ω～65.535Ω  

( توان اینورتر  ≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω  

 (55KW＜توان اینورتر)
0.01mH 

  تنظیم

 x پارامترها 

P8.10 

 بدون انیجر

  موتور) بار

 (آسنکرون

0.01A～P8.03 

 (55KW≥ توان اینورتر)

0.01A～P8.03 

 (55KW＜توان اینورتر)

0.01 
  تنظیم

 x پارامترها 

P8.27 
  انکودر پالس

 دور هر در
1～65535 1 1024 x 

P8.28 انکودر نوع 

0: ABZ یشیافزا انکودر   

1: UVW ی شیافزا انکودر  

دوار ترانسفورماتور :2  

3: SIN/COS انکودر 

4：Wire-saving  / UVW 

1 0 x 

P8.29 رزرو - - -  * 

P8.30 

  در A B فاز یتوال

  یشیافزا انکودر
ABZ 

 روبه جلو：0

 معکوس ：1
1 0 

x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

P8.31 
  نصب هیزاو

 انکودر
0.0～359.9° 0.1° 1 x 

P8.32 

 فاز  یتوال
 U,V,W  

 انکودر
UVW 

 روبه جلو：0

 معکوس ：1
1 0 x 

P8.33 
 هیزاو ییجابجا

 UVW دروانک
0.0～359.9° 0.1° 0.0° x 

P8.34 

  قطب  جفت تعداد

 ترانسفورماتور

 چرخشی 
1～65535 1 1 x 

P8.37 

 انتخاب

  میتنظ

 خودکار

0： تنظیم خودکاربدون   

  ک یخودکار استات میتنظ :1

ی)آسنکرون(یموتور القا    

2: با بار   ییخودکار موتور القا میتنظ  

3:   یخودکار پارامترها ی ریادگی

ستایا    

ی  کیاستاتخودآموز  ：11

ون سنکر  وتورم  

12： ی  دینامیکخودآموز 

 موتور سنکرون 

1 0 x 

 برداری  کنترل پارامترهای:   9گروه 

P9.00 
  کنترل حالت

 گشتاور/سرعت

0: ل سرعت کنتر   

1: گشتاور کنترل  
1 0 x 

P9.01 
  یتناسب بیضر

 1سرعت حلقه
1～100 1 30 ○ 

P9.02 
 انتگرال زمان

   1سرعت حلقه
0.01s～10.00s 0.01s 0.50s ○ 

P9.03 
 فرکانس

 1 ییجابجا
0.00～P9.06 0.01Hz 5.00Hz ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P9.04 
 ی تناسب بیضر

 2 سرعت حلقه 
1～100 1 20 ○ 

P9.05 
 انتگرال  زمان

 2سرعت حلقه 
0.01s～10.00s 0.01s 1.00s ○ 

P9.06 2ییجابجا فرکانس P9.02～ خروجی  فرکانس حداکثر  0.01Hz 10.00Hz ○ 

P9.07 
  لغزش بیضر

 ی بردار کنترل
50%～200% 0.01% 100% ○ 

P9.08 
  لتریف زمان پایدار

 سرعت  حلقه
0.000s～0.100s 0.001s 28s ○ 

P9.09 

ازحد  شیب شیافزا

 ک یتحر

 کنترل برداری  

0～200 1 64 ○ 

P9.10 

 یحد بالا

گشتاور در 

حالت کنترل  

 سرعت 

0: P9.11 تنظیمات 

1：VI 

2：CI 

 تنظیمات پالس :4

5: ارتباطی   تتنظیما   

6：MIN(VI，CI) 

7：MAX(VI，CI) 

  (P9.11 با  7 تا 1 تطابق کامل)

1 0 ○ 

P9.11 

 تال یج ید میتنظ

 گشتاور یحد بالا 

 در حالت   

 کنترل سرعت

0.0%～200.0% 0.001 
150.0

% 
○ 

P9.12 

 بالایی حد منبع

 حالت در گشتاور

 سرعت کنترل

 ( توقف )

0: P9.12 تنظیمات 

1：VI 

2：CI 

 رزرو شده  :3

 تنظیمات پالس :4

5: ارتباطی   تتنظیما   

6: MIN(VI，CI) 

1 0 ○ 
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7: MAX(VI，CI) 

 (P9.11 با  7 تا 1 )تطابق کامل

P9.13 

  حد تالیج ید میتنظ

 در گشتاور یبالا

 کنترل  حالت

 ( توقف) سرعت 

0.0%～200.0% 0.001 
150.0

% 
○ 

P9.14 
  تیتقو  میتنظ

 کیتحر  یتناسب
0～60000 1 2000 ○ 

P9.15 
  یانتگرال بیضر

 ک یتحر  میتنظ
0～60000 1 1300 ○ 

P9.16 
   یتناسب بیضر

 گشتاور  میتنظ
0～60000 1 2000 ○ 

P9.17 
  یانتگرال بیضر

 گشتاور  میتنظ
0～60000 1 1300 ○ 

P9.18 
ی انتگرال  یژگیو

 سرعت  حلقه

   دهش جدا انتگرال: کانی رقم

 غیرفعال   :0

 فعال  :1
1 1 ○ 

P9.21 
 ضریب از بیش

 x %105 %100 %110～%100 مدولاسیون 

P9.22 
 ضریب حداکثر

 ○ %100 %50 %200～%50 القا  منطقه گشتاور

P9.24 
 یبالا حد منبع

 محرک  گشتاور

0: 1 تنظیمات دیجیتال  (P9.26) 

مربوط به حد    ریز ی هانهی محدوده گز

 (P9.26) است ویگشتاور درا یبالا

1：VI 

2：CI 

 تنظیمات پالس：4

5： ارتباطیتنظیمات   

6：MIN (VI, CI) 

7：MAX(VI, CI) 

1 0 x 

P9.25 رزرو - - -  * 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.26 

حد   تالیجید   میتنظ

گشتاور در  یبالا

 حالت کنترل گشتاور

-200.0%～200.0% 0.1% 150.0% ○ 

P9.27 گشتاور  لتریف - - -  * 

P9.28 

  فرکانس حداکثر

  حالت در گرد تراس

 گشتاور  کنترل

0.00Hz～ فرکانس تاحداکثر  0.01Hz 50.00Hz ○ 

P9.29 

  فرکانس حداکثر

  حالت در چپگرد

 گشتاور  کنترل

0.00Hz～ فرکانس تاحداکثر  0.01Hz 50.00Hz ○ 

P9.30 

 در صعود زمان

 کنترل حالت

 گشتاور 

0.00s～65000s 0.01s 0.00s ○ 

P9.31 

 در نزول زمان

 کنترل حالت

 گشتاور 

0.00s～65000s 0.01s 0.00s ○ 

 و محافظت  خطا:  PAگروه 

PA.00 
  از حفاظت انتخاب

 موتور  بار اضافه

 غیرفعال   :0

 فعال :1

 

1 ○ 

PA.01 
  حفاظت بازده

 10.00～0.20 موتور  بار اضافه

 

1.00 ○ 

PA.02 
 از حفاظت ضریب

 %100～%50 موتور  بار اضافه

 

1 ○ 

PA.03 

 بازده ضریب

حاصل از اضافه 

 ولتاژ 
0～100 

 

1 ○ 

PA.04 
حفاظت از ضریب 

 %150～%120 اضافه ولتاژ 

 

130% ○ 

PA.05 
 افزایش توقف 

 100～0 اضافه ولتاژ 

 

20 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.06 

 جریان محافظ 

 ماندن در اضافه

 ولتاژ 
100%～200% 

 

150% ○ 

PA.07 

 به کوتاه اتصال

 از پس زمین

 شدن روشن

 غیرفعال   :0

 فعال :1

 

1 ○ 

PA.09 
 بازنشانی های زمان

 20～0 خطا خودکار

 

0 ○ 

PA.10 

  DO رله عملکرد

 یبازنشان بازه در

 خطا خودکار

 بدون عملکرد   :0

 با عملکرد )فعال( :1

 

0 ○ 

PA.11 

 یزمان فاصله

 خودکار یبازنشان

 خطا

0.1s～100.0s 

 

1.0s ○ 

PA.12 

  حفاظت

  فاز کنترل

/  یورود

  شدن فعال

 کنتاکتور 

حفاظت کنترل فاز  :کانی رقم  

  فاز افت از ممنوعیت حفاظت :0

 ورودی  

به حفاظت  :1   فاز  افت   از  مجاز 

 ورودی 

مکش   از  حفاظت  دهگان:  رقم 

 کنتاکتور

 توقف محافظت  :0

 حفاظت از مکش :1

 

11 ○ 

PA.13 

  حفاظت انتخاب

 یفازها قطع

 یخروج

 غیرفعال   :0

 فعال :1

 

1 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.14 
  یخطا نوع

 اول

0: بدون خطا     

1:   نیح در  انیجر اضافه 

یر یشتابگ （E-01） 

2:   کاهش   نیح در ان یجر اضافه 

 （E-02）سرعت

3: ت ثاب   سرعت  در ان یجر اضافه 

（E-03） 

4: ی ریشتابگ نیح در  ولتاژ اضافه 

（E-04） 

5:   کاهش  نیح در  ولتاژ اضافه 

 （E-05）سرعت

6: ت ثاب  سرعت  در  ولتاژ اضافه 

（E-06） 

کنتاکتور یخطا :7 （E-07） 

8 مای بالای اینورتر:رگ  (E-08) 

9: اینورتر باره اضاف   (E-09) 

بارموتوره اضاف :10 （E-10） 

11: ولتاژ تاف  （E-11） 

12: خروجی فازت اف  (E-12) 

13: یجانب زاتیتجه خطای  ( E-13 ( 

نایجر ص یتشخ  یخطا :14  (E-14) 

15: یارتباط خطای   (E-15) 

سیستم تداخل :16 （E-16） 

17：EEPROM   خطای 

نوشتن-خواندن （E-17） 

18: موتور  خودکار تنظیم خطای   

（E-18) 

19:  （E-19) ورودی  فازت اف 

20: زمین به  کوتاه ل اتصا  (E-20) 

- -  * 

PA.15 
  یخطا نوع

 دوم
- -  * 

PA.16 

  یخطا نوع

 سوم

 ( ن یآخر)

- -  * 
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21: انکودر  /PG کارت (E-21) 

22: فنر  مقاومت   بار اضافه  خطای 

（E-22） 

افزایش تدریجی زمان   :23

 （E-23）عملکرد

24: افزایش تدریجی زمان   

  (E-24）روشن شدن

25:   در  خطای جابجایی موتور 

کار حین （E-25） 

موجی  جریان  حد خطای :26  

(E-26) 

27: گرمای زیاد موتور   (E-27) 

زیاد  خیلی سرعت  انحراف :28

（E-28） 

29: موتور بار  اضافه  (E-29) 

30:  0   (E-30)  بارگذاری

31: حین  PID    افت بازخورد 

(E-31)   اجرا 

توسط   شده  تعریف خطای :32

(E-32) 1کاربر  

33: توسط   شده   تعریف خطای 

(E-32) 2کاربر  

کنتاکتورل اتصا :34  (E-34) 

زمین به  کوتاهل  خطای اتصا :35  

(E-35) 

PA.17 
  نیح فرکانس

 سوم یخطا
- - -  * 

PA.18 
   نیح  انیجر

 سوم یخطا
- - -  * 

PA.19 
 نیح باس ولتاژ

 *  - - - سوم یخطا
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.20 

  نالیترم تیوضع

 نیح یورود

 سوم یخطا

- - -  * 

PA.21 

  نالیترم تیوضع

 نیح یخروج

 سوم یخطا

- - -  * 

PA.22 
 ویدرا تیوضع

 سوم یخطا نیح
- - -  * 

PA.23 
   شدن روشن زمان

 سوم یخطا نیح
- - -  * 

PA.24 
  نیح کارکرد زمان

 سوم یخطا
- - -  * 

PA.25 
  نیح فرکانس

 دوم یخطا
- - -  * 

PA.26 
 ن یح انیجر

 دوم  یخطا 
- - -  * 

PA.27 
 نیح باس ولتاژ

 دوم یخطا
- - -  * 

PA.28 

  نالیترم تیوضع

 نیح یورود

 دوم یخطا

- - -  * 

PA.29 

  نالیترم تیوضع

 نیح یخروج

 دوم یخطا

- - -  * 

PA.30 
 ویدرا تیوضع

 دوم یخطا نیح
- - -  * 

PA.31 
  شدن روشن زمان

 دوم  یخطا هنگام
- - -  * 

PA.32 
 هنگام کارکرد  زمان

 دوم  یخطا
- - -  * 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.33 
 نیح فرکانس

 اول یخطا
- - -  * 

PA.34 
 ن یح انیجر

 اول یخطا 
- - -  * 

PA.35 
 نیح باس ژولتا

 اول یخطا
- - -  * 

PA.36 

  نالیترم تیوضع

  نیح یورود

 اول یخطا

- - -  * 

PA.37 

  نالیترم تیوضع

 نیح یخروج

 اول یخطا

- - -  * 

PA.38 
  ویدرا تیوضع

 اول یخطا نیح
- - -  * 

PA.39 
  شدن روشن زمان

 اول یخطا نیح
- - -  * 

PA.40 
 کارکرد  زمان

 اول یخطا نیح
- - -  * 

PA.43 

 اقدام انتخاب

 از محافظت

 1 خطا

 (E-11)موتور  بار اضافه : کانی رقم

 لغزش تا توقف  :0

1:    توقف حالت  با  مطابق  توقف 

2: کارکرد  ادامه    

    ی خروج فاز قطع: دهگان رقم

(E-12) ی خطا: صدگان رقم  

   (E-15)  یخارج زاتیتجه

 ارتباط  یخطا: هزارگان رقم
 (E-16) 

  خواندن یخطا: هزارگان ده  رقم

 EEPROM (E-17) و نوشتن

11111 00000 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.44 

 اقدام انتخاب

 از محافظت

 2 خطا

 یورود توان فاز افت: کانی رقم

 (E-19)   

 لغزش تا توقف   :0
 رمز ای انکودر یخطا: دهگان رقم

 (E-21) گذار

 لغزش تا توقف   :0

1:    توقف حالت  طبق توقف 

افزایش تدریجی   :صدگان رقم

   زمان عملکرد 

افزایش تدریجی  : هزارگان رقم

 (E-24) زمان روشن شدن

 حد   از  شیب  یگرما:  هزارگان  ده  رقم

 (E-27) موتور

11111 00000 ○ 

PA.45 

 اقدام انتخاب

 از محافظت

 3  خطا

  یلیخ سرعت  انحراف : کانی رقم

 (E-28) ادیز

  حد  از ش ی ب   سرعت:  دهگان رقم 

 (E-29) موتور

 (E-31) بار  شدن 0: صدگان رقم

  از دست رفتن: هزارگان رقم

 کارکرد  نیح در  PID بازخورد
 (E-34)   

 رزرو : هزارگان ده  رقم

11111 00000 ○ 

PA.46 

 اقدام انتخاب

 از محافظت

 4  خطا

  شده  فیتعر  1 ی خطا :کانی رقم

 (E-32)   کاربر  توسط

 لغزش تا توقف  :0

توقف  حالت  طبق توقف :1  

 ادامه کارکرد  :2

  ف یتعر 2 یخطارقم دهگان: 

  (E-33)   کاربر توسط  شده 

11111 00000 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.50 

 انتخاب

 فرکانس

 ادامه یبرا

 با کارکرد

 خطا بروز

0： کارکرد  درحال  فرکانس   

1： شده   می تنظ فرکانس   

2： کارکرد  فرکانس  یبالا حد  

3：    کارکرد فرکانس  نییپا حد

4：   ط یشرا در  بانی پشت فرکانس 

ی عاد ریغ  

1 0 ○ 

PA.51 

 بان یپشت فرکانس

  طیشرا در 

 یعاد ریغ

0.0%～100.0% 

حداکثر فرکانس )تا 100.0%)  
0.001 

100.0

% 
○ 

PA.53 

  حفاظت ستانهآ

 ازحد شیب یگرما

 موتور 

0℃～200℃ 1℃ 110℃ ○ 

PA.54 

  اخطار ستانهآ

 از شیب یدما

 موتور  حد

0℃～200℃ 1℃ 90℃ ○ 

PA.55 

 اقدام انتخاب

  برق قطع در

 ی ا لحظه

معتبر  ریغ :0  

سرعت   کاهش  :1  

3: توقف  تا سرعت  کاهش   

1 0 ○ 

PA.56 

 فرکانس انتخاب

 کارکرد  ادامه یبرا

 خطا  بروز با 

80.0%～100.0% 0.01Hz 90.0% ○ 

PA.57 
 در بانی پشت فرکانس

 یعاد ریغ طیشرا
0.00s～100.00s 0.01s 0.50s ○ 

PA.58 
 در سنجش ولتاژ

   برق قطع آنی 
60.0%～100.0% 

استاندارد( )ولتاژ باس   
0.10% 80.0% ○ 

PA.59 
  نیح حفاظت

 بار  شدن 0

 غیرفعال ：0

 فعال ：1
1 0 ○ 

PA.60 
  0 صیتشخ سطح

 بار شدن
0.0～100.0% 0.001 10.0% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.61 
 0 صی تشخ زمان

 بار شدن
0.0～60.0s 0.1s 1.0% ○ 

PA.63 
  صیتشخ مقدار

 بالا  سرعت

0.0%～50.0% 

 ○ %20.0 %0.1 )حداکثر فرکانس(

PA.64 
 صی تشخ زمان

 بالا  سرعت

0.0s: تشخیص  بدون  

0.1～60.0s 
0.001 1.0s ○ 

PA.65 

 صی مقدارتشخ

  سرعت انحراف

 ادیز یلیخ

0.0%～50.0% 

 ○ %20.0 %0.1 )حداکثر فرکانس(

PA.66 

  صیتشخ زمان

  سرعت انحراف

 ادیز یلیخ

0.0s: تشخیص  بدون  

0.1～60.0s 
0.001 5.0s ○ 

 ساده PLCعملکرد چند مرجعی و  :   PBگروه 

Pb.00 0چندمرجعی 
100.0%～100.0% (100.0% 

)P0.05 حداکثر فرکانستا  
0 0.0% ○ 

Pb.01 0.0 0 %100.0～%100.0- 1چندمرجعی% ○ 
Pb.02 0.0 0 %100.0～%100.0- 2چندمرجعی% ○ 
Pb.03 0.0 0 %100.0～%100.0- 3چندمرجعی% ○ 
Pb.04 0.0 0 %100.0～%100.0- 4چندمرجعی% ○ 
Pb.05 0.0 0 %100.0～%100.0- 5چندمرجعی% ○ 
Pb.06 0.0 0 %100.0～%100.0- 6چندمرجعی% ○ 
Pb.07 0.0 0 %100.0～%100.0- 7چندمرجعی% ○ 
Pb.08 0.0 0 %100.0～%100.0- 8چندمرجعی% ○ 
Pb.09 0.0 0 %100.0～%100.0- 9چندمرجعی% ○ 
Pb.10 0.0 0 %100.0～%100.0- 10چندمرجعی% ○ 
Pb.11 0.0 0 %100.0～%100.0- 11چندمرجعی% ○ 
Pb.12 0.0 0 %100.0～%100.0- 12چندمرجعی% ○ 
Pb.13 0.0 0 %100.0～%100.0- 13چندمرجعی% ○ 
Pb.14 0.0 0 %100.0～%100.0- 14چندمرجعی% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.15 0.0 0 %100.0～%100.0- 15چندمرجعی% ○ 

Pb.16 

 حالت

  کارکرد

PLC ساده 

  ک ی توقف اینورتر بعد از :0

کرد  کار دوره  

  حفظ مقادیر نهایی بعد از :1

کرد اینورتر کار دوره  کی  

  دوره ک ی تکرار بعد از :2

کرد اینورتر کار  

0 0 ○ 

Pb.17 

 انتخاب

 ی نگهدارنده

PLC ساده 

  برق قطع هنگام سازی ذخیره: کانی رقم

 نه  :0

 بله :0
 توقف هنگام یساز رهیذخ: دهگان رقم

 نه  :0

1:    بله

0 00 ○ 

Pb.18 

   کارکرد زمان

PLC ساده 

 0 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.19 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 0 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.20 

 کارکرد  زمان

 PLC ساده 

 1 مرجع 

0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.21 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 1 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 
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عملکرد کد   ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  

Pb.22 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 2 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.23 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 2 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.24 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 3 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.25 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 3 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.26 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 4 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.27 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 4 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.28 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 5 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.29 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 5 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.30 

   کارکرد زمان

PLC ساده 

 6 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.31 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 6 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.32 

   کارکرد زمان

PLC ساده 

 7 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.33 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 7 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.34 

 زمان کارکرد 

PLC ساده 

 8 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.35 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 8 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.36 

   کارکرد زمان

PLC ساده 

 9 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.37 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 9 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.38 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 10 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.39 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 10 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.40 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 11 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.41 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 11 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.42 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 12 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.43 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 12 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.44 

   کارکرد زمان

PLC ساده 

 13 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.45 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 13 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.46 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 14 مرجع
0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.47 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 14 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.48 

 کارکرد  زمان

PLC ساده 

 15 مرجع

0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.49 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 15 مرجع

انتخاب زمان : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت : دهگان رقم  

 روبه جلو  :0

 معکوس :1

0 0 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.50 

 زمان واحد

  PLC کارکرد

 ساده

0: s )ثانیه( 

1:H  )ساعت( 
0 0 ○ 

Pb.51 
 چند منبع

 0مرجعی 

0: PB.00    توسط  شده   میتنظ

1:VI 

2:CI 

 تنظیمات پالس :4
5: PID 

  از فرکانس  توسط شده میتنظ :6

  از رییتغ قابل  و  شده  نییتع ش یپ

ن ییپا/  بالا نال یترم قیطر  

 ذخیره) 2ل نپ تالی جید میتنظ :7

 در هنگام خاموش شدن برق(

0 0 ○ 

 پارامترهای ارتباطی:  PCگروه 

PC.00 
سرعت  

 ارتباط 

  MODBUSسرعت ارتباط 

0: 300BPS 

1: 600BPS 

2: 1200BPS 

3: 2400BPS 

4: 4800BPS 

5: 9600BPS 

6: 19200BPS 

7: 38400BPS 

8: 57600BPS 

9: 115200BPS 

1 5 ○ 

PC.01 
 داده فرمت

Modbus 

0: یبررس  بدون   (8-N-2) 

1: زوج توازن یبررس  (8-E-1)  

2: فرد توازن یبررس  (8-O-1)  

3: یبررس  بدون  (8-N-1) 

( مدباس ی برا معتبر)  

1 0 ○ 

PC.02 یمحل آدرس 
پخش آدرس :0  1～247 

MODBUS ی برا معتبر)   

 Profibus-DP, CANlink) 

1 1 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.03 
پاسخ  تاخیر

 Modbusدهی
0～20ms (مدباس ی برا معتبر )  1ms 2 ○ 

PC.04 
 ارتباط زمان پایان

 سریال پورت
 نامعتبر  :0.0

0.1: ～60.0s 
0.1s 0.0 ○ 

PC.05 

 داده فرمت

 پروتکل
Modbus 

  مدباس

0 :  مودباس  راستاندارد یغ پروتکل  

مودباس  استاندارد پروتکل :1  

1 0 ○ 

PC.06 
دقت اجرای 

 ارتباط 
0: 0.01A 

1: 0.1A 
0 0 ○ 

 عملکردی  کدهای مدیریت :  Pdگروه 

Pd.00  0 1 65535～0 رمز کاربر ○ 

Pd.01 

 بازیابی

 تنظیمات

 فرض پیش

0 عملیات:  بدون   

  به   کارخانه، تنظیمات  بازیابی :1

موتور  پارامترهای جز  

 پاک کردن حافظه  :2

1 0 x 

Pd.02 
 نمایش انتخاب

 اینورتر  پارامتر

 b انتخاب نمایشگرگروه: کانی رقم

شود   نمی  داده نمایش :0  

شود   می  داده نمایش :1  

 E گروهرانتخاب نمایشگ: دهگان رقم

نشود   داده نمایش :0  

شود   داده نمایش :1  

1 001 x 

Pd.03 

 انتخاب

 نمایش

  پارامترهای

 فردی 

پایه  گروه نمایش :0  

1: M دادن  فشار با   

شده   ف یپارامتر تعرسوییچ به 

  توسط کاربر

2: M دادن  فشار با   

افته ی  رییپارامتر تغسوییچ به   

توسط کاربر    

1 0 ○ 



 
 

101 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pd.04 
  تغییر ویژگی

 پارامتر 

 قابل تغییر  :0

 غیر قابل تغییر  :1
1 0 ○ 

Pd.05 

دوم  ردیف

 LED نمایشگر

 دیجیتال 

 x - - معتبر  دوتایی  نمایش 

 ثابت  شمارش  و طول و نوسان  فرکانس :  PEگروه 

PE.00 
  فرکانس میتنظ

 نوسان

مرکزی   فرکانس  به  نسبت :0  

فرکانس به حداکثر  نسبت :1  
1 0 ○ 

PE.01 
  فرکانس دامنه

 نوسان
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

PE.02 0.0 %0.1 %50.0～%0.0 پرش فرکانس دامنه% ○ 

PE.03 
  (کلیس) چرخه

 نوسان  فرکانس
0.1s～3000.0s 0.1s 10.0s ○ 

PE.04 
 زمان بیضر

 ی مثلث  موج شیافزا
0.1s～100.0% 0.1% 50.0% ○ 

PE.05 0 طول  میتنظm～65535m 1m 1000m ○ 

PE.06 0 یواقع طولm～65535m 1m 0m ○ 

PE.07 
 پالس تعداد

 متر هر در
0.1～6553.5 0.1 100.0 ○ 

PE.08 1000 1 65535～1 شمارش زانیم  میتنظ ○ 

PE.09 
  شمارش مقدار

 شده  نییتع
1～65535 1 1000 ○ 

 AI  منحنی  تنظیمات و AIAO تصحیح :  PFگروه 

PF.00 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 VI  / 1  شده
0.500V～4.000V 0.001V 2.000V ○ 

PF.01 
  شینما ولتاژ

VI  / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 2.000V ○ 

PF.02 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 VI  / 2 شده
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PF.03 
  شینما ولتاژ

VI  / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.04 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 ○ CI  / 1 0.500V～4.000V 0.001V 2.000V شده

PF.05 
  شینما ولتاژ

CI  / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 2.000V ○ 

PF.06 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 CI / 2 شده
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.07 
  شینما ولتاژ

CI / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.12 
  ایده ال ولتاژ

AO1 / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 2.000V ○ 

PF.13 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 ○ AO1/1 0.500V～4.000V 0.001V 2.000V  شده

PF.14 
 هدف ولتاژ

AO1 / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.15 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 AO1 / 2 شده
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.16 
 هدف ولتاژ

AO2  / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 2.000V ○ 

PF.17 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 AO2 / 1 شده
0.500V～4.000V 0.001V 2.000V ○ 

PF.18 
 هدف ولتاژ

AO2  / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.19 
 یر یگ اندازه ولتاژ

 AO2  / 2 شده
6.000V～9.999V 0.001V 8.000V ○ 

PF.20 
 یورود حداقل

 ○ 10.00V～PF.22 0.01V 0.00V- 4ی منحن

PF.21 

 با متناظر میتنظ

 یورود حداقل

 4ی منحن

-100.0%～+100.0% 0.001 0.0% ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PF.22 
  1 یانحنا یورود

 ○ PF.20～PF.22 0.01V 3.00V 4ی منحن

PF.23 

 با متناظر ماتیتنظ

  1 یانحنا یورود

 4ی منحن

-100.0%～+100.0% 0.001 30.0% ○ 

PF.24 
  2 یانحنا یورود

 4ی منحن
PF.22～PF.26 0.01V 6.00V ○ 

PF.25 

 با متناظر ماتیتنظ

  2 یانحنا یورود

 4ی منحن

-100.0%～+100.0% 0.001 60.0% ○ 

PF.26 
  یورود حداکثر

 4 یمنحن
PF.26～+10.00V 0.01V 10.00V ○ 

PF.27 

 با متناظر ماتیتنظ

  یورود حداکثر

 4ی منحن

-100.0%～+100.0% 0.001 100.0% ○ 

PF.28 
 یورود حداقل

 5ی منحن
-10.00V～PF.10 0.01V 0.01V ○ 

PF.29 

 با متناظر ماتیتنظ

 یورود حداقل

 5 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 100.0% ○ 

PF.30 
  1 یانحنا یورود

 5 یمنحن
PF.28～PF.32 0.01V -3.00V ○ 

PF.31 

 متناظر  ماتیتنظ

 یانحنا یورود با 

   5 یمنحن 1

-100.0%～+100.0% 0.001 30.0%- ○ 

PF.32 
  2 یانحنا یورود

 5 یمنحن
PF.30～PF.34 0.01V 3.00V ○ 
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 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PF.33 

 با متناظر ماتیتنظ

  2 یانحنا یورود

   5 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 30.0% ○ 

PF.34 
  یورود حداکثر

 5 یمنحن
PF.32～+10.00V 0.01V 10.00V ○ 

PF.35 

  با متناظر ماتیتنظ

  یورود حداکثر

   5 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 100.0% ○ 

PF.36 
 نقطه  میتنظ

 VI پرش 
-100.0%～100.0% 0.001 0% ○ 

PF.37 
 دامنه  میتنظ

 VI پرش 
0.0%～100.0% 0.001 0.5% ○ 

PF.38 
 نقطه میتنظ

 CI پرش
-100.0%～100.0% 0.001 0% ○ 

PF.39 
  دامنه میتنظ

 CI پرش
0.0%～100.0% 0.001 0.5% ○ 

 پارامتر کد تابع کاربر:   E0گروه 

E0.00 

اشباع ولتاژ   هیحاش

 نیماش یخروج

 سنکرون
0%～50% 1% 5% ○ 

E0.01 

 هیزاو صی تشخ

 هیاول تیموقع

 سنکرون نیماش

 انیبا جر

50%～180% 1% 80% x 

E0.02 

 هیزاو صی تشخ

 هیاول تیموقع

 سنکرون نیماش

 شناسایی در هربار اجرا  :0

1: شناسایی نشده    

2: بار در تست روشن شدن   کی  

1 0 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

E0.04 

 شیافزا  میتنظ

  نیماش یبرجستگ

 سنکرون
50～500 1 100 ○ 

E0.05 

  کنترل نسبت 

 گشتاور حداکثر

 انیبه جر
0～1 0 0 x 

E0.09 1 1 1～0 گنال یس حیتصح x 

E0.10 

دامنه   تیمحدود

 ک یتحر انیجر

     SVC هیاول 

 سنکرون  نیماش

0～80% 1% 30% x 

 عملکردی پارامترهای :   E1گروه 

E1.00 

فرکانس   رییحالت تغ

 PWMموج  دیتول

مورد  )فرکانس 

 ییر تغ استفاده برای

 5 سگمنت نیب

 ( 7سگمنتو  

0.00Hz～ فرکانس تاحداکثر  0.01 8 x 

E1.01  مدولاسیون 
 مدولاسیون آسنکرون  :0

1: مدولاسیون سنکرون    
1 0 ○ 

E1.02 

 انتخاب حالت

 جبران نوار مرده 

 نوسانات 

 حالت جبران باند مرده  0 :0

 حالت جبران باند مرده  1 :1

 حالت جبران باند مرده  2 :2

1 1 x 

E1.03 
PWM 

 تصادفی
PWM تصادفی :0 عدم شروع     

1: یتصادف   PWM  
1 0 ○ 

E1.04 

فعال کردن 

  انیجر تیمحدود

 موج به موج

 نامعتبر  :0

1: معتبر    
1 1 x 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

E1.05 
در  ریجبران ت خ

 x 0 1 100～0 یفعل صی تشخ

E1.06 
تنظیم نقطه 

 (380V voltage) 350 1 450.0～20.0 ولتاژ پایین 
180 (220V voltage) ○ 

E1.07 
  نهیانتخاب به

 SVC 0～2 1 2 x یساز

E1.08 

زمان   میتنظ
Deadband 

 ی )اختصاص

 ولت(  1140 

100～200 1 350 ○ 

E1.09 
نقطه  میتنظ

 1 2500.0～200.0 اضافه ولتاژ 
800 (380V voltage) 
400 (220V voltage) ○ 

 پارامترهای موتور:   E6گروه 

E6.00 
 تضعیف میدان

 ماشین سنکرون

 میدان    تضعیف  حالت

 سنکرون   ماشین
1 0 x 

E6.01 

 تضعیف ضریب

 موتور میدان

 سنکرون

 میدان   تضعیف ضریب

 سنکرون  موتور
1 0 x 

E6.02 
  جریان حداکثر

 میدان  تضعیف
میدان تضعیف  جریان حداکثر  

   

E6.03 

  تنظیم ضریب

 خودکار

 میدان تضعیف

  تضعیف خودکار تنظیم ضریب

 میدان 

   

 گروه پارامتر تابع حفاظت :   E9گروه 

E9.00 

 جریان  اضافه

 ○ VF 50～200% 50% 150% عملیاتی

E9.01 

سازی سرعت  فعال

 VF بیش از حد

 غیر معتبر  :0

 معتبر :1
1 1 ○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

E9.02 
کاهش سرعت  

 ○ VF 0～100 1 20 یاضاف

E9.03 

  2 سرعت تلفات

  از بیش VF برابری

  ضریب سرعت

 جریان  جبران

50～200% 50% 50% ○ 

E9.04 

اضافه ولتاژ 

مانده در 

 ولتاژ عملیاتی 
200.0V~2000.0V 200V 

مدل تعیین  

220V:380V 

380V:760V 

480V:850V 

690V:1250V 

1140V:1900

V 

○ 

E9.05 
فعال شدن  اضافه  

 VF ولتاژ

 غیر معتبر  :0

 معتبر :1
1 1 ○ 

E9.06 

توقف افزایش 

فرکانس با اضافه  

 VF ولتاژ
0~100 1 30 ○ 

E9.07 

ولتاژ  توقف افزایش

 با اضافه ولتاژ
VF 

0~100 1 30 ○ 

E9.08 

حداکثر فرکانس  

محدوده   شیافزا

 ی اشباع ولتاژ اضاف
0~50Hz 0.1Hz 5Hz x 

E9.09 
 زمان ثابت 

 ○ 10.0s 0.1s 0.5s~0.1 جبران لغزش

E9.18 

 ان یاندازه جر

 حلقه بسته

 سرعت یابیرد
30%~200% 30% 

برحسب 

 ○ مدل 

E9.21 
 مغناطیس زمان

 5.0s 0.1s～0.0 زدایی 
برحسب 

 ○ مدل 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

  B0 توابع نمایش پارامترهای 

b0.00 
  کارکرد فرکانس

(Hz) 
0.00Hz～P0.02Hz 0.01Hz 7000H 

 

b0.01 
تنظیم فرکانس  

(Hz) 
0.00Hz～P0.02Hz 0.01Hz 7001H 

 

b0.02 
 باس ولتاژ

(V) 
0.0V～1000.0V 0.1V 7002H 

 

b0.03 
 ولتاژ خروجی 

(V) 
0V～380V 1V 7003H 

 

b0.04 
جریان 

 (A) خروجی 
0.01A～655.35A 0.01A 7004H 

 

b0.05 
 توان خروجی

(KW) 
0.0KW～1000.0KW 0.1KW 7005H 

 

b0.06 
 گشتاور خروجی

(%) 
0.0%～200.0% 0.1% 7006H 

 

b0.07 
خروجی   تیوضع

DI 
H.0000～H.FFFF 1 7007H 

 

b0.08 
ی  ورود تیوضع

DO 
H.0000～H.FFFF 1 7008H 

 

b0.09 (V)VI 0.00  ولتاژV～10.00V 0.01V 7009H  

b0.10 
/(V) CI ولتاژ 

(MA)جریان 
0.00V ～10.00V 

0.01V / 

0.01MA 

700A

H 
 

b0.12 700 1 65535～0 شمارش مقدارCH  

b0.13 700 1 65535～0 طول  مقدارDH  

b0.14 
  سرعت شینما

 ی بارگزار
0.00Hz～P0.05Hz 1 700EH  

b0.15 میتنظ PID 0～65535 1 700FH  

b0.16 بازخورد PID 0.00～300.00KHz 1 7010H  

b0.17 مرحله PLC 0～65535 1 7011H  

b0.18 
 یورود فرکانس

 پالس
0.00Hz～P0.05Hz 0.01KHz 7012H  
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

b0.19 
  بازخورد سرعت

(Hz) 
0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 7013H  

b0.20 
   کارکرد زمان

 مانده یباق
0～65535 0.1MIN 7014H  

b0.21 
  قبل V1 ولتاژ

 ازاصلاح 
0.00V～10.00V 0.001V 7015H  

b0.22 

  قبل C1  ولتاژ

 (V) ازاصلاح

 (MA)جریان  /

0.00V～10.00V 
0.001V/0.

01MA 
7016H  

b0.24 0 ی خط سرعت M/MIN ～65535 M/min 1M/min 7018H  

b0.25 
 روشن زمان

 یتجمع بودن
0.0～6553.5 1min 7019H  

b0.26 
  کارکرد زمان

 ی تجمع
0.0～6553.5 0.1min 

701A

H 

 

b0.27 
 یورود فرکانس

 300.0KHz 1Hz 701BH～0.0 پالس
 

b0.28 701 %0.01 100.00～0.00 ی ارتباط  ماتیتنظCH  

b0.29 
  بازخورد سرعت

 انکودر
0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 

701D

H 

 

b0.30 یاصل فرکانس X 0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 701EH 
 

b0.31 
 یکمک فرکانس

Y 
0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 701FH 

 

b0.32 
  مقدار هر نمایش

 7020H 1 - حافظه آدرس
 

b0.34 7022 ℃1 6553.5～0.0 موتور  یدماH  

b0.35 
 گشتاور 

 ( (% هدف
0.0～6553.5 0.1% 7023H 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

b0.36 7024 1 6553.5～0.0 دورانی موقعیتH  

b0.37 7025 °0.1 100.00～0.00 توان  بیضر هیزاوH  

b0.38 تیموقع ABZ 0.00Hz～P0.05Hz 1 7026H  

b0.39 
  هدف ولتاژ

 V/F تفکیک
0V～380V 1V 7027H  

b0.40 
  ی خروج ولتاژ

  V/F 0V～380V 1V 7028H تفکیک

b0.41 
 یبصر شینما

 DI حالت
- 1 7029H  

b0.42 
 یبصر شینما

 DO حالت
- 1 

702A

H 
 

b0.43 

 1بصری  نمایش

  DI عملکرد

 ( 41)عملکرد 

- 1 702BH  

b0.44 

 2بصری  نمایش

  DI عملکرد

 )عملکرد  41-80) 
- 1 702CH  

b0.46  1 - تنظیم فشار -  

b0.47  1 - فشار بازخورد -  
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  عملکردی دقیق پارامترهای توضیحات   6 فصل

 

 پارامتر توابع استاندارد  :  P0گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.00  0 1 2～0 حالت کنترل x 
 V/Fکنترل  :0

  اندازی   راه  را  فن  و  پمپ  مانند  موتور  چندینرترواین  یک  که  کاربردهایی  یا  سبک  بارگزاری  با  کاربردهایی  برای

موارد  توانی م   .اجراست  قابل  می کند،  اداره   و موتور را هدا  نورتریا  کیکه    یدر  از آن    کند،ی م   تی چند 

 استفاده کرد.  

 برداری بدون سنسور سرعت کنترل  :1

دارد،  باز  ی  حلقه  یبردار  کنترلبه     ، ابزار  نیماش  مانند  بالا  ییکارا  با  کنترل  یکاربردها  یبرا  که  اشاره 

  را   موتور کی  تواندی  م   تنها  اینورتر   کی .  اجراست  قابل  قالب   قیتزر  دستگاه  و  یکش  میس دستگاه  وژ،یفیسانتر

 .کند کنترل

 کنترل برداری با سنسور سرعت  :2

  کارت  نوع همان به بایدنیز  اینورتر و باشد رانکود به  مجهز باید موتور .دارد اشاره  بسته حلقه یبردار کنترلبه 

. اورـگشت کنترل یا بالا دقت با سرعت  کنترل برای مناسب .باشد انکودر مجـهز با (Expansion Card) توسعه

 ماشین   بالا،  سرعت  با  کاغذ  آلات  ماشین  مانند.  دوردرآ  حرکت  به  اینورتر یک  توسط  تواند  می  وتورــم  یک

   .بارها سایر و هاآسانسور بالابر، آلات

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.00 0 1 9～0  1 منبع انتخاب یاصل فرکانس x 
 
 (:  برق  قطع  صورت در رهی ذخ عدم ؛ UP/DOWN و P0.02  با رییتغ قابل) 1تالیجید میتنظ :0

 که زمانی. دیینما میتنظ را عملیاتی فرکانس پنل یرو ومتریپتانس ای ▼ ای ▲ دیکل فشردن با دیتوان یم شما

 تالیجید می فرکانس تنظ" P0.02شده به مقدار  میمقدار فرکانس تنظ  شود،یخاموش و دوباره روشن ماینورتر

 .گرددی برم  "شده  میتنظ شیاز پ
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 (:  برق قطع  هنگام در  یماندگار با ؛ UP/DOWN و P0.02  با رییتغ قابل) 2تالیجید میتنظ :1

  نورتر یکه ا  ی. هنگام دیفشار ده  یات یفرکانس عمل  میتنظ   یرا برا  یادکمه  یهاچ ی سوئ  ای  دیکلصفحه   پتانسیومتر

لحظه   نیشده در زمان آخر میشده همان فرکانس تنظ میفرکانس تنظ شود،یخاموش و سپس دوباره روشن م

از   توسط کل  یخاموش قبل   ح اصلا  DOWNو    UP  یهانال یترم  یاصلاح  ریمقاد  ای  ▼  ،▲  یدها یاست و 

 .شودی م

 VI  (VI-GND )آنالوگ اتمیتنظ :2

است. رابطه   VDC 10–0  ی. دامنه ولتاژ ورودشودی م   انجام  VI  نالیفرکانس توسط ولتاژ آنالوگ ترم  میتنظ

 .شودیم نییتع P3.21～P3.24توسط کد تابع  VIیفرکانس و ورود نیب

 CI  (CI-GND )آنالوگ اتمیتنظ3: 

  VDC 10～0  ولتاژ   ی وروددامنه  .  انجام می گیرد  CIترمینال    لهیبوس  آنالوگ  ان یجر  /  ولتاژ  فرکانستنظیم  

(J8  سمت  به  V  باشد  )20～4  انیجر  یورود  ای mADC  (J8  سمت  به  A  باشد.)  و  یورود  ولتاژ  نیب  تطابق  

 .گردد یم نییتع P3.21～P3.24 توابع از استفاده با CI یکار فرکانس

 پالس  ماتیتنظ 4:

  وارد شود(.  X5توسط    تواندی پالس تنها م  گنالی)س  شودی م  نییتع  نال یفرکانس توسط فرکانس پالس ترم  میتنظ

 .گردد یم نییتع ～P3.34 P3.31 توابع  توسط پالس  ماتیتنظ و یکار فرکانس نیب متناظر رابطه

 ی مرجع چند 6:

  ی م  فرکانس  متفاوت  ماتیتنظ  با  متناظر  DI  یها  هیپا یها  حالت  متفاوت  یها   بیترک  یمرجع   چند  حالت  در

حالت از  16،کند می( را تنظ15～12 نالیترم ی)عملکردها گانهفرمان چند نالیترم 4ازمی تواند  NE90. باشد

  فرمان مطابقت داشته باشد،    FC  روهکد عملکرد گ  قی از طر  "مرجعیفرمان چند"  16با هر    تواندی م  نالیترم  4

 ی برا   DI  هیپا  کی  اگر .  کند  یم   دلالت(  حداکثر  فرکانس)    P0.05  مقدار  از  یدرصد   بر  یمرجع  چند  یها

 .ردیگ انجام P3 گروه در دیبا مربوطه ماتیتنظ ردیگ قرار استفاده مورد یمرجع چند عملکرد

:7 PLC ساده   

فرمان    16～1  می تواند بین  نورتریا  کارکردساده است، منبع فرکانس    PLC  کیکه منبع فرکانس    یهنگام

 تواند ی م  زیفرمان فرکانس و زمان شتاب/کاهش مربوطه ن  16～1  یزمان نگهدار.  شود  چیفرکانس دلخواه سوئ
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 .دیکن مراجعه Pb گروه به شتریب اتییجز یبراشود.   میتوسط کاربر تنظ

PID:8   

  م ی را تنظ  "PIDعملکرد  "  P6مربوط به تابع    یپارامترها  دیبا  ، فرکانس  منبع   عنوان  به  PID  از  استفاده  هنگام

 .دیکن

 485 ارتباط 9:

  0x1000  ارتباط  آدرس  قیطر  از  بالادست  انهیرا  توسط  ها   داده.  شود  یم  میتنظ  شبکه  ارتباط  توسط  فرکانس

  است   فرکانس  حداکثر  مقدار  با  متناظر  %100.00.  است  -%100.00  %100.00～  از  داده  قالب.  ودش  یم  ارائه

(P0.05). 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.02 
  فرکانستنظیم 

 اجرا

 P0.07تر پایین حد  فرکانس ～  

 P0.06 بالایی حد  فرکانس
0.01Hz 50.00Hz ○ 

اصلی    فرکانس  ،P0.02  پارامتر  ،(P0.01＝1,2)باشد  شده  نییتع  تالیجید  میتنظ  ،یکار  فرکانس  منبع  اگر

 .بود خواهداینورتر کردکار

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.03  0 1 2～0 انتخاب منبع فرمان ○ 
 ( خاموش LED) پنل کنترل: 0

 .دیینما خاموش و روشن را اینورتر  دیکل صفحه  FWD, STOP/RESET, JOG یدهایکل از  استفاده با

 ( روشن  LED) ها هی پا  قیطر از کنترل: 1

 ... . و X6تا  X1و REWو FWD یخارج کنترل یها هیپا از استفاده با اینورتر خاموش و روشن

 ( زن  چشمک LED)  شبکه ارتباط ق یطر از کنترل : 2

 .اینورتر خاموش و روشن کردن کنترل یبرا RS485 پروتکل از استفاده

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.04  0 1 1～0 تنظیم جهت حرکت ○ 
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 هم جهت  :0

 .کنید استفاده کلید صفحه روی FWD ،STOP/RESET ،JOGاز دکمه های   توقف و شروع برای

 جهت معکوس : 1

 ... . و X6تا  X1و REWو FWD یخارج کنترل یها هیپا از  استفاده با ویدرا خاموش و روشن

   :توجه
 اشکال  رفع  از  بعد  باشید  مراقب.  گردد  می  باز  اولیه  حالت  به  موتور  کار  جهت  پارامترها،  اولیه  مقداردهی  از  پس

 .ندهید تغییر را موتور جهت ،سیستم

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.05  5000.00 حداکثر فرکانسHz 50.00Hz ～ 0.01Hz 50.00Hz x 
  هر   فرکانس،  منبع  عنوان  به  غیره،  و  یبخش  چند  فرمان  (،X5)  پالس  ورودی  آنالوگ،  ورودی  ،NE90در

 . است شده  بندی مقیاس P0.05 به نسبت 100.0%

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.05 
 یبالا حد

               فرکانس

  فرکانس  تا فرکانس نییپا حد از

 ( P0.05)حداکثر
0.01Hz 50.00Hz ○ 

P0.05 

 نییپا حد

               فرکانس

  ی بالا  حد تا 0.00Hz از

 (             P0.06) فرکانس
0.01Hz 0.00Hz ○ 

P0.05 
 حد منبع

               فرکانسیبالا
5 0 ～ 1 0 x 

 : شود یم استفاده  موارد نیا از فرکانس یبالا حد منبع میتنظ  یبرا

 P0.02 توسط میتنظ :0
1 :V1   ؛ 

2 :CI  ؛ 

 ؛ . .. :3

 ؛  X5  پالس ماتیتنظ :4

 .شبکه  ارتباط ماتیتنظ :5

ارتباط  اگر حد بالای فرکانس با استفاده از ورودی   تنظیمات مشابه    ، تنظیم شودآنالوگ، تنظیمات پالس یا 
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 مراجعه کنید.   P0.01. برای جزییات بیشتر به توضیحات باشد یمتنظیمات منبع فرکانس اصلی 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.09 
 حدانحراف 

               فرکانس یبالا

  فرکانس حداکثر  تا 0.00Hz از

(P0.05 ) 
0.01Hz 0.00Hz ○ 

به عنوان انحراف مقدار مجموعه      P0.09  باشد،  پالس  تنظیمات  یا  آنالوگ  ورودی  فرکانس  بالای  حد  منبع  اگر

 حد  تنظیم  به  تابع  این  درون  انحراف  کردن  اضافه  توسط  فرکانس  نهایی  بالای  حد  ، گیرد  مورد استفاده قرار می

 .آید می دست به P0.08 در فرکانس بالای

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  تنظیم محدوده  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.10 16.0          حامل فرکانسKHz 0.5KHz ～ 0.01Hz بسته به مدل          ○ 
 فرکانس  بین رابطه. گذارد می ت ثیر کار حین در حرارت اتلاف و موتور نویز بر اول درجه در حامل فرکانس

 : است زیر شرح  به تداخل و نشتی جریان موتور، نویز و حامل

 شیافزا کاهش  حامل فرکانس

 ↓ ↑ ی سی الکترومغناط زینو

 ↑ ↓ ان یجر  نشت

 ↑ ↓ تداخل

 :نکته

 کاری فرکانس حداکثر به حامل فرکانس نسبت بهتر، کنترلی های ویژگی آوردن دست به برای •

 .نباشد 36 از کمتر شود  می توصیه اینورتر

 .بود خواهد انحراف یدارا انیجر شینمامقدار در است، کم حامل فرکانس وقتی •

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.11 
  فرکانس تنظیم

 ○ 0 1 1～0             دما با حامل

 خیر  :1

 بله  :2

بالا    نکیستیه  یکه دما  دهدی م   صیتشخ  وریدرا  یکه وقت  یمعن  نیبه ا  شود،ی م  میفرکانس حامل با دما تنظ

افزا  ابدیی فرکانس حامل به طور خودکار کاهش ماست،    ی که دما  ی. هنگام ابدیکاهش    وریدما درا  شیتا 
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  ی گرماشانس   یژگیو نی. اگرددی شده باز م میبه مقدار تنظ جیاست، فرکانس حامل به تدر نییپا نکیست یه

 .دهدی را کاهش م وریدرا حد از شیب

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.12 6000.0～0.1 0ی ریشتابگ زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 

P0.13 6000.0～0.1 0ت سرع کاهش زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 

(  P0.05)  فرکانس  حداکثر  به  صفر  فرکانس  از  اینورتر  نیاز برای شتاب گیری  مورد  زمانبه    کاهش/شتاب   زمان

(t1 1-6 شکل در )کاهش از حداکثر فرکانس ) یبرا ازیمورد نزمان  وP0.05( به فرکانس صفر )t2  در شکل

 ( اشاره دارد. 6-1

 تال یجید  یورود  نالیاز ترم  تواندی .کاربر م دهدی چهار مجموعه زمان شتاب/کاهش را ارائه م  NE90  نورتریا

DI اند: شده  میتنظ ریعملکرد ز یانتخاب استفاده کند. چهار گروه زمان شتاب/کاهش با کدها رییتغ یبرا 

 

 ;P0.12~ P0.13 :گروه اول

 ;P2.03~ P2.04 :گروه دوم

 ;P2.05~ P2.06 :گروه سوم

 .P2.07~ P2.08 :گروه چهارم

 

 سرعت  کاهش/   شتاب  زمان 1-6شکل
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.14 
  /شتاب زمان واحد

 x 1 1 2～0 سرعت  کاهش

0 :1s 

1 :0.1s 

2 :0.01s 

 :نکته

  می   تغییر  شتاب  کاهش  /شتاب   زمان  گروه  4  در  شده  داده  نمایش  اعشار  تعداد  تابع،  پارامترهای  تغییر  هنگام •

  داشته   ای  ویژه  توجه  به این موضوع  فرآیند  طول  در.  کند  می  تغییر  نیز  متناظر  شتاب  کاهش/شتاب  زمان  و  کند

 .باشید

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

P0.15 
  /شتاب زمان پایه فرکانس

 x 0 1 3～0 سرعت  کاهش

 ( P0.05حداکثر فرکانس ): 0

 تنظیم فرکانس  :1
2 :100.00Hz 

 موتور  پایه فرکانس  :3

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.16 
   2منبع انتخاب

  کمکی فرکانس

 P0.01 همانند

 اصلی(  فرکانس 1منبع )انتخاب
1 0 x 

 P0.01  عملکرد  کد  توضیحات  به  جزئیات  برای.  است  سازگار  اصلی  فرکانس  منبع   با  کمکی  فرکانس  منبع

 .کنید مراجعه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.17 

 پایه مقدار

  کمکیفرکانس

 همپوشانی هنگام
0～1 1 0 ○ 

 فرکانس  حداکثر  به نسبت: 0

 اصلی فرکانس به نسبت :1
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.18 

 فرکانسمحدوده

  برای2 کمکی

 2 و 1 عملیات
0%～150% 0% 100% ○ 

 .شود می استفاده کمکی فرکانس منبع تنظیم محدوده تعیین برای پارامتر این

 نکته:  

 خواهد  متفاوت اولیه  فرکانس ارائه با ثانویه فرکانس منبع محدوده شود، انتخاب اولیه  فرکانس به نسبت اگر •

 .بود

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.19 
   منبع انتخاب

 ○ 00 01 00-11 فرکانس  همپوشانی

 ( فرکانس   منبع انتخاب: )  کانی رقم

 1 ی اصل فرکانس  منبع: 0

 ( شود  یم نییتع دهگان  رقم با یاتیعمل رابطه ) ی کمک و  یاصل  اتیعمل :1

 مرجع  سوئیچینگ) منظوره چند 18 ترمینال با  را آن توان یم ؛2کمکی  منبع و  1 اصلی  منبع بین  جابجایی  :2

  اصلی   مرجع  حالت  ،معتبر نباشد  18  منظوره  چند  ورودی  ترمینال  عملکرد  که  هنگامی.  کرد  کنترل(  فرکانس

(P0.01  )شود می استفاده هدف فرکانس عنوان به. 

  عنوان   به(    P0.19)  کمکی   مرجع  حالت   است،   معتبر  18  منظوره   چند  ورودی  ترمینال  عملکرد  که  هنگامی

 .شود  می استفاده  هدف فرکانس

  منظوره   چند  ترمینال  بوسیله  جابجایی  عملیات  ؛(کمکی+    اصلی)  عملیات   نتیجه   و   1  اصلی   منبع  بین   جابجایی   :3

 .گیرد می انجام 18

 انجام   18  چندکاره  پایه  بوسیله  جابجایی  عملیات  ؛(کمکی+    اصلی )  عملیات  نتیجه   و   2  منبع  بین   : جابجایی 4

 . می گیرد
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 ه یثانو  و ه یاول فرکانس منبع نیب ی اتیعمل رابطه : دهگان  رقم

 ی کمک+  یاصل :0

 ی کمک  – یاصل :1

 ی کمک  و یاصل مقدار حداکثر :2

 ی کمک و یاصل  مقدار حداقل :3

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.20 

  فرکانس انحراف

  فرکانس منبع

  برای کمکی

 2  و 1 عملکرد 

0.00Hz  تا حداکثر فرکانس 
(P0.05) 

0.01Hz 0.00Hz ○ 

. باشد  شده انتخاب کمکی  و  اصلی عملیات  عنوان  به فرکانس  منبع  که  است  معتبر  زمانی  تنها  عملکرد  کد  این

 هایعملیات   نتیجه  و  است  کنندهتعدیل  فرکانس  P0.20  است،  اصلی  کمکی  عملیات  فرکانس  منبع  که  هنگامی

 تواند می  فرکانس  تنظیم  که   طوری  به  شود،می   اضافه  نهایی  فرکانس  تنظیمات  عنوان  به  کمکی  و  اصلی

 .باشد پذیرترانعطاف

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.21 

  فرکانس انحراف

 برای کمکی منبع

 2  و 1 عملکرد 

0.00Hz  تا حداکثر فرکانس 
(P0.05) 

0.01Hz 0.00Hz ○ 

0 :0.1Hz 

1: 0.01Hz 

 نکته:  

  حد   فرکانس  و  (P0.05)  فرکانس  حداکثر  تغییر  به  کند،  می  تغییر  سیستم  فرکانس  اعشار  نقطه   که  هنگامی •

   .کنید توجه (P0.06) بالایی

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.22 

  تنظیم ماندگاری

  فرکانس دیجیتال

             برق قطع حین
0～1 1 0 ○ 
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 باشد. دیجیتال تنظیمات فرکانس منبع که است  معتبر زمانی فقط پارامتر این:  کانی رقم

 :  ماندگار  غیر: 0

  می   شده( باز  تعیین  پیش  از  فرکانس  )  P0.02مقدار  به  دیجیتال  تنظیم  فرکانس  مقدار  اینورتر،  توقف  از  پس

 .شود می پاک پایین و بالا ترمینال های یا کلید  کلید، صفحه توسط شده  انجام فرکانس اصلاح و گردد

 ماندگار:   :2

  اصلاح   و  ماند  می  باقی  توقف  زمان  آخرین  شده  تنظیم  فرکانس  دیجیتال  تنظیم  فرکانس  اینورتر،  توقف  از  پس

 .ماند  می باقی معتبر پایین و بالا ترمینال های  یا کلید کلید، صفحه توسط شده انجام فرکانس

  PB51 با فرکانس پیش ساخته حافظه انتخاب:  دهگان رقم

 حافظه  بدون :0

 با حافظه  :1

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.23 

  حین در اصلاح

 فرکانس اجرای

 برای پایه

UP/DOWN 

0～1 1 0 x 

   کارکرد فرکانس  :0

 شده تنظیم فرکانس :1

 عملکرد تعیین هنگام. باشد شده تنظیم دیجیتال صورت به فرکانس منبع که است معتبر زمانی فقط پارامتر این

UP/DOWN  یعنی   شود،  می  استفاده  شده  تنظیم  فرکانس  اصلاح  برای  روشی  چه  از  ترمینال،  یا  کلید  صفحه  

 و   کم   شده  تنظیم  فرکانس  اساس  بر   یا  شود  می  زیاد  یا   کم  کاری  فرکانس   اساس  بر  هدف   فرکانس  آیا  اینکه

 .شود می زیاد

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  تنظیم محدوده  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.24 0000 0001 9999～0000 فرکانس  منبع به فرمان منبع اتصال x 
   کارکرد فرکانس  :0

 شده تنظیم فرکانس :1

 عملکرد تعیین هنگام. باشد شده تنظیم دیجیتال صورت به فرکانس منبع که است معتبر زمانی فقط پارامتر این

UP/DOWN  یعنی   شود،  می  استفاده  شده  تنظیم  فرکانس  اصلاح  برای  روشی  چه  از  ترمینال،  یا  کلید  صفحه  
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 و   کم   شده  تنظیم  فرکانس  اساس  بر   یا  شود  می  زیاد  یا   کم  کاری  فرکانس   اساس  بر  هدف   فرکانس  آیا  اینکه

 .شود می زیاد
 تنظیم ارتباط کانال فرمان و کانال منبع فرکانس 

 . فرکانس  منبع به   صفحه کنترل فرمان اتصال LED یکان

 . فرکانس  منبع  به ترمینال  فرمان اتصال LED دهگان

 . فرکانس  منبع به  شبکه   فرمان اتصال LED صدگان

 . فرکانس منبع به خودکار کارکرد فرمان اتصال LED هزارگان

  ی به طور کند،ی م فیداده شده را تعر یکانسکانال فر 9از چهار کانال فرمان در حال اجرا و  یبیکد تابع ترک

همانند حالت  تیهر ب یاند. معنشده  بی مختلف ترک یهامختلف فرمان در حال اجرا با فرکانس  یهاکه کانال

 . دی مراجعه کن (P0.01)کد تابع  حاتیاست. لطفاً به توض (P0.01)فرکانس  یاصل میتنظ

 ی (، مرجع فرکانس کمکP0.02)  یباشد، فرکانس اصل   یبیمنبع فرکانس ترک  کی  یکه منبع فرمان دارا  یزمان

(P0.16و انتخاب ترک ) بی ( کانال فرکانسP0.19در دوره معتبر منبع فرمان غ ) هستند. رمعتبری 

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.25 نوع تنظیم G/P 1～2 1  بسته به مدل * 
 شده  مشخص نامی پارامترهای برای ثابت گشتاور  بار :0

 شده  مشخص نامی پارامترهای برای ( پمپ   بار فن،) متغیر گشتاور بار :1

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P0.27 0 1 0 سریال  ارتباط پروتکل x 
NE90 پروتکل  به دستیابی برای سریال پورت از MODBUS: 0 کند می استفاده. 

 

 Start/Stopپارامتر  :  P1گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.00  0 1 2～0 شدن  روشنحالت ○ 
 شروع مستقیم :0

 از DC  ترمز  باشــند،  شــده  تنظیم  P1.03و P1.02  اگر  کند، می کار به شــروع  توقف  حالت از اینورتر زمانیکه

.  کند  می حفظ فرکانس این در را P1.02 توســط  شــده تنظیم زمان و  شــده شــروع( P1.01)  شــروع فرکانس
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  ،صـورت  این غیر در. دیشـده فشـار ده  میبه فرکانس تنظ  دنیرسـ  یسـپس، حالت شـتاب و زمان شـتاب را برا

  .ندارد وجود DC ترمز فرآیند

 چرخشی  سرعت  ردیابی مجدد  شروع :1

شـروع نرم و بدون ضـربه از  کیو   شـودیجسـتجو م توسـط اینورتر موتور در حال چرخش یسـرعت واقع  ابتدا

  راهبرق و شـروع مجدد،   یقطع ناگهان  مانند کاربردهایی  برای تیقابل نیا.  گرددیسـرعت جسـتجو شـده آغاز م

ــت،  چرخش حال  در هنوز که فن  اندازی ــب  اس ــت  مناس ــتجوی دقتاز  اطمینان  برای.  اس ــرعت،  جس  لطفاً  س

   .کنید تنظیم درستی به را P1.11～ P1.12 در موتور پارامترهای

 تحریک  پیش اندازی راه :2

 .شود  می  استفاده  موتور  راه اندازی  از  قبل  مغناطیسی  میدان   ایجاد  برای  و  است  معتبر  موتورآسنکرون  برای  فقط

 اند.شده  فی توص   P1.04 و  P1.03عملکرد  یدر کدها کیتحرش یو زمان پ کیتحرش یپ انیجر

ا  می تنظ  0  یبر رو  کیتحرش یاگر زمان پ را لغو کرده و از فرکانس    کیتحرش یپ  ندیفرآ  نورتریشده باشد، 

 تواند یکه م  شودیدوباره آغاز م  کیتحرش ی صفر نباشد، ابتدا پ  کیتحرش ی. اگر زمان پکندی شروع م  ،شروع

 موتور را بهبود بخشد. یکینامیعملکرد پاسخ د

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.01 10.00～00.0 اندازی  راه فرکانسHz 0.01Hz 0.00Hz ○ 
P1.02 100.0～0.0 اندازی  راه فرکانس نگهداری زمانs 0.1s 0.0s x 

  ی برابعلاوه،  کنید.    تنظیم  را  مناسب  اندازی  راه  فرکانس  اندازی،  راه  زمان  در  موتور  گشتاور  از  اطمینان  برای 

به مدت    دیبا  یاندازموتور برقرار شود، فرکانس راه   یاندازبه طور کامل در زمان راه   یس یمغناط  انیجر  نکهیا

   حفظ شود. ینیمع

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.03 
 /DC  ترمز اندازی جریان راه

 x %0 %1 %100～%0 شده تحریک پیش از جریان

P1.04 
  /DC  ترمز اندازی زمان راه

 100.0s 0.1s 0.0s x～0.0 شده تحریک پیش زمان از

. شودی متوقف کردن موتور در حال اجرا و سپس شروع به کار استفاده م   ی برا  ی که به طور کل  ، DC  وع ترمزرش
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 یی که سرعت پاسخگو  شودی استفاده م  ییقبل از شروع موتور القا  یسی مغناط  دانیم  جادیا  یبرا  کیتحرش یپ

 .بخشدی را بهبود م

شـده    میتنظ 0روی    P1.00باشــد )  میمعتبر اســت که حالت شــروع، شــروع مســتق یتنها زمان DCشــروع ترمز  

د(. در ا اس جر  DCابتدا ترمز   نورتری، احالت نیباشـ ده تنظ DCترمز   انیرا بر اسـ روع شـ پس    کندیم میشـ و سـ

طور  شــده باشــد، به  میتنظ  0 بابرابر    DC. اگر زمان ترمز  کندی، شــروع به کار مDCپس از شــروع زمان ترمز  

تریب DCترمز    انیشـروع خواهد شـد. هرچه جر DCبدون ترمز    میمسـتق تریترمز ب یرویباشـد، ن شـ خواهد بود.  شـ

روع پ روع، شـ د )  رهمزمانیغ نیماشـ  کیتحرشیاگر حالت شـ د(، ا  میتنظ 1برابر با   P1.00باشـ ده باشـ   نورتریشـ

ــیمغنـاط  دانیـابتـدا م ــاس جر  یسـ ــده برقرار م میتنظ  کیـتحرشیپ انیـرا بر اسـ ــپس پس از زمان   کنـدیشـ و سـ

طور  شــده باشــد، به  میتنظ 0برابر با    کیتحرشی. اگر زمان پکندیشــده، شــروع به کار م  میتنظ  کیتحرشیپ

 شروع خواهد شد. کیتحرشیپ ندیبدون فرآ میمستق

 نکته:  

 جریان نامی اینورتر است. با مرتبط درصدی ،تحریک پیش جریان / اندازی  راه DC ترمز جریان •

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.05 حالت توقف 
0: توقف  تا  سرعت  کاهش    

طبیعی توقف :1  
1 0 ○ 

 توقف  تا  سرعت کاهش  0:

  م یبر اساس زمان کاهش سرعت تنظ  جیبه تدر  یفرکانس خروج  نورتر،یفرمان توقف توسط ا  افتیاز در  پس

 .شودی و سپس متوقف م  دهیو فرکانس به صفر رس ابدیی شده کاهش م 

 طبیعی توقف  1:

طور آزاد بر اساس  و موتور به  کندی را قطع م  یبلافاصله خروج  نورتر،یفرمان توقف توسط ا  افتیاز در  پس

 .شودی متوقف م یکیمکان ینرس یا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.06 ترمز توقف هیاول فرکانس DC 0.00Hz 0.01 تا حداکثر فرکانسHz 0.00Hz x 
P1.07 ترمز توقف انتظار زمان DC 0.0～100.0s 0.1s 0.0s ○ 
P1.08 ترمز زمان DC 100.0～0.0 توقف  هنگامs 0.1s 0.0s ○ 
P1.09 ترمز انیجر DC 0 %1 %100～%0 توقف  هنگام% ○ 
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:P1.06  ترمز  DC  کاهش   سرعت تا توقف،  روندکاهش  در  اجرا  حال  در  فرکانس  که  شود  می  شروع  زمانی  

 .یابد می

 : P1.07    پس از کاهش فرکانس در حال اجرا به فرکانس شروع ترمزDC  ی خروج   یمدت زمان  یبرا  نورتری، ا 

م  متوقف  ا  کندی را  از  ا  DCترمز    ندیفرآ  نکهیقبل  شود.  برا  نیآغاز  اختلالات   یریجلوگ  یکار  مانند   یاز 

 . شودی استفاده م  د،شو جادیبالاتر ا یهادر سرعت  DCشروع ترمز  لیکه ممکن است به دل انیجراضافه 

 P1.08ترمز  حین رد  خروجی  جریان  : به  DC  ،  این   چه  هر.  دارد  اشاره  موتور  نامی  جریان  از  درصدی  عنوان  به  

 .است  بیشتر اینورتر و موتور توسط شده تولید حرارت اما است، تر قوی DC ترمز اثر  باشد، بزرگتر مقدار

 : P1.09 ترمز مقدار آن طی  در که  زمانیمدت DC ترمز فرآیند و است  0مقدار  این.  شود  می حفظ DC  لغو  

   : است شده داده توضیح 2-6 شکل در DC توقف ترمز روند. شود می

 
 DC فرآیند توقف ترمز 2-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.10 100 %1 %100～%0 ترمز  مقاومت از استفاده نسبت% ○ 
 فه یکه نرخ استفاده از ترمز بالا است، نسبت وظ  ی. زمانشودی واحد ترمز استفاده م  فهینسبت وظ  میتنظ  یبرا  نیا

 و یدرا  باس  ولتاژ  ادیز  نوسانات  باعث  ادیز  یلیخ  ریمقاد  وجود  نیا  بااست.    بهترواحد ترمز بالا بوده و اثر ترمز  

 .شودی م  ترمز فرآیند طول در
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.11 0 1 2～0 چرخشی  سرعت ردیابی حالت x 

 :سرعت  ردیابی روش

 .شود می استفاده معمولا روش این ف. توق حالت فرکانس از 0:

 می شود. استفاده مدت طولانی برق قطع از  پس مجدد اندازی راه برای . صفر  فرکانس از 1:

 .شود می استفاده بار تولید برای کلی طور به .فرکانس حداکثر از ردیابی 2:

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.12 20 1 100～1 چرخشی سرعت ردیابی سرعت ○ 
 چه   هر.  شود  می  انتخاب  چرخشی  سرعت  ردیابی  سرعت  چرخشی،  سرعت  ردیابی  مجدد  شروع  حالت  در

  شود   باعث  است  ممکن  مقدار بالا  از  بیش  تنظیم  حال،  این  با.  است  سریعتر  ردیابی  سرعت  باشد،  بزرگتر  پارامتر

 .باشد اعتماد قابل غیر ردیابی اثر که

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.13  0 1 1～0 حالت شتاب / کاهش سرعت x 
 سرعت  کاهش / خطی شتاب 0:

  شده   داده  نشان  3-6  شکل  در  که  همانطور  یابد،  می  کاهش  یا  افزایش  ثابت  شیب  یک  با  خروجی  فرکانس

 .است

 

 S منحنی کاهش/شتاب 1:

 کاهش  یا  افزایش  است،  شده  داده  نشان  4-6  شکل  در  که  همانطور  شکل،  S  منحنی  با  مطابق  خروجی  فرکانس

 .یابد می
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سرعت  وکاهش خطی شتاب  3-6شکل  

 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P1.14 
 بخش زمان نسبت

 S یمنحن شروع
0.0%～(100.0%～P1.15) 0.1% 30.0% x 

P1.15 
  قطعه یزمان نسبت

 S یمنحن انیپا
0.0%～(100.0%～P1.14) 0.1% 30.0% x 

 P1.14و P1.15منحنی  کاهش/شتاب   حالت   که  هستند  معتبر  زمانی  فقط (P1.13=1) Sحالت   برای  

 .باشد  شده  انتخاب P1.14+P1.15≤90% و سرعت  کاهش/شتاب 

به   ی فرکانس خروج  رات ییتغ  بی نشان داده شده است و ش  3به عنوان    4-6در شکل   S یزمان شروع منحن

 .شودی شروع م  0از  جیتدر

ثابت    یفرکانس خروج  راتییتغ  بینشان داده شده است و ش  2به عنوان    4-6در شکل   S یمنحن  یصعود  دوره

 .است

 جیبه تدر  یفرکانس خروج   راتییتغ  بینشان داده شده است و ش  1به عنوان    4-6در شکل    S  یمنحن  انیپا  زمان

 .ابدیی به صفر کاهش م 
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 سرعت   Sوکاهش منحنی شتاب  4-6شکل

 

 نکته:  

حمل    و  ها  نقاله  نوار  آسانسور،  توقف/    اندازی  راه  برای  مناسب  S-curve  شتاب  کاهش/    شتابحالت   •

 .می باشد یانتقال یبارها

 

 

 کمکی  توابع :  P2گروه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.00  فرکانس اجراییJOG 0.10 0.01 حداکثر  فرکانس تاHz 5.00Hz ○ 
P2.01  زمان شتابJOG 0.1～6500.0s 0.1s  بسته به مدل ○ 
P2.02  زمان کاهش سرعتJOG 0.1～6500.0s 0.1s  بسته به مدل ○ 

  زمان . است   فرکانس بالای حد تا هرتز صفر از  سرعت  افزایش برای نیاز مورد زمان JOGحرکتی  شتاب زمان

 .است هرتز صفر به فرکانس بالای حد از سرعت کاهش  برای اینورتر نیاز مورد زمان JOG سرعت کاهش

 
 JOGعملیات   5-6شکل
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.03 6500.0～0.1 1 شتاب زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 
P2.04 6500.0～0.1 1شتاب کاهش زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 
P2.05 6500.0～0.1 2شتاب زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 
P2.06 6500.0～0.1 2 شتاب کاهش زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 
P2.07 6500.0～0.1 3 شتاب زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 
P2.08 6500.0～0.1 3 شتاب کاهش زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 

 طول  در   4～1  شتاب  کاهش/    شتاب  زمان   و  کرد  تعریف  توان  می  را  شتاب  کاهش/    شتاب  زمان  نوعچهار

  ترمینال   عملکرد  تعریف  برای.  کرد  انتخاب  ی کنترل  های  ترمینال  مختلف  های  ترکیب  با  توان  می  را  اینورتر  کار

 کدهای  در  1  سرعت  کاهش/    شتاب  زمان  ،بعلاوه.  کنید  مراجعه  P3.00~P3.09  به  سرعت  کاهش/شتاب  زمان

 .است  شده تعریف P0.13 و P0.12 عملکرد

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P2.09 0.0  1 پرش فرکانس Hz0.01 حداکثر  فرکانس  تاHz 0.00Hz ○ 
P2.10 0.0  2 پرش فرکانس Hz0.01 حداکثر  فرکانس  تاHz 0.00Hz ○ 
P2.11 0.0  پرش فرکانس ی دامنه Hz0.01 حداکثر  فرکانس  تاHz 0.00Hz ○ 

P2.09～P2.11  بار  رزونانس  فرکانس  نقطه  از  جلوگیری  برای  اینورتر  خروجی  فرکانس  تنظیم  برای  توابعی  

  خاصی   فرکانس  نقاط  اطراف  در  6-6  شکل  مطابق  توان   می  را  اینورتر   شده   تنظیم  فرکانس.  هستند  مکانیکی

 .است  تعریف قابل پرش  محدوده 2 حداکثر. کرد پرش

 
 رنج و فرکانس پرش   6-6شکل



 
 

129 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.12 
 (  dead time) راکد زمان

 ○ 0.0s～3000.0s 0.1s 0.0s رو به جلو / معکوس

حالت    به  معکوس  حالت کارکرد  از  یا  معکوس  کارکرد  به  جلو  به  رو  حالت کارکرد  از  اینورتر  که  انتقالی   زمان

نشان داده شده است،    7-6طور که در شکل  همان   ماند،ی منتظر م   یدر فرکانس صفر خروج   جلو  به  رو  کارکرد

t1 شودی م  دهینام. 

 
 معکوس  / مثبت بی جریان )راکد(  زمان 7-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.13  0 0 1～0 کنترل معکوس ○ 
  ی. زمانشودی استفاده م  ر،یخ ایمجاز به کار در حالت معکوس است  نورتریا ایآ نکهیا نییتع یپارامتر برا نیا

 کرد. میتنظ 1 یپارامتر را بر رو نیا توانی که اجازه معکوس شدن به موتور داده نشده است، م 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.14 
 فرکانس که زمانی حالت کارکرد

 شده تنظیم فرکانس پایین حد از کمتر
0～2 0 0 ○ 

 فرکانس   پایین حد در اجرا  0:

 توقف  1:

 با سرعت صفر  کارکرد 2:
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.15 0.00 بار  افت کنترلHz～10.00Hz 0.01Hz 0.00Hz ○ 
  استفاده   بار  کی  حرکت  یبرا  موتور  نیچند  از  که  یهنگام  شود  می  استفاده  بار  توزیع  برای  کلی  طور  به  تابع  این

 .شود یم

 وقتی   که  طوری   به  یابد،   می  کاهش   اینورتر خروجی فرکانس بار،  افزایش با  که  است معنی  این  به  افت  کنترل

  و  یابد  می  کاهش  شتریب  بار   در  موتور  خروجی  فرکانس  شوند،ی م   دهیبار واحد کش  کی  توسط  موتور  چندین

 .ردیگی انجام م با بار یکنواخت،  موتور نیچند اتیو عمل افتهیبار موتور کاهش  نتیجه در

 .دهدی را ارائه م  یبار نام نورتریکه ا یاشاره دارد زمان  یپارامتر به مقدار کاهش فرکانس خروج نیا

 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.16 0   تجمعی اجرا زمان آستانهh～65000h 1h 0h ○ 
خروجی    رسد،  می  P2.16  توسط  شده  تنظیم  شدن  روشن  زمان  به(P7.12)   انباشته  شدن  روشن  زمان  که  هنگامی

 .کند می صادر را ON سیگنال  ،DOمنظوره اینورتر چند دیجیتال

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.17 0 تجمیعی  کارکرد زمان آستانهh～65000h 1h 0h ○ 
خروجی    رسد،  می  P2.16  توسط  شده  تنظیم  شدن  روشن  زمان  به(P7.12)   انباشته  شدن  روشن  زمان  که  هنگامی

 .کند می صادر را ON سیگنال  ،DOمنظوره اینورتر چند دیجیتال

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.18 0 1 1～0 یحفاظت راه انداز ○ 
 خیر  0:

 بله  1:

شود، اگر    میتنظ  1  یپارامتر رو  نی. اگر اشودی مبدل فرکانس مربوط م  یمنیپارامتر به عملکرد حفاظت ا  نیا

قبل از روشن شدن خاموش باشد(،   نالیترم  یاندازمعتبر باشد )به عنوان مثال، فرمان راه   نورتریا  یاندازفرمان راه 

از ا  کی  دیبا  یاندازو فرمان راه   دهدی پاسخ نم   یاندازبه فرمان راه   نورتریا فرمان    نکهیبار حذف شود. پس 

  د.دهی پاسخ م  نورتریدوباره معتبر شد، ا یاندازراه 

  نورتر یا  یاندازفرمان راه   یخطا  یشود، اگر زمان بازنشان  میتنظ  1  یپارامتر رو  نیا  درصورتیکه  ن،یبر ا  علاوه
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 پس   تنها  راه اندازی،  حفاظتوضعیت    کردن  رفعالیغ  .دهدی پاسخ نم  یاندازبه فرمان راه   نورتریمعتبر باشد، ا

 .است  ریامکانپذ اجرا دستور لغو از

 بازنشانی   شدن  روشن  هنگام  دستورات  یاجرا  به  دادن  پاسخ  از  را  موتور  توان  ی م  1  روی  پارامتر  این  تنظیمبا  

 .کرد محافظت غیرمنتظره شرایط در خطا

  
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.19 فرکانس تشخیص مقدار (FDT1 ) 0.0 Hz 0.1 حداکثر  فرکانس  تاHz 50.00Hz ○ 

P2.20 
 %100.0～%0.0 تجمیعی  کارکرد زمان آستانه

(FDT1 Level) 
0.1% 5.0% ○ 

  سیگنال   اینورتر  DO  منظوره  چند  خروجیفرکانس باشد،    صی بالاتر از مقدار تشخ  یکه فرکانس کار  یزمان

ON  شد،   کمتر  شده  شناسایی  مقدار  مشخص  فرکانس  مقدار  از  فرکانس  اینکه  از  پس  و  کند  می  صادر  را 

  خروجی   فرکانس  تشخیص  مقدار  تنظیم  برای  ترتیب  به  فوق  پارامترهای.  شود  می  لغو  DOخروجی  ON  سیگنال

  مقدار   به  پسماند  فرکانس  از  درصدی  P2.20  مقدار.  شود  می  استفاده  خروجی  لغو  هنگام  پسماند  مقدار  و

 است.   (Pd.19فرکانس) تشخیص

 
 FDT عملکرد  8-6شکل

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  تنظیم محدوده  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.21 
  تشخیص محدوده

 حاصله فرکانس
0.0%～100.0% 

 (حداکثر فرکانس )
0.1% 0.0% ○ 

چندمنظوره   یهای بازه مشخص از فرکانس هدف قرار دارد، خروج کیدر  نورتریکه فرکانس کار ا یهنگام

DO  گنالیس  نورتریا  ON  تول اکنندی م   دی را  برا  نی.  تشخ  می تنظ  یپارامتر  استفاده    دنیرس  صی بازه  فرکانس 
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 فرکانس است. دنیرس کی نمودار شمات 9-6از حداکثر فرکانس است. شکل   یکه نسبت شودی م

 

 
 یافته   دست فرکانس تشخیص  بازه 9-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.22 
  حین در پرش فرکانس

 ○ 0 1 1～0 سرعت   کاهش/  شتاب

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

 استفاده   ،خیر  یا  است  معتبر  سرعت  کاهش  و  شتاب  حین   در  پرش  فرکانس  آیا  اینکه  تعیین  برای  تابع  کد  این

 .شود می

 مرز   از  اجرا  واقعی  فرکانس  باشد،  فرکانس  پرش  محدوده  در  اجرا  حال  در   فرکانس  و   باشند  معتبر  زمانی که

 عبور خواهد کرد. ،پرش فرکانس 

 .دهد می نشان سرعت کاهش و شتاب حین در را پرش موثر فرکانس 10-6 شکل

NE90  پارامترها از  م  یاریاخت  یفرکانس ورود  صی تشخ  یدو مجموعه  ارائه  ترت  دهدیرا  به    ر یمقاد  بیو 

 .دهدی عملکرد را نشان م  نیاز ا  یینما 11-6. شکل کندی م  میفرکانس را تنظ صی فرکانس و محدوده تشخ
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 سرعت  کاهش و شتاب حین در را پرش موثر فرکانس 10-6شکل

 
 دلخواه  ورود  فرکانس  تشخیص 11-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.23 

 نیب فرکانس رییتغ نقطه

   و 1 شتاب زمان

 2 شتاب زمان

 0.0 Hz0.1 حداکثر  فرکانس  تاHz 0.00Hz ○ 

P2.24 

  نیب فرکانس رییتغ نقطه

  و 1 سرعت  کاهش

 2 سرعت  کاهش زمان

 0.0 Hz0.1 حداکثر  فرکانس  تاHz 0.00Hz ○ 

  توسط   سرعت  کاهش/شتاب  زمان  و  شود  انتخاب  1موتور  عنوان  به  موتور  که  است  معتبر  زمانی  تابع  این

نشود  DI  ترمینال  سوئیچینگ برا  نیا  .انجام  بر اساس    یهاانتخاب زمان   یتابع  مختلف شتاب/کاهش شتاب 

 .شودی استفاده م  نورتریکار ا نیدر ح DI نالیبدون استفاده از ترم یاتیدامنه فرکانس عمل

  اجرا   حال  در  فرکانس  اگر  شتاب،  فرآیند  در.  دهد  می  نشان  را  سرعت  کاهش/شتاب  زمان  تغییر  12-6  شکل

  زمان   باشد،  P2.23از  بیشتر  اجرا  حال  در  فرکانس  اگر.  شود  می  انتخاب  2  شتاب  زمان  باشد،  P2.23  از  کمتر
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 .شود می انتخاب 1 شتاب

 انتخاب   1  سرعت  کاهش  زمان  باشد،  P2.24مقدار  از  بیشتر   اجرا   حال  در  فرکانس   اگر  ،سرعت   کاهش  هنگام  در

 .شود یم  انتخاب 2 سرعت کاهش زمان باشد، P2.24 مقدار از کوچکتر اجرا  فرکانس اگر.  شود یم

 
 سرعت  کاهش /شتاب سوئیچینگ 12-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.25  ارجحیت ترمینالJOG 0～1 1 0 ○ 
 غیرفعال  0:

 فعال  1:

  ترمینال عملیاتی وضعیت به اینورتر شود، ظاهر کار  حین در JOG ترمینال فرمان اگر  بودن، معتبر صورت در

 .کند می تغییر

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.26 
  صیتشخ زانیم

 (FDT2) فرکانس
 0.0 Hz0.01 حداکثر  فرکانس  تاHz 50.00Hz ○ 

P2.27 
 صی تشخ سیسترز یه

 (FDT2) فرکانس

0.0%～100.0% 

(FDT2 Level) 
0.1% 5.0% ○ 

 .کنید مراجعه P2.20, P2.21 تابع کد شرح یعنی FDT1 مربوطه توضیحات به
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.28 
  رسیدن تشخیص مقدار

1 فرکانسی هر به  
 0.0 Hz0.01 حداکثر  فرکانس  تاHz 50.00Hz ○ 

P2.29 
 رسیدن تشخیص دامنه

1 فرکانسی هر به  

0.0%～100.0% 

 ○ %0.0 %0.1 (تا حداکثر فرکانس )

P2.30 
  رسیدن تشخیص مقدار

2 فرکانسی هر به  
 0.0 Hz0.01 حداکثر  فرکانس  تاHz 50.00Hz ○ 

P2.31 
 رسیدن تشخیص دامنه

 2 فرکانسی هر به

0.0%～100.0% 

 ○ %0.0 %0.1 (تا حداکثر فرکانس )

ترمینال    باشد،   ورود  هر فرکانس   تشخیص  مقدار  منفی  و  بازه مثبت   در  اینورتر  خروجی  فرکانس  که  هنگامی

 صادر می کند. را ON ،سیگنالDO منظوره  چند

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.32 
 انیجر  صیتشخ سطح

 صفر 

0.0 %～300.0 % 

 )موتور  نامی جریان( 100.0% 
0.1% 5.0% ○ 

P2.33 
 سطح ریتاخ زمان

 صفر  انیجر صی تشخ
0.01s～600.00s 0.01s 0.10s ○ 

  از   آن  زمان  مدت  و  باشد  صفر  جریان  تشخیص  سطح  با  مساوی  یا  کمتر   اینورتر  خروجی  جریان  که  هنگامی

  شکل .  کند  می  صادر  را  ON  ،سیگنالDO منظوره  رود، ترمینال چند  فراتر  صفر  جریان  تشخیص  ت خیر  زمان

 .دهد می  نشان را صفر جریان تشخیص 6-13

 
 صفر  جریان تشخیص 13-6شکل
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.34 
  جریان اضافه آستانه

 خروجی

0.1%～300.0 % 

 )موتور  نامی جریان( 100.0% 
0.1% 200.0% ○ 

P2.35 
  تشخیص تاخیر زمان

 خروجی جریان اضافه
0.01s～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

 .شود می تنظیم موتور (P8.03)نامی جریان به  نسبت درصد  و این  ندارد  وجود صی تشخ باشد، P2.34=0.0%اگر

  ص یتشخ  ریتاخ  زمان  از  شیب  آن  مدت  و  باشد  انیجر اضافه  آستانه  از  شتریب  ای  برابر  ویدرا  یخروج  انیجر  اگر

  شکل   درخروجی    انیجر  اضافه  تابع .  کند  می  صادر  را   ON  اینورتر، سیگنالDO منظوره  ترمینال چند   باشد،

 .است شده داده نشان 6-14

 
 خروجی  انیجر اضافه تابع 14-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.36 1 یانیجر هر به یابیدست 
0.0 %～300.0 % 

 )موتور  نامی جریان( 100.0% 
0.1% 100.0% ○ 

P2.37 1 یانیجر هر به دنیرس دامنه 
0.0 %～300.0 % 

 )موتور  نامی جریان( 100.0% 
0.1% 0.0% ○ 

P2.38 2 یانیجر هر به یابیدست 
0.0 %～300.0 % 

 )موتور  نامی جریان( 100.0% 
0.1% 100.0% ○ 

P2.39 2 یانیجر هر به دنیرس دامنه 
0.0 %～300.0 % 

 )موتور  نامی جریان( 100.0% 
0.1% 0.0% ○ 
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  مثبت   تشخیص  اینورتر، دامنه  خروجی  جریان  که  هنگامی.  است  P8.03  موتور  نامی  جریان  به  نسبت  درصد  این

 .کند می صادر را ON اینورتر، سیگنالDO منظوره ترمینال چند باشد، شده  تنظیم جریان هر منفی و

این   15-6  اختیاری وتشخیص دامنه را فراهم می کند. شکل ورود از جریان  مجموعه پارامتر دو NE90اینورتر

 دهد. می نشان را عملکرد

 
 دلخواه  ورود فرکانس تشخیص 15-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.40 0 1 1～0 ی زمانبند عملکرد ○ 
P2.41 0 1 2～0 ی زمانبند  مدت انتخاب ○ 
P2.42 0.0 ی زمانبند  مدتMin～6500.0Min 1 0 ○ 

 .شوند یم  استفاده اینورتر  یبند زمان عملیات لی تکم یبرااین گروه از پارامترها، 

. کند  می  آغاز  را  سنجی  زمان  کار،  به  شروع  با  اینورتر  است،  معتبر  P2.40  بندی  زمان  تابع  انتخاب  که  زمانی

    چندمنظوره   یو خروج  شودی طور خودکار متوقف م به  نورتریا  ،ی سنجزمان   یاجرا  یشده برا  میپس از زمان تنظ

DO ،سیگنال ON کند می صادر را. 

  ی م   را  زمان   ماندهیباق  زمان  مدت   و   کند  ی م  شروع  0از   را  یبند   زمان  کند،ی شروع به کار م   نورتریهر بار که ا

 .می شود  میتنظ قهیدق واحد با ،  P2.42 و P2.41 در یبند زمان مدت. کرد مشاهده b0.25 در توان

 : P2.41 انتخاب مدت زمان

 P2.42 تنظیم 0:

VI :1 

:2 CI    بامتناظر  آنالوگ ورودی محدوده P2.42   
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 نکته:  
 .دارد  مطابقت P2.42 تنظیم زمان با آنالوگ ورودی محدوده •

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.43 یورود ولتاژ نییپا حد VI 0.00V～P2.44 0.01V 3.10V ○ 
P2.44 یورود ولتاژ یبالا حدVI P2.44～10.00V 0.01V 6.80V ○ 

 ترمینال چند   باشد،  P2.44  از  کمتر  ورودی  یا  باشد  بیشتر   P2.43  از  VI  آنالوگ  ورودی  مقدار  که  هنگامی

  ی ورودولتاژ    دهد  یم  نشان  کهکند    می  صادر   را  ON  ، سیگنال   "VI"اینورتر، برای ورودی آنالوگDO منظوره

AI  است شده نییتع محدوده از خارج. 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.45 75 1 ℃100～0 ماژول دمای آستانه℃ ○ 
کرده صادر را ON سیگنال DO منظوره   ترمینال چند د،یرس تابع نیا مقدار به اینورتر نکیس  تیه یدما یوقت

 .  است دهیرس شده نییتع یدما  آستانه به ماژول یدما که دهد یم  نشانو 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.46 0 1 1～0 کننده  خنک فن کنترل ○ 
 اینورتر هنگام کار کردن  در  فن  کارکرد 0:

 حالت   در  رادیاتور  که   هنگامی.  کند  می  کار  فن  باشد،C° 40  از  بالاتر  توقف  حالت  در  رادیاتور  دمای   اگر

 .کرد نخواهد کار فن باشد،C° 40  از کمتر توقف

 به صورت دائمی  :کارکرد فن1

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.51 6500.0～0.0 یفعل کارکرد زمان به یابیدست Min 0.1Min 0.0Min ○ 
  دهد   یم   نشان  نیا  و  شود  یم   روشن  مربوطه  DOبرسد،  تابع  نیا  در  شده  میتنظ  مقدار  به  یفعل  کارکرد  زمان  اگر

 .است شده حاصل یفعل  کارکرد زمان که

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P2.51 1 0.1 2～0.1 موتور  یخروج توان میتنظ بیضر ○ 
 .دیینما میتنظ را تابع نی ا ابتدا ،( b0.05) خروجی توان مقدار کردن کالیبره برای
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 ترمینال های ورودی  :  P3گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.00 ترمینال ورودی عملکرد انتخاب X1 0～59 1 1 x 
P3.01 عملکرد انتخاب X2 بالا  مانند  1 4 x 
P3.02 عملکرد انتخاب X3 بالا  مانند  1 9 x 
P3.03 عملکرد انتخاب X4 بالا  مانند  1 12 x 
P3.04 عملکرد انتخاب X5 بالا  مانند  1 13 x 
P3.05 عملکرد انتخاب X6 بالا  مانند  1 0 x 
P3.06 عملکرد انتخاب X7 بالا  مانند  1 0 x 
P3.07 عملکرد انتخاب X8 0 1 رزرو x 
P3.08 عملکرد انتخاب X9 0 1 رزرو x 
P3.09 عملکرد انتخاب X10 0 1 رزرو x 

بر    یبه راحت   تواندی اند و کاربر معملکرد کاربر فراهم شده   یبرا   X1～X10چندمنظوره    یورود  یهانال یترم

 P3.09  تا  P3.00  ریمقاد  میبا تنظ  بیبه ترت  X1～X10  یعملکردها  یعنیکند،    و تعریف  انتخاب  ازیاساس ن

 نال یمطابقت دارد و ترم  FWD  نالیرمبا ت  X1  نالی. ترمشودی ارجاع داده م  1-6اند و کاربر به جدول  شده   فیتعر

X2 نالیبا ترم REV .مطابقت دارد 

 عملکرد  مقدار عملکرد  مقدار

 (FWDجلو) به  رو 1 عملکرد بدون  0

 ی ا نقطه  سه  کنترل 3 (FWD/REVیاREV ) معکوس  کارکرد 2

 (FJOG)خارجی معکوس حرکت 5 (FJOG) خارجی جلو به  حرکت 4

 پایین  نال یترم 7 بالا  نال یترم 6

 خطا  یبازنشان  9 ( FRS) توقف  لغزش تا 8

 یخارجی خطا( NO)باز  "معمولا ی ورود 11 کارکرد  مکث 10

 2 یمرجع چند  نال یترم 13 1 یمرجع چند  نال یترم 12

 4 یمرجع چند  نال یترم 15   3 یمرجع چند  نال یترم 14

16 
/   شتاب زمان انتخاب برای 1 ترمینال

 شتاب  کاهش
17 

  کاهش/  شتاب زمان انتخاب برای 2 ترمینال

 شتاب 
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 عملکرد  مقدار عملکرد  مقدار

 ( اتیعمل پنل نال،ی ترم) نییپا و  بالا مات یتنظ اصلاح 19 فرکانس  منبع تغییر 18

   ممنوع  سرعت  کاهش/   شتاب 21 1 فرمان منبع تغییر 20

 PLC  تیوضع مجدد   میتنظ PID 23 مکث 22

    شمارنده  ای  کنتور ی ورود 25   نوسان مکث 24

 طول  شمارش  ی ورود 27 شمارنده  ای کنتور یبازنشان 26

 ممنوع   گشتاور کنترل 29   طول ینشان باز 28

 شده  رزرو 31 ( X5 یبرا  فقط)پالس  ی ورود یفعالساز 30

  یخارجی خطا( NC)بسته "معمولا ی ورود 33  یفور   DCترمز 32

 معکوس PID عمل جهت 35 فرکانس  اصلاح تی ممنوع 34

 2 شماره  نالیترم فرمان  منبع  رییتغ 37   یخارج توقف 1 نالیترم 36

 PID 39 انتگرال مکث 38
  فرکانس  و X یاصل فرکانس  منبع  نیب  یی جابجا

 شده   نییتع ش یپ از

40 
 و Y یاصل  فرکانس منبع نیب ییبجا جا

 شده  نییتع شیپ از فرکانس
 موتور  انتخاب 1نالیترم 41

 PIDپارامترهای یی جا جابه 43 شده  رزرو 42

   کاربر توسط  شده   فی تعر 2 یخطا 45 کاربر  توسط شده فیتعر 1 یخطا 44

 (Emergency)یاضطرار توقف 47 سرعتل وکنتر گشتاور کنترل نیب ییجابجا 46

 DC ترمز  کاهش 49 ی خارج توقف 2نالیترم 48

 خطی  سه و  دوخطی حالت بین جابجایی  51 ی فعل کارکرد زمان اصلاح 50

 شده  رزرو 59-53 ممنوع  معکوس 52

 منظوره   چند ورودی  انتخاب  عملکرد  جدول 6-1جدول 

 

 : است زیر شرح به 6-1 جدول در شده فهرست توابع

 منفی  و مثبت کنترل  های ترمینال: 2～1

 .شودی چرخش به جلو و معکوس کنترل م  یبرا یخارج یهانال یتوسط ترم نورتریا نیا
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 سیمه  سه  عملیات کنترل: 3

 لطفاً  جزئیات، برای .شود می استفاده  یسیم  سه کنترل حالتبه  اینورتر عملکرد حالت تعیین برای ترمینال این

   .کنید مراجعه( ترمینال  فرمان روشP3.14 )  عملکرد کد توضیحات به

5～4 :Jog  مثبت و منفی 

FJOG  و  جلو  بهرو  حرکت RJOG  شتاب   کاهش/شتاب  زمان  و  حرکت  فرکانس  برای.  است  معکوس  اجرای 

 .کنید مراجعه P2.02 و P2.00 ،P2.01 تابع کدهای توضیح به حرکت،

 فرکانس  کاهش/  افزایش دستور: 6～7

.  تا کنترل از راه دور انجام شود  یابد می کاهش یا افزایش  کنترل ترمینال توسط  عملیات، پنل جای فرکانس به

شود.    میتنظ  نییبه بالا و پا  تواندی م   شده  تنظیم  فرکانس  رد،یقرار گ  دیجیتال  تنظیم  روی  فرکانس  منبع  که  زمانی

 .شود می تنظیم P3.15 تابع کد با  ثانیه در UP/DOWN ترمینال تغییر بازده

 ورودی توقف آزاد : 8

  ی کنترل برا  نالیشده است را دارد، اما توسط ترم  فی تعر  P1.05توقف آزاد که در   یعملکرد همان معن  نیا

 است. افتهیکنترل از راه دور تحقق 

 ( RESET)  خطا بازنشانی: 9

کرد. عملکرد آن با    یخطا را بازنشان  نالیترم  نیا  قیاز طر  توانی هشدار خطا دارد، م  کی  نورتریکه ا  یزمان

 سازگار است.  یاتیعملکرد دکمه توقف در پنل عمل

 مکث کارکرد : 10

 PID  و  نوسان  فرکانس  ،PLC  مانند  یات یعمل  یاما تمام پارامترها  دهد،ی توقف کاهش سرعت م  یبرا  ویدرا

 .گرددی قبل از توقف باز م یات یبه حالت عمل نورتریا عملکرد، نیا شدن رفعالی غ از پس .شوندی م ذخیره 

 بسته معمولاً /  بازمعمولاً  خارجی ورودی دستگاه خطای: 11

نشان داده  خارجی دستگاه نقص براینورتر  نظارت برای خارجی دستگاه خطای سیگنال ،ترمینال این طریق از

. دهد  می  نمایش   خارجی را  دستگاه  خطای  هشدار  یعنی  "E-13"اینورتر  خطا،  سیگنال  دریافت  از  پس  می شود.

 .  باشد بسته یا باز معمول طور به تواند می خطا سیگنال
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 یک   KM  اینجا،  در.  است  باز  معمولاً  ورودی  حالت  X4  است،  شده  داده  نشان  17-6  شکل  در  که  همانطور

 .است خارجی دستگاه خطای رله

 چند سرعته اجرای ترمینال : 12～15

مقدار    16حالت به    16  نیاز ا  ک یشوند و هر   بیحالت ترک  16در    توانندی م   مرجعیفرمان چند  نالیچهار ترم

 ذکر شده است:  "مشخصا  ریجدول ز که در شودی مجموعه فرمان مربوط م 

 K1 K2 K3 K4 فرمان  تنظیمات مربوطه  پارامتر

Pb.00  0فرکانس چند بخشی OFF OFF OFF OFF 

Pb.01  1فرکانس چند بخشی ON OFF OFF OFF 

Pb.02  2فرکانس چند بخشی OFF ON OFF OFF 

Pb.03  3فرکانس چند بخشی ON ON OFF OFF 

Pb.04  4فرکانس چند بخشی OFF OFF ON OFF 

Pb.05  5فرکانس چند بخشی ON OFF ON OFF 

Pb.06  6فرکانس چند بخشی OFF ON ON OFF 

Pb.07  7فرکانس چند بخشی ON ON ON OFF 

Pb.08  8فرکانس چند بخشی OFF OFF OFF ON 

Pb.09  9فرکانس چند بخشی ON OFF OFF ON 

Pb.10  10فرکانس چند بخشی OFF ON OFF ON 

Pb.11  11فرکانس چند بخشی ON ON OFF ON 

Pb.12  12فرکانس چند بخشی OFF OFF ON ON 

Pb.13  13فرکانس چند بخشی ON OFF ON ON 

Pb.14  14فرکانس چند بخشی OFF ON ON ON 

Pb.15  15فرکانس چند بخشی ON ON ON ON 

  حداکثر   باPb.00～Pb.15 توابع %100.0 مقدا  شود،ی که منبع فرکانس به عنوان چندسرعته انتخاب م  یهنگام

  منبع   عنوان  به  تواند   یم   زی ن  یمرجع  چندفرمان    ،منظوره  چند  عملکرد  بر   علاوه.  دارد  مطابقت(    P0.05)  فرکانس
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داده شده   ریمقاد نیب چیبه سوئ از یبرآورده کردن ن یبرا  و غیره، V/F یجداساز یبرا ولتاژ  منبع ای PID میتنظ

 (.بخش 3 به متصل) 16-6 است زیر شرح به سرعته  چند عملکرد کشی سیمدیاگرام مختلف استفاده شود. 

 
        سرعته چند عملکرد کشی سیم نمودار 16-6شکل                        خارجی دستگاه خطای ورودی 17-6شکل

 سرعت  کاهش / شتاب زمان ترمینال انتخاب: 16～17

 2ترمینال  1ترمینال  سرعت  کاهش / شتاب زمان انتخاب

 OFF OFF 0 سرعت کاهش /شتابگیری زمان انتخاب
 ON OFF 1 سرعت کاهش /شتابگیری زمان انتخاب
 OFF ON  2سرعت کاهش /شتابگیری زمان انتخاب
 ON ON 3 سرعت کاهش /شتابگیری زمان انتخاب

 سرعت   کاهش /  شتاب زمان  انتخاب 6-3جدول 

  ON/OF) )کردن  خاموش  و  روشن  بی ترک  توسط  سرعت  کاهش/    شتاب  یزمانها  حالت  چهار  ازی  کی  انتخاب

 .ردیگ ی م  انجام سرعت، کاهش/شتاب زمان 2 و 1 ترمینال های

 فرکانس  با سوئیچینگ: 18

 .  شودی مختلف استفاده م یهااز فرکانس  نیمنبع مع کیکردن به  چیسوئ یبرا

دو نوع فرکانس که به    نیب  نگیچیسوئ  میهنگام تنظ  ،P0.19  فرکانس  منبع  انتخاب  تابع  کد  تنظیم  بر اساس

 .شودی استفاده م نیدو فرکانس مع نیب چیسوئ یبرا  نالیاند، از ترمفرکانس مشخص شده  یبندعنوان زمان 

 ) بالا و پایین(  UP/DOWN پاکسازی تنظیمات :19

 با   شده  انجام راتییتغ  حذف  یبرا  ترمینال  نیا  از  ،شود  می  داده  دیجیتال  فرکانس  عنوان  به  فرکانس  که  یزمان

 فرکانس   شود،  یم  استفاده  عملکرد  صفحه  در UP/DOWN  کلید  یا UP/DOWN  ترمینال  عملکرد  از  استفاده
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 .شود یم  برگردانده P0.02 توسط شده تعیین مقدار به شده میتنظ

   ترمینالاجرای دستور سوییچ  :20

  ن یب دتوان می   ترمینال این ،(P0.03=1)شده باشد  میتنظ نال یدستور در حالت کنترل ترم می که حالت تنظ یزمان

 کند.    چیسوئ بوردیو کنترل ک نالیکنترل ترم

  ی کنترل ارتباط  نیب  تواندی م  نالیترم  نیا  ،(P0.03 = 2)   باشد  شده  میتنظ  ارتباط  کنترل  یرو  فرمان  منبع  زمانی که

 کند. چیسوئ بوردیو کنترل ک

 شتاب  کاهش / شتاب ممنوعیت فرمان  :21

  ی م   حفظ (  STOP  دستور  بجز)  رد یگ  قرار  یخارج  یگنالها یس  ر یت ث  تحت  نکهیا  بدون  را   موتور  یفعل   سرعت

 .کند

 نکته:  

 .نیست معتبر عادی شتاب کاهش توقف حیندر •

 PID تعلیق :22

 PID  ماتیو تنظ  کندی را حفظ م   یفعل  یفرکانس خروج  نورتریا،  است  معتبر  موقت  طور  به  PID  که  یزمان

 .دهدی فرکانس را انجام نم  یخروج  یبرا

 PLC تیوضع ستیر :23

PLC  ق ی از طر  تواندی م   نورتریا  ،شود  یم   یانداز  راه  مجددا  یوقت .  شود  ی م  متوقف  موقت  بطور  کار  نیح  در  

 ساده بازگردانده شود. PLC هیبه حالت اول نالیترم نیا

 فرکانس  نوسان  توقف  :24

 . تابع فرکانس نوسان متوقف شده است.   دهدی م  یخروج  یفرکانس مبدل در فرکانس مرکز

 شمارنده  ی ورود :25

 .شودی م  استفاده پالس  ارششم یبرا ترمینال نیا
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 ریست شمارنده  :26

 .شود می پاک شمارنده وضعیت

 طول  شمارش ورودی  :27

  جزئیات،   برای.  شود  می  محاسبه  پالس  ورودی   با  طول  و  شود  می  استفاده  ثابت  طول  کنترل  برای  تابع  ترمینال

   .کنید مراجعه PE.05～PE.06 عملکرد معرفی به

 طول  بازنشانی  :28

 .شود می تنظیم صفر روی PE.06 واقعی طول تابع کد است، معتبر عملکرد ترمینال که هنگامی

 DC فوری   ترمز :32

 .کند می تغییر DC ترمز  حالت به مستقیماً اینورتر ،معتبر است  انهیپا نیکه ا یزمان

 بسته "معمولاورودی   خارجی خطای :33

 فرکانس     رییتغ یفعال ساز :34

ت  یکه وضع  یفرکانس پاسخ نخواهد داد تا زمان  رییتغ   گونه  چیه  به  اینورتر  ،ترمینال  نیا  شدن  روشن  از  پس

 نامعتبر باشد. نالیترم

 PID  کردعمل  جهت معکوس ترمینال :35

 .شود یم  P6.03 در شده نییتع جهت مخالف PIDمعتبر باشد، جهت عملکرد  نالیترم نیکه ا یزمان

 ی خارج توقف 1 ترمینال :36

 د ی کل  عملکرد  معادل  ،اینورتر  کردن  متوقف   یبرا   ترمینال  نیا  از  توان   ی م  ،یات یعمل  پانل   از  کنترل  حالت  در

STOP کرد استفاده ،روی کیبورد. 

    2 نالیترم نگیچیفرمان کنترل سوئ :37

  ترمینال   از  کنترل  فرمان  منبع  اگر.  شود  یم   استفاده   یارتباط   شبکه از  وکنترل   ترمینال   از  کنترل   نیب  سوئیچ  یبرا

 و بالعکس. کند؛ی م چی معتبر است به کنترل ارتباط سوئ نالیکه ترم یزمان ستمیس  باشد،
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 PID انتگرال مکث :38

 ی تناسب   توابع  حال،  نیا  با  آید.  می  در  تعلیق  حالت  به  PID  انتگرال  تنظیم  تابع  ،ترمینال  نیا  شدن  روشن  از  بعد

   .هستند معتبر همچنان PID دیفرانسیل تنظیم و

 شده  تعیین پیش  از فرکانس  ترمینال و  اصلی فرکانس بین منبع سوئیچینگ :39

  می   جایگزین(  P0.02)  پیش تنظیم  فرکانس  با  اینورتر  فرکانس  اصلی  منبعمعتبر است،    نالیترم  نیکه ا  یزمان

 .شود

 شده  تعیین پیش  از فرکانس  ترمینال و  کمکی  فرکانس بین منبع سوئیچینگ :40

  می   ( جایگزینP0.02)  پیش تنظیم  فرکانس  با  اینورتر  فرکانس  مرجع  منبعمعتبر است،    نالیترم  نیکه ا  یزمان

 .شود

 PIDپارامتر  رییتغترمینال  :43

معتبر است، پارامتر    ریغ  نالیکه ترم  یباشد، زمان  DI (P6.18=1)  نالی، ترمPIDپارامتر    رییتغ  طیکه شرا  یزمان

PID از P6.05～P6.07  معتبر است، از  نالیکه ترم ی. زمانشودی استفاده مP6.15～P6.17 شود؛ ی استفاده م 

   کاربر توسط  شده تعریف1 و  2 خطای: 44～45

 را   E-33  و  E-32  خطای  بی ترت  به   اینورتر ،معتبر هستند  2و    1شده توسط کاربر    فی تعر  یکه خطاها  یهنگام

 .دهد یم انجام PA.46 می تنظ اساس بر را خطا برابر در محافظت اقدامات و کند یم  گزارش

 رزرو  :46

 ی اضطرار توقف  :47

 ان یتوقف، جر  ندیفرآ. در طول  شودی سرعت متوقف م  نیترع یبا سر  نورتریمعتبر است، ا  نالیکه ترم  یهنگام

  ستم ی که س  یزمان   نورتریا  عیبه توقف سر  ازین  نیت م  یعملکرد برا   نی. اماندی م   یشده باق  می که تنظ  ییدر حد بالا

 .شودی است، استفاده م  یاضطرار تیدر وضع

 ی خارج توقف 2 ترمینال :48

ترم  بورد،یکنترل ک)  یکنترل  حالت  هر  در ارتباط   نالیکنترل  کنترل  کاهش   یبرا   تواندی م   نالیترم  نیا  ،(یو 

 .است 4 سرعت  کاهش زمان سرعت، کاهش زمان حالت، نیا دراستفاده شود.   نورتریسرعت و توقف ا
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 DCکاهش سرعت تا ترمز :49

  به   سپس  و  ابدی  یم   کاهش   DC  ترمز  توقف  فرکانس  به   اینورتر  فرکانس  ،معتبر است   ترمینال  نیا  که  یهنگام

 .  کندی م  چیسوئ DC ترمز حالت

 فعلی  کارکرد  زمان پاکسازی  :50

 بندی زمان   عملیات  با  باید  این عملکرد.  شود  می  پاک  اینورتر  فعلی  کار  زمانمعتبر است،    نالیکه ترم  یهنگام

(P2.40و ) عملیات رسیدن زمان (P2.41 با ) شود  مرتبط هم. 

 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.10 عملکرد انتخاب VI  (DI) 0～59 1 1 x 
P3.11 عملکرد انتخاب CI (DI) 0～59 1 1 x 

  عنوان  به AI ترمینال کهی هنگاماند. شده  یطراح   DIن به عنوا   AIزاستفاده ا یبرا یتابع یگروه از کدها نیا

DI  ی م   محسوب(  بالا   سطح)  کیی  ورود  تیوضع  باشد،  بالاتر  ای  ولت  7  یورود  ولتاژ  اگر  شود،ی  م   استفاده  

  اگر .  شود  یم   محسوب(  نییپا  سطح)  صفری  ورود  تیوضع  باشد  تر  نییپا  ا ی  ولت  3  یورود  ولتاژ  اگر  و  شود

  پسماند است،  شده داده نشان 18-6 شکل در  که همانطور  AI حالت باشد ولت 7 و ولت 3 ن یب ی ورود ولتاژ

   .است

 ن، ییپا  سطح  ای  است  معتبر  بالا  سطح  نکهیا  نییتع  یبرا  P3.43  تابع  از  شود  یم  استفاده  DI  عنوان  به  AI  یوقت

 .  شود  یم استفاده

  تنظیمات   برای جزئیات به.  است  X  تنظیمات  مانند  عملکرد  تنظیم  ،DI  ترمینال  عنوان  به  AI  از  استفاده  هنگام

 .کنید مراجعه P3 گروه در مربوطه X ورودی ترمینال

 
 مربوطه DI وضعیت و AI  ورودی ولتاژ رابطه 18-6شکل
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.13 0.000 ترمینال  فیلتر زمانs～1.000s 1 0.01s x 
  باشد   تداخل  مستعد  ورودی  ترمینال  اگر.  شود  یم  استفاده  X  ترمینال  وضعیتی  افزار  نرم  لتریف  زمان  میتنظ  یبرا

 افزایش   اما.  یابد  افزایش  تداخل  ضد  توانایی  تا  داد  افزایش  توان  می  را  پارامتر  شود،  عملکرد  در  اختلال  باعث  و

 .دهد پاسخ کندی به X ترمینال شود می باعث فیلتر زمان

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.14 0 0 3～0 ی ورود ترمینال فرمان حالت ○ 
 .کند می   تعریف  خارجی ترمینال های طریق از اینورتر  عملکرد  کنترل برای را مختلف روش چهار پارامتر این

 1حالت دو خطی  0 :
 K1 K2 فرمان اجرا 

STOP 0 0 
Forward RUN 1 0 
Reverse RUN 0 1 

STOP 1 1 
 

 1خطی  دو حالت 19-6شکل

 

 حالت دو خطی   1 :

 

 K1 K2 فرمان اجرا 

STOP 0 0 
STOP 0 1 

Forward RUN 1 0 
Reverse RUN 1 1 

 

 خطی دو حالت 20-6شکل
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 سه خطی   1حالت  2 :

Xi منظوره چند یورود یهاترمینال  از یک ی معرف ریز شکل در X1～X6 نظر  مورد  ترمینال عملکرد. است  

 .گردد تعریف 9 شماره "ی ا نقطه سه کنترل" عنوان به آن ماتیتنظ در ستیبا یم

 

SB1：Stop button 

SB2：Forward button 

    SB3：Reverse button                 

 

  خطی سه 1 حالت 21-6شکل

 سه خطی   2حالت  3 :

Xi منظوره چند یورود یهاترمینال  از یک ی معرف ریز شکل در X1～X6 نظر  مورد  ترمینال عملکرد. است  

 .گردد تعریف 9 شماره "ی ا نقطه سه کنترل" عنوان به آن ماتیتنظ در ستیبا یم

 

SB1：Stop button 

SB2：Run button 

 

 

 خطی  سه 2 حالت 22-6شکل

 :توجه

  ترمینال   و  باشد  معتبر  ترمینال  اجرا  حال  در  فرمان  کانال   انتخاب  اگر  ،اینورتر  توقف  و   خطا  بروز  هنگام

FWD/REV  کند می کار به شروع بلافاصله اینورتر خطا، بازنشانی از پس  باشد، معتبر وضعیت در. 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.15 
 نالینرخ ترم

UP/DOWN 
0.001Hz/s～65.535Hz/s 0.001 Hz/s 1.000 Hz/s ○ 
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  استفاده   فرکانس   رییتغ  زانیم میتنظ  یبرا  شود،  یم میتنظ  UP/DOWN  ترمینال های   از  استفاده  با  فرکانس   که  یهنگام

 .شود یم

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.16 حداقل ورودی VI 0.00V～P3.18 0.01V 0.00V ○ 

P3.17 
 از متناظر تنظیم

 VI ورودی حداقل
-100.0 %～+100.0 % 0.0% 0.0% ○ 

P3.18  ورودیحداکثر VI P3.16～+10.00V 0.01V 10.00V x 

P3.19 

  یورود  ماتیتنظ

 حداکثر با متناظر

 VI 1یمنحن یورود 
-100.0 %～+100.0 % 0.0% 100.0% x 

P3.20 لتریف زمان VI 0.00s～10.00s 0.01s 0.10s x 

P3.21 
 یورود حداقل

 CI 1یمنحن
0.00V～P3.23 0.01V 0.00V ○ 

P3.22 

 با متناظر ماتیتنظ

 یورود حداقل

 CI 1یمنحن
-100.0 %～+100.0 % 0.0% 0.0% ○ 

P3.23 
  یورود حداکثر

 CI 1یمنحن
P3.21～+10.00V 0.01V 10.00V ○ 

P3.24 

 با متناظر ماتیتنظ

  یورود  حداکثر

 CI 1یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.0% 100.0% ○ 

P3.25 لتریف زمان CI 0.00s～10.00s 0.01s 0.10s ○ 
P3.31 0.00 حداقل ورودی پالسV～P3.33 0.01KHz 0.00KHz ○ 

P3.32 
  حداقل تنظیم

 ○ %0.0 %0.0 %100.0+～%100.0- پالس ورودی

P3.33 پالس  یورود حداقل P3.31～+100.00KHz 0.01KHz 50.00KHz ○ 

P3.34 
  با متناظر ماتیتنظ

 پالسی ورود  حداقل
-100.0%～+100.0% 0.0% 100.0% ○ 

P3.35 0.00 پالس  زمان فیلترs～10.00s 0.01s 0.10s ○ 
 .شودی استفاده م، مربوطهمقدار  میتنظآنالوگ و ی ولتاژ ورود نیرابطه ب نییتع یکد تابع فوق برا 
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 " یحداکثر ورود"ولتاژ آنالوگ بر اساس  شود، شتریب( P3.18) مقدار حداکثر از آنالوگ یورود ولتاژ یوقت

 مقدار   از ،(P3.16) باشد  مقدار حداقل  از کمتر  آنالوگ  یورود  ولتاژ  یوقت  ب،یترت  نیبه هم  شود؛ی محاسبه م 

 .شود  یم استفاده( %0.0یا  یورود حداقل از کمتر AI یبرا میتنظ) P3.37 در شده میتنظ

   .دارد مطابقت ولت 0.5 ولتاژ با آمپر یلیم 1 انیجر است، انیجر یورود آنالوگ یورود که یهنگام

به راحتورودی  که    یهنگام ت ث  یآنالوگ  م  ریتحت  ف  رد،یگی قرار  زمان  افزا  لتریلطفاً  تا    دی ده  شیکردن را 

 ی دهباشد، سرعت پاسخ   شتریکردن ب  لتریهرچه زمان ف. با این حال  شود  تیتثب  شده  ییشناسا  آنالوگ  یورود

 آنالوگ کندتر خواهد بود. ییشناسا

 . دیکن  میتنظ یدرست  به یواقع طیشرا اساس بر را تابع نیالطفا  

  ت ا یجزئ  یبرا.  متفاوت است  آنالوگ،  یورود  %100  مربوط به   ی مقدار اسم  یمعن   ،مختلف   یکاربردها  در 

 : شکل های زیر نمایشگر دو نوع از تنظیمات می باشند .دیهر بخش برنامه مراجعه کن فیبه توص بیشتر،

 
 مجموعه  مقادیر و آنالوگ ورودی بین متناظر رابطه 23-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

P3.36 یمنحن انتخابVI              000～333 111 000 ○ 
  منحنی   سه  از  یک  هر  .هستند  CI  و  VI   ماتیتنظ  با  متناظر   بیترت  به  تابع  نیا  صدگان  و  دهگان  کان،ی  یها  رقم

 .کرد انتخاب CI و VI برای توان می را

 مربوط   1  منحنی.  دارند  قرار  P3  گروههستند که در  ای  نقطهدو  های  منحنی  همگی  3منحنی  و  2منحنی  ،1منحنی

 هستند. P3.30 تا P3.26 به مربوط 3منحنی ،P3.25 تا P3.21 به مربوط 2 منحنی ،P3.20 تا P3.16 به
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.37 
  VI یورود  یبرا میتنظ

 ○ 000 111 333～000              ی ورود حداقل از کمتر

آنالوگ    یکه ولتاژ ورود  یزمان  شود، ی نحوه انتخاب مقدار آنالوگ متناظر استفاده م  می تنظ  یکد تابع برا  نیا

 شده باشد. میتنظ "یحداقل ورود"کمتر از 

 .هستند CI و VI ماتیتنظ با متناظر بیترت به تابع نیا دهگان و کانی یها رقم

  از   باشد،  یورود  حداقل  از  کمتر(AI)  آنالوگ  یورود  ولتاژ  یوقت  باشد،  0  عدد  شده  انتخاب  مقدار  اگر

 . شود یم  استفاده( P3.16, P3.22, P3.26) یورود حداقل به مربوط ماتیتنظ

  است،   یورود  حداقل  از  کمتر  ( AI)  آنالوگ  یورود  ولتاژ  که  ی هنگام  باشد،   1  عدد  شده  انتخاب  مقدار  اگر

 .گردد یم  می تنظ %0.0 آنالوگ یورود آن مقدار

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.38 زمان تاخیر X1  0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s x 
P3.39 زمان تاخیر X2 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s x 
P3.40 زمان تاخیر X3 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s x 

 در .  شود می  استفاده کند  می  تغییر  X  ترمینال   وضعیت  که  زمانی  اینورتر عملکرد  برای  تاخیر  زمان  تنظیم  برای

 .دارند را تاخیر زمان تنظیم عملکرد X3 و X1، X2 فقط حاضر حال

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P3.41 معتبر حالت1انتخاب X 00000～11111 000 00000 x 
P3.42 معتبر حالت2انتخاب X 00000～11111 000 00000 x 
P3.43 انتخاب AI  000 000 111～000 معتبر  حالت عنوان به x 
P3.44 5.0 0.1 6553.5～0.1 ورودی فاز دادن  دست از زمان x 

 (NPN) سطح بالا معتبر 0 :

 (PNP) سطح پایین معتبر 1 :

 .شود می استفاده دیجیتال ورودی ترمینال معتبر  وضعیت حالت تنظیم برای عملکرد کدهای از این گروه

  معتبر   COM  به  اتصال  هنگام  مربوطه،X ی  ورود  ترمینال  ،گردد  می تنظ  بالا  سطح  بعنوان  ها  ت یب  از  کی   هر  یوقت
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 X  ترمینال  گردد  میتنظ  نییپا  سطح  بعنوان  ها  آن  از  ک ی  هر  چنانچه  .است  نامعتبر  پس از قطع ارتباط  و  بوده

 .می شود معتبر ارتباط پس از قطع و  است نامعتبر شود  می متصل COM به زمانی کهمربوطه، 

P3.41  یکان  رقم:  کنترل  ترمینال  بیت  شرح  :X1،  دهگان  رقم  :X2،   صدگان  رقم  X3  ،  هزارگان  رقم  X4  ،   

 . X5 هزارگان ده رقم

P3.42   یکان  رقم   :کنترل  ترمینال  بیت  شرح  :X6  ،  دهگان  رقم  :X7  ،   صدگان  رقم  X8  ،   هزارگان  رقم  X9   

 . X10 هزارگان ده رقم

P3.43 یکان رقم ورودی:  ترمینال کنترلی بیت شرح :VI، دهگان رقم:CI  . 

 

 روجی ترمینال های خ :  P4گروه 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.00 ترمینال خروجی حالت FM 0～1 1 0 ○ 
 ( FMPخروجی پالس) 0 :

 ( FMR) چیسوئ گنالیس ی خروج 1 :

 با  پالس  خروجی  ترمینال  یک  عنوان  به  تواند  می  که  است  ریزی  برنامه  قابل  پلکسر  لتیوم  یک  FM  ترمینال

 KHz 100  خروجی  پالس  فرکانس  حداکثر.  شود  استفاده  باز  کلکتور  چیسوئ  یخروج  عنوان  به  ا ی  و  بالا  سرعت

 .دینپالس مراجعه ک یمربوط به خروج یعملکردها یبرا P4.06 حاتیلطفاً به توض .است

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.01 
 FM عملکرد انتخاب

 ( باز کتورلک یخروج)
0～41 1 1 ○ 

P4.02 رله عملکرد T/A-T/B-T/C 0～41 1 2 ○ 

P4.03 
 توسعه  رله کارت عملکرد

R/A-R/B-R/C )  ) 
0～41 1 0 ○ 

P4.04 عملکرد انتخاب DO1 (رزرو ) 1 1 41～0 ○ 
P4.05 عملکرد انتخاب DO2 (رزرو ) 4 1 41～0 ○ 



 
 

154 

 

-T/A-T/Bکه    ییجا  شوند،ی استفاده م   تالیجید  یپنج خروج  یانتخاب عملکردها  یبالا برا  یپنج کد عملکرد

T/C  وP/A-P/B-P/C دو رله هستند. بیبه ترت 

 است:  ریچندمنظوره به صورت ز یخروج نالیعملکرد ترم 

 
 عملکرد  مقدار عملکرد  مقدار

    نورتریعملکرد ا 01 بدون خروجی  00

 FDT1 فرکانس  سطح صی تشخ یخروج 03 (توقف) خطا یخروج 02

 (توقفدر یجخرو بدون)صفر سرعتبا   دعملکر 05 فرکانس حدنصاب رسیدن به 04

 رتر واین بار  اضافه هشدار ش یپ 07 موتور  بار  اضافه هشدار ش یپ 06

 شده   اختصاص دادهشمارش  مقدار بهرسیدن   09 شده   تنظیم مقدار به  شمارش  مقدار  رسیدن 08

 PLC ی  چرخهتکمیل  11 تعیین شده  رسیدن به طول 10

 فرکانسمحدودیت  13 ی تجمع یحداکثر زمان اجرارسیدن به  12

 کار  به  مادهآ 15 شده   محدود  گشتاور 14

16 VI >CI 17  فرکانس یبالا حدرسیدن به 

18 
 فرکانس نییپا حد بهرسیدن  

 (یخروج توقف بدون)
 یولتاژ خروج حالت افت 19

 کامل  موقعیت یابی 21 شبکه  ارتباط ماتیتنظ 20

 (توقف در یخروج داشتن) 2صفر سرعت کارکرد 23 یابی موقعیت  وشر 22

 FDT2 یخروج فرکانس  سطح  صی تشخ 25 ی تجمع بودن روشن زمانرسیدن به  24

 2 فرکانس رسیدن به  27 1 فرکانس حدنصاب رسیدن به 26

 2  انی جررسیدن به  29 2  ان یجر حدنصاب رسیدن به 28

 ی ورود  حد از VI تجاوز 31 ی زمانبند  حدنصاببه   رسیدن 30

 معکوس  عملکرد 33 بار   شدن صفر 32

 ماژول  ی دما رسیدن به حدنصاب 35 صفر  انیجر حالت 34

 ( توقف در  یخروج داشتن) فرکانس ن ییپا حد بهرسیدن   37 یافزار نرم  حد  از انیجر  تجاوز 36

 موتور  حد از شیب یگرما اخطار 39 (خطاها همه ) خطا یخروج 38

40 
  کارکرد زمان  حدنصاب رسیدن به

 یفعل
41 

  یعاد توقف  یخطا  بروز درصورت) خطا یخروج

 ( ندارد  وجود  یخروج ولتاژ،  افت و
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 : است زیر شرح به 4-6 جدول در شده فهرست توابع

 بدون خروجی  0: 

 .ندارد عملکردی هیچ خروجی ترمینال

 عملکرد اینورتر 1: 

 سیگنال روشن میشود.  ،( باشد  صفر  تواند  می)  دارد  خروجی  فرکانس  و  است  کار  حالت  در  اینورتر  که  هنگامی

 ( توقف) خطا یخروج2: 
 .شود می روشن ترمینال شود،  می متوقف  اینورتر به دلیل نقص که هنگامی

 FDT1سطح فرکانس  ص یتشخ یخروج  3:

 .کنید مراجعه P2.20 و  P2.19 توابعتوضیح  به لطفاً

   به حدنصاب فرکانس دنیرس4: 

 .کنید مراجعه P2.21 عملکرد توضیح کدهای به لطفاً

 درتوقف(  یعملکرد با سرعت صفر)بدون خروج 5: 

  نال یترم  باشد،  توقف  حالت  در  اینورتر  اگر.  شود  یم  روشن  سیگنال  ،کار کند   0خروجی  فرکانس  با  اینورتر  اگر

 .شود  یم خاموش

 موتور  بار  اضافه هشدار پیش6: 

که آستانه    ی و قبل از عمل حفاظت اضافه بار موتور، هنگام  یاز بارگذار  شی با توجه به مقدار آستانه هشدار پ

  به   موتور  بار  اضافه  پارامتر  تنظیم  برای  لطفاً.  دهدی م  ی( را خروج ONروشن )  گنالیتجاوز شود، س  هیهشدار اول

 .کنید مراجعه PA.00～PA.02 عملکرد کد

 اینورتر  بار اضافه  هشدار پیش7:

 .شود  می روشن10s  سیگنال خروجی شود، انجام  اینورتر بار اضافه از  حفاظت عمل اینکه از قبل

 شده تنظیمبه مقدار شمارش مقدار رسیدن 8:

 .شود یم  روشن سیگنال خروجی برسد، PE.08 در شده  تنظیم مقدار به شمارش مقدار وقتی
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   شده  اختصاص داده شمارش  مقدار بهرسیدن  9: 

  ی . لطفاً برادهدی م  یرا خروج  ON گنالیبرسد، س PE.09توسط   شدهم ی که مقدار شمارش به مقدار تنظ یزمان

 .دیمراجعه کن PEعملکرد گروه  حاتیتوابع شمارش به توض

 تعیین شده  طولرسیدن به 10: 

 .دهدیم  یرا خروج  ON  گنالیفراتر رود، س  PE.05شده توسط    نییشده از طول تع  ییشناسا  یطول واقع   وقتی

 PLC ی  چرخه تکمیل11: 

می    ارسال  را 250ms عرض با پالسی سیگنال خروجی کند، ترمینال می کامل را چرخه یک ساده PLC وقتی

 .کند

 ی تجمع  یبه حداکثر زمان اجرا دنیرس 12:

 .شود  یم روشن سیگنال خروجی باشد، P2.51توسط شده تعیین زمان از  بیشتر اینورتر کار زمان اگر

 فرکانس محدودیت   13:

به فرکانس حد   زی ن  یفرکانس فراتر رود و فرکانس خروج  نییحد پا  ای  از حد بالا  شدهم ی که فرکانس تنظ  یزمان

 .شودی صادر م ON گنالیبرسد، س نییحد پا ایبالا 

 گشتاورمحدودیت   14:

محافظت    در حالت  رترواین  برسد،  گشتاور  شده  نییتع  حد  به  یخروج  گشتاور  چنانچه  ،سرعت   کنترل  حالت  در

 .شودی صادر م ON گنالیس و قرار می گیرد بار ریزاز توقف 

 کار  هآماده ب  15:

 نیدر ح،  نکند   ییشناسا  را  ییخطا  چیه  اینورتروشده باشد   تیتثب  اینورتر  کنترل  مدار  و  یاصل  مدار هیتغذ  اگر

 .دهدی م یرا خروج ONروشن  گنالیکار س

VI>CI :16 

 .شودی صادر م ON گنالیس باشد، CI یورود از بزرگتر VIآنالوگ  یکه مقدار ورود یزمان
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   فرکانس ی بالا حد رسیدن به  17:

 .شودی صادر م ON گنالیس  رسد،ی شده م  میتنظ یبه فرکانس حد بالاکارکرد  فرکانس زمانیکه

 ( یبدون توقف خروج )  فرکانس  پایین حد رسیدن به  18:

  حالت   در  .شودیصادر م  ON  گنالیس  رسد،ی شده م   میتنظپایین  به فرکانس حد  کارکرد    فرکانس  زمانیکه

 .شود یم روشن یخروج سیگنال   زین توقف

 ی حالت افت ولتاژ خروج 19:

 .شودیصادر م ON گنالیس  ،باشد ولتاژ افت  حالت در اینورتر که هنگامی

 شبکه ارتباط تنظیمات 20:

 پروتکل"  به  بیت های کنترل،    بیشتر  برای جزییات.  شود  یم   کنترل  ارتباطات  ماتیتنظ  با  DO  یخروج  ترمینال

 .دیکن مراجعه نهم فصل در NE90 | RS485"  سریال  پورت  ارتباطی

 کامل  یاب ی  تیموقع 21:

 یابی  موقعیتوش ر 22:

   ( توقف در ی خروج داشتن)  2صفر سرعت  کارکرد 23:

 در حالت توقف معتبر است. نیهمچنو  روشن خروجیسیگنال   باشد، 0اینورتر خروجی اگر فرکانس 

 تجمعی  بودن  روشن زمان  به رسیدن 24:

روشن    گنالیشده است فراتر رود، س  م یتنظ  P2.16که توسط    یاز زمان  نورتریکه زمان کارکرد انباشته ا  یهنگام

 .کندی را صادر م

   FDT2 خروجی فرکانس  سطح تشخیص 25:

 .کنید مراجعه P2.27 و P2.26 توابع شرح به لطفاً

  1 فرکانس  حدنصاب  رسیدن به 26:

 .کنید مراجعه P2.29 و P2.28 توابع شرح به لطفاً
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 2 فرکانس  حدنصاب  رسیدن به 27:

 د. کنی  مراجعه P2.31 و P2.30 توابع شرح به لطفاً

 1جریان  رسیدن به28: 

 .کنید مراجعه P2.37 و P2.36 توابع شرح به لطفاً

  2 جریان رسیدن به 29:

 .کنید مراجعه P2.39 و P2.38 توابع شرح به لطفاً

 یحدنصاب زمانبندبه  دنیرس 30:

تابع زمان   یهنگام انتخاب  اP2.40)  یبندکه  است،  از رس  نورتر ی( معتبر  به زمان    یفعل   یزمان اجرا   دن یپس 

 خواهد داد. یروشن را خروج  گنالی(، سP2.42) یبندزمان  شدهم یتنظ

   ورودی   حد از VI  تجاوز 31:

  حد )  P2.43  مقدار از  کمتر  ای(  VI  یورود  ولتاژ  یبالا  حد)  P2.44  مقدار  از بزرگتر  VI  ی آنالوگورود  اگر

 .شود یم  روشن سیگنال خروجی باشد،( VI یورود ولتاژ نییپا

 بار  شدن  صفر32: 

 .شود یم روشن سیگنال خروجی  شود، صفر اینورتر بار اگر

 معکوس  کارکرد 33:

 .شودیصادر م ON گنالی سدارد،  قرار معکوس کار حالت در اینورتر که هنگامی

 صفر  انی حالت جر 34:

 .کنید مراجعه P2.33 و P2.32 توابع شرح به لطفاً

 ماژول  ی به حدنصاب دما دنیرس 35:

سیگنال    برسد،(  P2.45)  شده  میتنظ  IGBT  یدما  مقدار  به(  P7.06)  رنورتیا  IGBT  نکیس  تیه  یدما  اگر

  .شود  یم روشن خروجی
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 ی افزار نرم  حد از انی جر  تجاوز 36:

 .کنید مراجعه P2.35 و P2.34 توابع شرح به لطفاً

 ( توقف  در خروجی داشتن)  فرکانسپایین   حد  به رسیدن 37:

 سیگنال خروجی   کار  حین  در  رسد،می   مجاز  حد  از  ترپایین   فرکانس  به  اجرا  حال  در  فرکانس  که  هنگامی

 .است روشن همچنان سیگنال شودمی  متوقف دستگاه که هنگامی و شود یم روشن

 ( خطاها  همه) خطا  خروجی 38:

 .شودیصادر م ON گنالیس  شود، متوقف رنورت یا و دهد رخ رنورتیا در ییخطا اگر

 موتور  حد از بیش  گرمای اخطار 39:

  برسد، (  موتور  حد  از  شیبی  دما  هشدار  آستانه)  PA.54  در  شده  میتنظ  یدما  به(  b0.34)  موتور  یدما   اگر

 .شودی صادر م ON گنالیس

 ی به حدنصاب زمان کارکرد فعل  دنیرس 40:

 .شود یم  روشن سیگنال خروجی باشد، شتریب P2.51 مقدار از اینورتر یفعل کارکرد زمان اگر

 ( ندارد  وجود خروجی ولتاژ، افت و عادی   توقف خطای  بروز  درصورت) خطا  خروجی 41:
 .شود یم روشن سیگنال خروجی  شود،  یم متوقف خطا لی دل به اینورتر یوقت

 :  توجه

 .ندارد وجود یخروج ولتاژ، افت یخطا بروز حالت در

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.06 یخروج عملکرد انتخابFMP 0～16 1 0 ○ 
P4.07 ی خروج عملکرد انتخابAO1 0～16 1 0 ○ 
P4.08 ی خروج عملکرد انتخاب AO2 0～16 1 1 ○ 
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 ( P5.09)  پالس  یخروج  فرکانس  حداکثر  تا  KHz 0.01  از  FMP  ی ترمینالخروج   پالس  فرکانسمحدوده  

 و  AO1  آنالوگ  یدامنه خروج .  شود  میتنظ  تواند  یم100.00KHz   تا  0.01KHz  نیب  P5.09  مقدار.  است

AO2 0 برابر باV~10V 0 یاmA~20mA باشد یم. 

  : است  شده داده نشان زیر جدول در مربوطهتابع  کالیبراسیون رابطه و آنالوگ خروجی یا پالس خروجی هدامن

 : است  زیر شرح به منظوره چند خروجی ترمینال تابع

 

 آنالوگ یا پالس  خروجی %100.0 ～ %0.0 به مربوط عملکرد عملکرد مقدار 

～0 کارکرد  فرکانس 1 ی خروج فرکانس حداکثر  

～0 شده  میتنظ فرکانس 2 ی خروج فرکانس حداکثر  

*2～0 یخروج انیجر 3 موتور  ینام  انیجر   

*2～0 یخروج گشتاور 4 موتور  ینام  گشتاور   

*1.2～0 یخروج ولتاژ 5 موتور  ی نام  ولتاژ   

 0.01KHz～100.00 KHz ورودی پالس 6

7 VI 0～10V 

8 CI 0～10V(or 4～20mA) 

9  ---  --- 

～0 طول  10 طول تنظیم شده حداکثر  

～0 میزان شمارش  11 شمارش   میزانحداکثر  

 %100.0～%0.0 ارتباط  ماتیتنظ 12

～0 سرعت موتور 13 ی خروج فرکانس  حداکثرسرعت متناظر با   

 0.0A～1000.0A یخروج انیجر 14

 0.0V～1000.0V یخروج ولتاژ 15

*2- یخروج گشتاور 16 موتور  ینام گشتاور  ～ 2* موتور  ینام گشتاور    

 آنالوگ یا پالس  خروجی به   مربوط  عملکرد  جدول 6-5جدول 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.09 
 خروجی فرکانس حداکثر

FMP 
0.01KHz～100.00KHz 0.01KHz 50.01KHz ○ 

  خروجی   فرکانس  حداکثر  تنظیم  برای تابع  این  از  شود،ی پالس انتخاب م  یخروجبه عنوان    FMترمینال    از  اگر

 .شود می استفاده پالس

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.10 انحراف ضریب AO1 -100.0%～+100.0% 0.001 0.0% ○ 
P4.11 افزایش بهره AO1 -10.0～+10.0 0.01 1.00 ○ 
P4.12 انحراف ضریب AO2 -100.0%～+100.0% 0.001 0.0% ○ 
P4.13 افزایش بهره AO2 -10.0～+10.0 0.01 1.00 ○ 

.  شوندی آنالوگ استفاده م   یاصلاح انحراف صفر و انحراف دامنه خروج  یبرا   یتابع فوق به طور کل   یکدها

استفاده کرد. اگر انحراف صفر با    ازیمورد ن  AO  یخروج  یمنحن  یسازی سفارش  یاز آن برا توانی م  نیهمچن

"b"  ،  بهره با  ضریب""k  ،  با    یواقع  یخروجY""  استاندارد با    یجو خروX""    ی خروج   ،شده باشدنشان داده  

 .Y = kX + b: رابر است باب یواقع

  مقدار   به  استاندارد  خروجی  .است(20mA) یا    10Vعادل  م  AO2  و  AO1  صفر  انحراف  ضریب  100.0%

  افزایش   کننده   تنظیم  یا  صفر  جبران  ضریب  بدون  0V～10V (or 0mA～20mA)  آنالوگ  خروجی   با  متناظر

 صفر، فرکانس در و باشد عملکرد فرکانس عنوان به  آنالوگ خروجی از اگر مثال، عنوان به .دارد اشاره بهره

  ضریب   و  تنظیم  ”0.50-“  روی  باید  بهره  افزایش  باشد،  3Vخروجی  حداکثر،  فرکانس  در  و  8V  خروجی

 .شود تنظیم %80 روی صفر انحراف

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.14 یخروج ریتاخ زمان FMR 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 
P4.15 0.0 1 رله یخروج ریتاخ زمانs～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 
P4.16 0.0 2 رله یخروج ریتاخ زمانs～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 
P4.17 یخروج ریتاخ زمان DO1 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 
P4.18 یخروج ریتاخ زمان DO2 0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 

 حالت رییتغ لحظه از  DO2 و DO1 ،2رله ،1هرل ،FMR یخروج یها ترمینالری ت خ زمان میتنظ یبرا توابع نیا
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 .شوند  یم استفاده  یواقع یخروج رییتغ تا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P4.19 00000 11111 11111～00000  خروجی ترمینال معتبر انتخاب حالت ○ 
 .شوند یم  استفاده  DO2 و DO1 ،2رله ،1هرل ،FMR یها ترمینال منطقی خروجی تنظیم برای تابع این

 : است زیر شرح به رقم هر شرح

 FMR یخروجترمینال : کانی رقم

 1هرل یخروج :دهگان رقم

 2هرل یخروج  :صدگان رقم

 YDO1 یخروج  :هزارگان رقم

 DO2 یخروج :هزارگان ده رقم

   مثبت منطق  0 :

 .ستین معتبر COM از  شدن قطع هنگاممتصل باشد.  COMبه  تالیجید یخروج  نالیمعتبر است که ترم یزمان

 نفی م منطق   1 :

  شدن  قطع هنگاممربوطه به هم متصل باشند.  COM نال یو ترم تالیجید یخروج  نالینامعتبر است که ترم یزمان

 .ستین معتبر COM از

 

 V/F  منحنی توابع :  P5گروه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.00  تنظیمات منحنیV/F 0～11 1 00 X 

  بارتعریف   مشخصات   مختلفه کردن نیازهای  برآورد  برای  را  پذیر  انعطاف  V/F  تنظیم  روش  یک  تابع   کدهای

 کرد:  انتخاب P5.00 تعریف به توجه با توان می را منحنی  حالت پنج.  کنند می
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: 0 V/F  خطی 

است.  یمعمول   یبارها  یبرا استفاده  قابل  ثابت   ولتاژ   باشد،  0اینورتر  خروجی  فرکانس  که  زمانی  با گشتاور 

 .است موتور  نامی ولتاژ ،خروجی ولتاژ باشد، موتور نامی فرکانس، خروجی  فرکانس که زمانی و 0 خروجی

: 1 V/F  چند نقطه ای 

 توان   می  P5.06  تا  P5.01  توابع  تنظیم  بااست.    وژهای فیها و سانترکنخاص مانند خشک   یبارها  یمناسب برا

 .آورد بدست را دلخواه V/F منحنی

: 2 V/F  مربعی 

 ها مناسب است.ها و پمپ از مرکز مانند فن  زیگر یبارها یبرا

   V/F کامل یجداساز 10 :

  نورتر یا  ی . فرکانس خروجشودی موارد استفاده م   ریکنترل موتور گشتاور و سا  ،یی القا  شیدر گرما  یبه طور کل 

توسط    ی و ولتاژ خروج  شودی م  نییتوسط منبع فرکانس تع  ی است، فرکانس خروج  یمستقل از ولتاژ خروج

P5.14 (انتخاب هنگام ،ولتاژ منبع  دیجیتال تنظیم V/F گانه جدا) شود  می تعیین. 

   V/F نیمه یجداساز 11 :

  م ی تنظ P5.13جدا شده  V/Fتوسط منبع ولتاژ  تواندی اما رابطه متناسب م  هستند متناسب F و V حالت، نیا در

  فرض .  شود  یم  مربوط  P8  گروه  در  موتور  ینام  فرکانس  و  موتور  ینام  ولتاژ  به   زین  F و  V  نیب  رابطهشود و  

 ریصورت زبه  Fو فرکانس    V  نورتریا  یولتاژ خروج  نبی  رابطه  ،(100～0)باشد  X  ولتاژ  منبع  یورود  دیکن

 است: 

V/F =2 * X *( موتور یولتاژ نام ) / ( موتور ینام فرکانس ) 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P5.01 بسته به مدل  %0.1 %30.0～%0.0 گشتاور  تقویت ○ 

پا  یهای ژگیبهبود و  یبرا و جبران    تیرا تقو  یو ولتاژ خروج  شودی استفاده م  نورتریا  نییگشتاور فرکانس 

 داده  نشان 24-6 شکل b و a شکل در ثابت گشتاور منحنی  گشتاور تقویت و کاهشی گشتاور منحنی. کندی م

 .است شده
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Vb  :ی دست  گشتاور تیتقو ولتاژ                   Vmax :ی خروج ولتاژ حداکثر 

Fz : یدست  گشتاور ت یتقو قطع فرکانس       FB  :باشند  یم  ینام کار فرکانس . 

 (b )مربعی                              گشتاور منحنی  چرخش  نمودار(a ) ثابت  گشتاور منحنی  نمودار گشتاور افزایش 

 گشتاور  دستی افزایش 24-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.02 0.00 گشتاور  تیتقو قطع فرکانس Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 50.00Hz X 

 .کند می مشخص را دستی گشتاور افزایش قطع فرکانس این تابع

  مناسب   P5.00  در  شده  تعربف V/F یمنحن   هر  یبرا  ،قطع  فرکانس  نیاکنید،    مراجعه  24-6  شکل  در  Fz  به

 .باشدی م

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.03 فرکانس V/F   1ای نقطه چند (F1) 0.0HZ～P5.05 0.01Hz 0.00Hz X 

P5.04 ولتاژ V/F   1ای نقطه چند (V1) 0.0%～100.0% 0.1% 0.0% X 
P5.05 فرکانس V/F   2ای نقطه چند (F2) P5.03～P5.07 0.01Hz 0.00Hz X 
P5.06 ولتاژ V/F   2ای نقطه چند (V2) 0.0%～100.0% 0.1% 0.0% X 

P5.07 فرکانس V/F   3ای نقطه چند (F3) 
P5.05   تا 

 فرکانس نامی موتور
0.01Hz 0.00Hz X 

P5.08 ولتاژ V/F   3ای نقطه چند (V3) 0.0%～100.0% 0.1% 0.0% X 
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  داده   نشان   25-6  شکل  در  که  همانطور  کند،   تنظیم P5.03~P5.08 طریق   از  را V/F منحنی  تواند  می  کاربر

 .است  شده

 
 

V1 ～ V3 :  درصد ولتاژ اول دوم و سومV/F چند نقطه ای 

 F1 ～ F3 درصد فرکانس اول دوم و سوم :V/F چند نقطه ای 

Fb  : فرکانس نامی کارکرد موتور 

 ای  نقطه چند  V/F فرکانس  / ولتاژ  نمودار 25-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.09 لغزش بازده جبران V/F 0.0%～200.0% 0.1% 0.0% ○ 

  افزایش   با   آورد،  می  در  حرکت  به   را  الکتریکی  بار  یکو  کند  می  کار   V/F  کنترل  حالت  در  موتور  که  هنگامی

  ش یبار افزا شیسرعت موتور با افزا درآورد، حرکت  به را مولدی بار اگر. یابد می کاهش موتور سرعت بار،

جبران شده و  تواندیبار م رییتغ لیلسرعت موتور به د رییتغ لغزش، جبران بازده مقدار تنظیم صحیح با. ابدیی م

 سرعت موتور ثابت نگه داشته شود.

 موتور   پلاک  با  مطابق  درستی  به  باید  P8.05  موتور  نامی  سرعت  لغزش،  یجبران   عملکرد  از  عادی  استفاده  برای

  تفاوت  نامی لغزش. آورد می در حرکت به را نامی الکتریکی بار موتور که است سرعتی  P8.05. شود تنظیم

بار موتور در    صیجبران لغزش به طور خودکار با تشخ.  است  بار  بدونحالت  در  سرعت  و  نامی  سرعت  بین

  ب ی ترت نیو بد کندی م  میو اندازه بار موتور تنظ یرا بر اساس لغزش نام نورتریا  یفرکانس خروج ،یزمان واقع
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 .دهدی بار بر سرعت موتور را کاهش م  راتییتغ ریت ث

  کند،   می هدایت  را  الکتریکی  بار  موتور  که   هنگامی. کنید  تنظیم %100  حدود  را   آن  لطفاًدامنه:   تنظیم  روش

 .  دهید کاهش را دامنه است، زیاد موتور سرعت اگر. دهید افزایش را دامنه است،  کم موتور سرعت اگر

  دور   اگر.  یابد  می  کاهش   دامنه  باشد،  کم   موتور  سرعت  اگر  کند،  می  هدایت  را  تولید  بار  موتور  که  هنگامی

 .دهید را افزایش دامنه است، زیاد موتور

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.10 حدتحریک از بیش بازده V/F 0～200 1 64 ○ 

اضافه تحر  اینورتر،  سرعت  کاهش  یط  در بروز    شیافزا  تواندی م  کی کنترل  از  مهار کرده و  باس را  ولتاژ 

  یی باشد، اثر مهار بهتر است. در کاربردها  شتریب  کیاضافه تحر  دامنه  کند. هرچه  یریاضافه ولتاژ جلوگ  یخطاها

اضافه    دامنه  لازم است  شود،ی هشدار اضافه ولتاژ داده م   یبه راحت   نورتریکاهش سرعت ا  ندیفرآ  یکه در ط

از حد تحریک اضافی  دامنه  افزایش  حال،  این  با.  ابدی  شیافزا  کیتحر افزایش    ،بیش  ممکن است منجر به 

 . شود سنجیده مختلف کاربردهای در باید کهجریان خروجی شود

  موتور  سرعت کاهش طیدر و است کم اینرسی که کاربردهایی  برایرا  کی اضافه تحر دامنه شود می توصیه

که    ییآن دسته از کاربردها  یبرا  کنید  تنظیم  0  روی را   حد  از  بیش  تحریک  بازده   ندارد،  وجود  ولتاژ  افزایش

   .کنید تنظیم 0 روی را تحریک اضافی دامنه  شود می توصیه ،زین ترمز هستند یهامقاومت  یدارا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P5.11 نوسان  سرکوب بازده  V/F 0～100 1  بسته به مدل ○ 

.  شودی م انیدچار نوسان سرعت و جر یکار به راحت  نیاختلال بار در ح لیموتور به دل ،V/F کنترل حالت در

 ی فعال شود، به خصوص در موارد  انیحفاظت اضافه جر  یحت  ایکار نکند    یبه طور عاد  ستمیممکن است س

  سرعت   نوسان موثری طور به تواند می P5.11 منطقی پارامترهای تنظیمبار سبک است.  ایکه بار وجود ندارد 

  م ی حول مقدار کارخانه تنظ جیلطفاً آن را به تدر. نیست تغییر به نیازی معمولاً .کند سرکوب  را موتور جریان و

 گذاشت. اهدخو ریت ث V/Fصورت بر عملکرد کنترل نیا ریدر غ د،ینکن میبزرگ تنظ یلی. آن را خدیکن
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P5.13 منبع ولتاژ برای جداسازیV/F 0～8 0 00 ○ 

 V/F جداسازی: باشد شده تنظیم  11 یا 10 روی P5.00 که است  معتبر زمانی عملکرد این

 تنظیمات دیجیتال0: 

 تنظیم می شود. PA.13ولتاژ خروجی مستقیماً توسط  

:1 VI 
:2 CI 

:3  --- 

 پالس تنظیمات  4:

  محدوده :  پالس  مرجع  سیگنال  مشخصات.  شود  می  داده  X5  پرسرعت  ترمینال  پالس  ترمینال  توسط  ولتاژ  مرجع

 .  0KHz ～ 100KHzفرکانس محدوده ،9V ~ 30V ولتاژ

 چند مرجعی  5:

ب  PF  گروه  پارامترهایباید    ،اگر منبع ولتاژ چند مرجع باشد  ین تنظیم سیگنال و تنظیم شوند تا رابطه متناظر 

  درصدی نسبت   که  شود،  می  داده  مرجعی  چند  فرمان  توسط  PF،  100.0%گروه  پارامتر  تعیین شود.تنظیم ولتاژ  

 .است موتور نامی ولتاژه ب

:6 PLC ساده 

 .کنیدتنظیم را  PF گروه  پارامترهایباید  ، ساده باشد، برای تعیین ولتاژ خروجی PLCاگر منبع ولتاژ حالت 

:7 PID 

 .  کنید  مراجعه  PE  گروه  در  PID  شرح  به  جزئیات،  برای.  شود  می  تولید  PID  بسته  حلقه  اساس  بر  خروجی  ولتاژ

 تنظیمات ارتباطی 8:
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ولتاژ جداسازی    انتخابشود.    می  داده  ارتباط  طریق  از  میزبان  توسط کامپیوتر  ولتاژ مشابه روش   V/Fمنبع 

تنظیمات در هر حالت مطابق    %100.0مراجعه کنید.  P0.01برای جزئیات، به  انتخاب مرجع فرکانس است،  

 مربوطه مقدار مطلق است(. می )تنظبا ولتاژ نامی موتور است 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد

P5.14 جداسازیی برا ولتاژ تالیج ید میتنظV/F 0V 0 1 موتور   ینام  ولتاژ تاV ○ 

 .شود یم میتنظ P5.14 توسط یخروج ولتاژ شود، یم میتنظ 0 یرو P5.13 یوقت

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد

P5.15 جداسازی برای ولتاژ افزایش زمانV/F 0.0s～1000.0s 0.1s 0.0s ○ 

 ازیموتور ن یولت به ولتاژ نام 0از  یولتاژ خروج رییتغ یاست که برا  ی، زمانV/F یزمان شتاب ولتاژ جداساز

 است.

 

 PID تابع پارامترهای :  P6گروه

  سیگنال   بین  تفاوت  دیفرانسیل  و  انتگرال  ،ی متناسب  محاسبه  با.  است  فرآیند  متداول کنترل  روش  یک  PID  کنترل

  گنال یو س  ردیحلقه بسته شکل گ  ستمیس  کیتا    کندی م   میرا تنظ  خروجی  هدف،  سیگنال  و  شده  کنترل  بازخورد

نزد  داریپا  یاشده کنترل  ا  کیو  مقدار هدف  ا  جادیبه  برا  نیشود  فرآ  یهات ی موقع  یروش  مانند    ندیکنترل 

 .است  شده  داده  نشان  26-6  شکل  در   PIDفرآیند کنترلکنترل فشار و کنترل دما مناسب است.    ان، یکنترل جر

 
 PID اصلی فرآیند نمودار 25-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.00 میتنظ منبع PID 0～6 1 0 X 

P6.01 تالیج ید ماتیتنظ PID 0.0%～100.0% 1% 50.0 % ○ 
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 P6.01 تنظیمات 0:

:1 VI 

:2 CI 

 تنظیمات پالس  4:

 تنظیمات ارتباطی 5:

 چند مرجعی  6:

P6.00 تنظیم فرآیند هدف کانال انتخاب برای PID شود می استفاده.  

 مقدار  یک  نیز   PID  بازخورد.  است  %100.0 تا %0.0   محدوده  و  است  نسبی  مقدار  یک  PID  هدف  تنظیم

 .است PID بازخورد و تنظیمات برابرکردن PID کنترل از  هدف. است نسبی

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.02 بازخورد منبع PID 0～8 1 0 ○ 

:0 VI   آنالوگ 

:1 CI   آنالوگ 

 رزرو 2:

:3 VI-CI 

   تنظیمات پالس 4:

 تنظیمات ارتباطی 5:

:6 VI+CI 
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   (|VI|, |CI|) حداکثر 7:

 (|VI|, |CI|) حداقل 8:

 ینسب  مقدار  کی  PID  بازخورد.  شود  یم  استفاده  PID  ندیفرآ  بازخورد   گنالیس  کانال  انتخاب  یبرا  تابع  نیا

 ت.  اس ریمتغ%100.0  تا %0.0 از و است

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.03 عملکرد  جهتPID 0～1 1 0 ○ 

 عملکرد رو به جلو  :0

  ش یافزا  اینورتر  یخروج  فرکانسشده باشد،    میکمتر از مقدار هدف تنظ  PID  میتنظ  از  بازخورد  مقدار  یوقت

 .چیپم ی مانند موارد کنترل تنش س. ابدی یم

 جهت معکوس  :1
  کاهش   اینورتر  خروجی  فرکانس  باشد،  هدف  شده  تعیین  مقدار  از  کمتر  PID  بازخورد  سیگنال  که  هنگامی

جهت معکوس   ر یعملکرد تحت ت ث نیکه ا باشید داشته توجه لطفاً . مواقع کنترل کشش باز شدن مانند یابد،می 

 .ردیگی قرار م د،یکنی که از آن استفاده م یزمان ،( 35 عملکرد) PIDچندمنظوره  نالیترم

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.04 میتنظ بازخورد رنج PID 0～65535 1 1000 ○ 

 بازخورد  و  PID، b0.15 هدف تنظیمات نمایش  برای فقط و است واحد  فاقد PID بازخورد و هدف  محدوده 

PID، b0.16 است. 

  مثال،   برای.  است  P6.04  بازخورد  و  هدف  محدوده  با  مطابق  ،PID  بازخورد  و  هدف  %100.0  نسبی  مقدار

 پس  باشد، شده تنظیم 2000 روی P6.04 اگر

 .است   2000برابربا PID، b0.15هدف تنظیم نمایش صفحه باشد، PID، 100.0%هدف که هنگامی

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.05 یتناسب بهره بیضر KP1 0.0～100.0 0.1 20.0 ○ 

P6.06 ریگ انتگرال زمان TI1 0.01s～10.00s 0.01s 2.00s ○ 

P6.07 ریگ مشتق زمان TD1 0.000s～10.000s 0.001s 0.000s ○ 
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 :P6.05تناسبی تقویتKP1 

  بیشتر   تنظیم  شدت  باشد،  بزرگتر  Kp1  چه  هر.  کندی م  نییرا تع  PIDکل رگولاتور    میمقدار قدرت تنظ  نیا

و مقدار  PIDبازخورد  نیانحراف ب یکه وقت  دهدی نشان م نیا ، گردد می تنظ 100.0 ی رو آن مقدار اگر. است

 .حداکثر فرکانس است PIDرگولاتور  می دامنه تنظ اشد،ب PID 100.0% هدف

P6.06 :ریگ انتگرال زمان TI1 

  م یتر باشد، شدت تنظ. هرچه زمان انتگرال کوتاه کندی م   نییرا تع  PIDانتگرال رگولاتور    می زمان قدرت تنظ  نیا

مداوم رگولاتور   میبه حداکثر فرکانس پس از تنظ  دن یرس  یاست که برا  یااست. زمان انتگرال دوره   شتریب

 ، لازم است.%100.0هدف  میو تنظ PIDبازخورد  نیکه انحراف ب یانتگرال در زمان

P6.07: ریگ مشتق زمان TD1 

  باشد،   شتریب  ریگ  مشتق  زمان  هرچه.  کندی م  نیینرخ انحراف تع  می تنظ  یرا برا  PID  کنندهم یزمان قدرت تنظ  نیا

 باشد،   %100.0  بازخورد  مقدار  رییتغ  آن  در   چنانچه  که  است  یزمان  ریگ  مشتق  زمان.  است  شتریب  تنظیم  شدت

 .رسد یم فرکانس حداکثر به میتنظ دامنه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.08 
  چرخش قطع فرکانس

 PIDمعکوس
 ○ 0.01Hz 2.00Hz فرکانس حداکثر تا  0.00

(  اینورتر  معکوس  چرخش)  است  منفی  مقدار  یک  PID  خروجی  فرکانس  که  زمانی  تنها  شرایط،  برخی  در

  موارد   برخی  برای  بالا  خیلی  معکوس  چرخش  فرکانس  اما.  باشد  برابر  تواند  می  بازخورد  و  PID  تنظیم هدف

 .شود می استفاده معکوس چرخش بالای حد فرکانس تعیین برای پارامتراز این  بنابراین نیست، مجاز

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.09 انحراف حدPID  0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

 . شود می متوقف PID کنترل باشد، P6.09 مقدار از  کوچکتر PID تنظیم و PID بازخورد بین انحراف اگر

  برخی   برای  و  شود  تثبیت  خروجی  فرکانس  شود  می  باعث   PID  هدف  تنظیم  و  PID  بازخورد   بین  مک  انحراف

 .باشد موثر بسته حلقه کنترل های برنامه از



 
 

172 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.10 دیفرانسیل حد PID 0.0%～100.0% 0.1% 0.10% ○ 

P6.10 دیفرانسیل خروجی محدوده تنظیم برای PID شود می استفاده. 

.  شود  سیستم  نوسان  باعث  راحتی  به  است  ممکن  و  است  حساس  نسبتا  دیفرانسیل  عملکرد  ،PID  کنترل  در

 .شود  می محدود  کوچک محدوده یک به PID دیفرانسیل تنظیم بنابراین،

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

P6.11 ماتیتنظ رییتغ زمانPID 0.00～650.00s 0.01s 0.00s ○ 

  تنظیم . است%100.0  به   %0.0از PID تنظیمات تغییر برای نیاز مورد زماننشانگر  PID تنظیمات  تغییر زمان 

PID سیستم  روی ناگهانی تنظیمات تغییر از ناشی ت ثیر و کند می تغییر خطی صورت به تغییر زمان به  توجه با  

 .دهد می کاهش را

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.14 رزرو - - - - 

P6.15 یتناسب بهره بیضر KP2 0.0～100.0 0.01s 2.00s ○ 

P6.16 ریگ انتگرال زمان TI2 0.01s～10.00s 0.001s 0.000s ○ 

P6.17 ریگ مشتق زمان TD2 0.000s～10.000s 0.1 20.0 ○ 

P6.18 پارامتر رییتغ طیشرا PID 0～3 1 0 ○ 

P6.19 پارامتر رییتغ انحرافPID1 0.0～P6.20 0.1% 20.0% ○ 

P6.20 پارامتر رییتغ انحرافPID2 P6.19～100.0% 0.1% 80.0% ○ 

 .شوند  می استفاده  PID پارامترهای از گروه دو بین تغییر برای پارامترها این

P6.18 سوئیچینگ  شرایط PID کند می تنظیم را : 
 تعویض ؛  بدون :0

 ؛  Xi طریق از تغییر :1

 انحراف؛ اساس بر اتوماتیک تغییر :2

 .کاری  فرکانس   اساس بر اتوماتیکتغییر  :3

 
 .شوند می تنظیم P6.05 ~ P6.07 روش همان به P6.15 ~ P6.16 کننده تنظیم پارامترهای
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  ترمینال )  37  روی  باید  ترمینال  عملکرد  انتخاب  ،DI  منظوره  چند  ترمینال  طریق  از  تغییر  انتخاب  صورت  در

 .شود تنظیم( PID پارامتر تعویض

انتخابP6.05~ P6.07 )  1  پارامتر  گروه  است،  نامعتبر  ترمینال  که  هنگامی   ترمینال   هنگامی که.  شود  می  ( 

 .شود می  ( انتخابP6.15~ P6.16) 2 پارامتر گروه است، معتبر

تغ است  اتوماتیک  رییاگر    انحراف   از  کمتر  بازخورد  و  PID  تنظیم  بین  انحراف  مطلق  مقدار  ،انتخاب شده 

 تنظیم   بین  انحراف  مطلق  مقدار  که  هنگامی.  شود  می  انتخاب   1  گروه  است، PID ، (P6.19) پارامتر  سوئیچینگ

PID سوئیچینگ انحراف از بیشتر بازخورد  وPID، (P6.20) ،شود. می انتخاب را 2 گروه باشد 

  باشد،   2  سوئیچینگ  انحراف  و  1  سوئیچینگ  انحراف  بین  بازخورد  و  PID  تنظیم  بین  انحراف  که   هنگامی

  27-6 شکل  در  که  همانطور  هستند،  PID  پارامترهای  از گروه  دو  یخط   ختهیآم  درهم   مقدار  PID  پارامترهای

  .است  شده داده نشان

 
 PID پارامترهای تغییر 27-6شکل

 
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.21 هیاول مقدارPID 0.0%～100.0 % 1 0.0% ○ 

P6.22 
 هیاول  مقدار ینگهدار زمان

PID 
0.00～650.00s 0.01s 0.00s ○ 



 
 

174 

 

 PID  خروجی  شدن  ثابت  از  پس  تنها  را  بسته  حلقه  الگوریتم   PID  شود،  می  اندازی  راه  اینورتر  که  هنگامی

 زمان   است،  شده  داده  نشان  28-6  شکل  در   که  همانطور  و  کند  می  شروع  PID،  (P6.21)  اولیه  مقدار  روی

 .دهد می ادامه را P6.22 در شده تعیین

 
 PID پارامترهای مقدار اولیه 28-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.23 
 یخروج دو نیب انحراف حداکثر

PID   راستگرد  جهت  در 
0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 

P6.24 
 یخروج دو نیب انحراف حداکثر

PID معکوس جهت در 
0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 

 شود ی ( استفاده م PID  یهر خروج  یبرا  هیثانی ل یم  2)  PID  یدو خروج   نیمحدود کردن انحراف ب  ی تابع برا  نیا

 کند. داری را پا نورتریرا سرکوب کرده و عملکرد ا PID یخروج عیسر رییتا تغ

P6.23  و  P6.24  مطابقت   معکوس   جهت  در  و  جلو  جهت  در  خروجی  انحراف   مطلق  مقدار  حداکثر  هب  ترتیب  به 

 .دارند

 ویژگی  فرضپیش  حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.25 انتگرال یژگیو PID 0～ 11 00 00 ○ 

 شده  جدا انتگرال : کان ی رقم

 غیر معتبر 0 :

 معتبر  1 :
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باشد، عمل  یاگر عملکرد جداساز معتبر  م   یزمان  PIDانتگرال    اتیانتگرال    ص ی تخص  DIکه    شودی متوقف 

  ی لی فرانسیو د  یتناسب  یهاات یحالت، فقط عمل  نیمعتبر باشد. در ا  "PIDتوقف انتگرال  "  38شده با عملکرد  داده 

 .   کنندی اثر م

که   ستیمهم ن  ماند،ی م  یانتگرال نامعتبر باق  یانتگرال نامعتبر باشد، عملکرد جداساز  یعملکرد جداساز  اگر

 .ریخ ایروشن است  "PIDتوقف انتگرال " 38شده با عملکرد داده  صیتخص DI ایآ

 ؟ شود متوقف انتگرال اتیعمل رسد، یم  مجاز حد به  ی خروج که یهنگام  ایآ :  دهگان  رقم

   انتگرال اتیعمل ادامه 0 :

   انتگرال اتیعمل توقف 1 :

  انتگرال   اتیعمل  حداکثر،  ای  حداقل  مقدار  به  PID  یخروج  دنیرس  صورت  در  که  کند  انتخاب  تواند  یم  کاربر

 .خیر یا شود متوقف یریگ

 کاهش   به  است  ممکن  که  شود،  یم   متوقف  PID  انتگرال  اتیعمل  شود،  انتخاب  "  انتگرال  اتیعمل  توقف"  اگر

 .کند کمک PID (Overshoot)جهش  اضافه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.26 بازخورد قطع صیتشخ مقدار PID 0.1%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

P6.27 بازخورد قطع صی تشخ زمان PID 0.0s～20.0s 0.1s 1.0s ○ 

   .شوند یم  استفاده PID بازخورد یقطع یبررس  یبرا توابع نیا

 مقدار  از  PID  بازخورد  اگر.  ندارد  وجود  بازخورد  یقطع  ی بررس  شود،  یم   م یتنظ  %0.0  یرو  P6.26  یوقت

P6.26 مقدار از شیب آن زمان مدت و باشد کوچکتر P6.27 اینورتر  ،باشدE-31 مطابق  و کند یم  گزارش را  

 .کند یم  عمل خطا برابر در محافظت عمل با

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.28 اتیعمل PID  0 1 1～0 توقف در ○ 

   توقف  حالت  در PID اتلیعم بدون 0 :

 توقف  حالت  در  PID اتیعمل 1 :
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 عملکرد   ،یکل  طور  به.  شود  یم   استفاده  ر،یخ  ای  ابدی  ادامه  توقف  حالت  در  PID  اتیعمل  ایآ  نکهیا  انتخاب  یبرا

PID شود یم  متوقف اینورتر توقف با. 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.30  0.001 واردهفشار～P6.31 Mpa 0.001 Mpa 0.500 Mpa ○ 

نما م  SLEEPدر حالت خواب عبارت    نورتریا  شیصفحه  نشان  مستق  P0.01=10  ی. وقت دهدی را    ماً یباشد، 

  م ی تنظ  یبرا  دی صفحه کل  روی  ▼و  ▲  یدهایو از کل  دی کن  می تنظ  P6.30  قی فشار را از طر  یتال یجید  اتمیتنظ

را   دیصفحه کل  قیشده از طر  میمقدار تنظ  قیدق  میتنظ  انیمشتر  یکه برا  د،یبه طور همزمان استفاده کن  قیدق

 .کندی آسان م

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.31 
  شده تنظیم مقدار حداکثر

 ○ P6.04Mpa 0.001Mpa 1.000Mpa～0.001 پایین و بالا کلیدهای توسط

P6.32 
 شده تنظیم مقدار حداقل

 ○ P6.31Mpa 0.001Mpa 0～0.001 پایین و بالا کلیدهای توسط

 بیشتر   شده  تنظیم  فشار  که  هنگامی.  شود  می  استفاده  فشار  تنظیم  پایین  و   بالا  حد  کردن  محدود  برای  پارامتر  این

 .است P6.31 مقدار  شده تنظیم فشار حداکثر باشد، P6.31 مقدار از

 .است P6.32 شده تنظیم فشار مقدار حداقل باشد،  P6.30 مقدار از کمتر شده  تنظیم فشار که هنگامی

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.33 0.001  یفشار خروج یهشدار حد بالا～P6.04 Mpa 0.001Mpa 1.000Mpa ○ 

 فرکانس   ترپایین  حد  به  اینورتر  کاری  فرکانس  واز فشار حد بالا باشد    شتریب  یکشکه فشار شبکه لوله   یزمان

 را   خروجیهشدار  سیگنال  تواند  می  اینورتر  واز حد است    شیتحت فشار ب  یکشکه لوله   ،برسد   تنظیم شده

 .کند صادر

 شود،   تنظیم  42  روی   P4.03  یا   P4.02  اگر.  کرد  استفاده  لوله  خط  بودن  مسدود  تعیین  برای  دتوان  می  تابع  این  از

 د.بو خواهد خروجی بالایی حد فشار هشدار

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.34  0.001  یفشار خروج پایینهشدار حد～P6.33 Mpa 0.001 Mpa 0 ○ 
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  فرکانس  بالایی  حد  به  اینورتر  کاری  فرکانس  وباشد    نییکمتر از فشار حد پا  یکشکه فشار شبکه لوله  یزمان

  هشدار   سیگنال  تواند  می  اینورتر  و  است  فشار  تحت  کشی  لوله  خط  که  است  این  دهنده  نشان  رسد،ب  شده  تنظیم

 .بود خواهد خروجی پایین حد فشار هشدار شود، تنظیم 43 روی P4.03 یا P4.02 اگر. کند صادر

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.35  0.001 راه اندازی سطح فشار～P6.37 Mpa 0.001 Mpa 0 ○ 

 . کندی م  فی از حالت خواب تعر یبه حالت کار ستمیورود س یفشار را برا تیپارامتر محدود نیا

  ش یافزا  ای  یآب شهر  نیدهنده کاهش فشار تامشده باشد، نشان  میکه فشار شبکه لوله کمتر از مقدار تنظ  یزمان

منتقل   یحالت کار  هطور خودکار از حالت خواب بفرکانس به  لیآب با تبد  نیتام  ستمیمصرف آب است و س

 .شودی م

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.36 6500.0～0.01  یداریسطح فشار ب وستهیزمان پs 0.01s 0 ○ 

 شود ی حفظ م  یداریبه طور مداوم در سطح فشار ب یکشکه فشار شبکه لوله  کندی م نییرا تع یپارامتر زمان  نیا

 شود. یوارد حالت کار نکهیقبل از ا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.37 0.001 اموشیخ فشار سطح～P6.04 MPa 0.01Mpa 0 ○ 

 .کندی م  فیبه حالت خواب را تعر ستمیورود س یپارامتر حد فشار برا  نیا

لوله   یهنگام فشار شبکه  تنظ  شتریب  یکشکه  س  میاز مقدار  باشد و  تبد  نیت م  ستمی شده  با  به    لی آب  فرکانس 

  ن یفشار ت م  شیافزا  ایآب    یمصرف واقع   دیدهنده کاهش شدشده باشد، نشان   می فرکانس خواب تنظ  ات یعمل

 شود ی فرکانس به طور خودکار وارد حالت خواب م  لیآب با تبد  نیت م  ستمیزمان، س  ن یاست. در ا  یهرآب ش

 .گرددی متوقف م یداریو منتظر ب

 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.38 6500.0～0.1 سطح فشار خواب   وستهیزمان پs 0.1s 0 ○ 

در سطح فشار خواب قبل از ورود به حالت خواب را   یکشمداوم فشار شبکه لوله   یپارامتر زمان نگهدار  نیا

 .کندی م میتنظ
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.39 0.00 وابخ فرکانسHz～3200.0Hz 0.01Mpa 0 ○ 

 .کندمی  )خاموشی( تنظیم خواب وضعیت از  قبل را اینورتر کاری فرکانس حداقل ،پارامتر  این

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.40 6500.0～0.1 پیوسته  زمان در وابخ فرکانسs 0.1s 0 ○ 

  م ی را در سطح فشار خواب قبل از ورود به حالت خواب تنظ  یکشفشار شبکه لوله   یپارامتر زمان نگهدار  نیا

 .کندی م

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.41 

  انتخابدر فرکانس خواب  ایآ

 است؟  موثر خواب حالت

 ( خواب فشار درصد انتخاب و)
00～11 1 00 ○ 

 خواب ) خاموشی(  انتخاب : کان ی رقم

 است. معتبرخواب فرکانس  شرط 0 :

 است.  نامعتبر خواب فرکانس شرط 1 :

 درصد : دهگان  رقم

 .است واقعی فشار ،خواب و یبیدار فشار 0 :

 است. شده تنظیم فشار از درصدی ،خواب و یبیدار فشار 1 :

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P6.42 
  انسداد زمان صرف شده برای

 ○ 0.1s～600.0s 0.1s 60.0s ثابت   فشار با آب منبع
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 پنل عملیاتی و نمایشگر  :  P7گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.00 کلید عملکرد انتخاب REV 0～1 1 1 ○ 

   رفعالیغ REV دیکل  0:

 ارتباط(    ای نالیکنترل فرمان از راه دور )ترم و  یاتیعمل  پنل کنترل نیب یی جابجا 1:

  کنترل   فعلی  مانرف  منبع  اگر.  است(  محلی  عملیات)  کلید  صفحه  کنترل  به  فعلیاز منبع فرمان    رییتغ  یبه معنا  نیا

 .است نامعتبر کلید عملکرد باشد، کلید صفحه

 چرخش به جلو و چرخش معکوس    نیب ییجابجا 2:

 که    است  معتبر  زمانی  فقط  که  باشید  داشته  توجه  لطفاً.  داد  تغییر  REV  کلید  با  توان  می  را  فرکانس  مرجع  جهت

 ی ا لحظه راستگرد 3:

 REV کلید دادن فشار با   JOG (FJOG)جلو به عملیات

 ی ا  لحظه چپگرد 4:

 REV کلید دادن فشار با JOG (RJOG)  معکوس عملکرد

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.01 توقف دیکل عملکرد(STOP ) 0～1 1 1 ○ 

 فعال است     یاتیتوقف فقط در کنترل پنل عمل دیکل  0:

 .است  فعال  یاتیعمل  حالت هر در توقف دیکل 1:

 ویژگی  فرضپیش  حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.02 
  نمایشگرکارکرد  1پارامترهای 

(LED) 
0000～FFFF 1 001F ○ 

P7.03 
  کارکرد نمایشگر 2پارامترهای 

(LED) 
0000～FFFF 1 0000 ○ 

ا  توانیکه م  شوندی استفاده م  ییپارامترها  میتنظ  یپارامترها برااین    مشاهده کرد.  نورتریدر حالت کارکرد 

 و  P7.02در    تی هر ب  ینریبراساس مقدار با  توانندی حالت کارکرد وجود دارد که م در    پارامتر  32  حداکثر

P7.03 تیب نیترن ییاز پا یتوال . شوند  داده نمایش P7.02  شود میآغاز. 
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 P7.02 واحد  تعریف  29-6شکل

 

 
 P7.03 واحد  تعریف  30-6شکل

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.04 نمایشگر توقف پارامترهای  LED 0000～FFFF 1 001F ○ 

 

 
 P7.04 واحد  تعریف  31-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.05 1.0000 0.0001 6.5000～0.0001 بار سرعت شینما بیضر * 

 به ،بیشتر  اتیجزئ یبرا. شود یم استفاده بار سرعت و  اینورتر یخروج فرکانس نیب رابطه میتنظ یبرا تابع نیا

 .دیکن مراجعه P7.11 تابع ماتیتنظ شرح
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.06 000 ℃0.1 ℃100.0～℃0.0 نورتر یا ماژول نکیس تیه یدما * 

  نورتر یا  مدل  به  نورتر،یا  در  IGBT  ازحد  شیب  یدما  از  محافظت  مقدار  .را نمایش می دهد   نورتریا  IGBT  یدما

 .دارد یبستگ

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.07 محصول  شماره  0.00～10.00 0.1 - * 

P7.08 ی عیتجم کارکرد زمان  0h～65535h 1 000 * 

  P2.17  شده در  نییزمان کل کارکرد به مقدار تع  نکهی. پس از ادهدی م  شیرا نما  AC  ویزمان کل کارکرد درا

 .شود یم  روشن 12 تالیجید یبا تابع خروج نالیترم ،برسد 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.09 افزار نرم 1 ورژن  0.00～10.00 0.01 9000 * 

P7.10 افزار نرم 2 ورژن  0.00～10.00 0.01 0.55 * 

 .دهدی م  شیافزار را نمانسخه نرم 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.11 
 یتعداد ارقام اعشار برا

 ○ 1 1 23～10        یسرعت بارگذار شینما

 b0.14 اعشار رقم تعداد: کان ی رقم

 اعشار  رقم  0 :0

 اعشار  رقم  1 :1

 اعشار رقم   2 :2

 اعشار رقم   3 :3

P7.11  ح یتوض  یمثال برا  کی  ری. در زشودی سرعت بار استفاده م   شیدر نما  یتعداد ارقام اعشار  نییتع  یبرا  

 نحوه محاسبه سرعت بار آورده شده است: 

فرکانس   یوقت شد.با(  اعشار  رقم  2)  2  برابر  P7.11  و  2.000سرعت بار(    شینما  بی)ضر  P7.05  دیکن  فرض

  ش ی )نما 80.00 = 2.000 * 40.00برابر است با  گذاریباشد، سرعت بار Hz 40.00برابر با  AC ویدرا یکار

 (.یرقم اعشار 2
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  سرعت "  یعنی  شده،  تنظیم  فرکانس  به  مربوط  سرعت  ،رگذاری با  سرعت  است،  توقف  حالت  در  AC  درایو  اگر

 2.000 * 50.00  توقف  حالت  در  بار  سرعت  باشد،  Hz 50.00  شده  تنظیم  فرکانس  اگر.  است  "شده  تنظیم  بار

 (.اعشار  رقم 2 نمایش) است 100.00=

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.12 0 روشن بودن یزمان تجمعh～65535h 1 000 ○ 

 .شود می استفاده تحویل زمان از  اینورتر بودن روشن تجمعی زمان نمایش برای

 می   روشن  24  دیجیتال  خروجی  عملکرد  با  پایه  برسد،  P2.16 ))  شده  تنظیم  شدن  روشن  زمان  به  زمان  اگر 

 .شود

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P7.13 0 ی تجمع برق مصرفh～65535h 1 0KWh ○ 

   .دهد می نشان کنون تا را AC درایو یمصرف توان تجمع  زانیماین تابع 

 

 

 پارامترهای موتور  :  P8گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.00 0 1 1～0 موتور  نوع انتخاب X 
P8.01 0.1 موتور  یاسم توانKW～1000.0KW 0.01KW  بسته به مدل X 
P8.02 1 موتور  ینام ولتاژV～2000V 1V  بسته به مدل X 

P8.03 موتور  ینام انیجر 

0.01A～655.35A ( 

inverter 

power≤55KW) 0.1A～

6553.5A (inverter power

＞55KW) 

0.01A  بسته به مدل X 

P8.04 0.01 موتور  ینام فرکانسHZ 0.01 حداکثرفرکانس تاHZ  بسته به مدل X 

P8.05 
  چرخش سرعت

 موتور  ینام
1rpm～65535rpm 1rpm  بسته به مدل X 
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 درستی   به  موتور  پلاک  یمطابق با پارامترهارا    P8.01～P8.05  مقادیر  لطفاً  کنترل،  عملکرد  از  اطمینان  برای

  درجه   دو  است  مجاز  موتور  توان  کلی،  طور  به.  باشد  داشته  مطابقت  باید  اینورتر  و  موتور  توان  سطح.  کنید  تنظیم

  را   کنترل  عملکرد  توان  نمی  ،تجاوز کند  محدوده  از اگر.  باشد  بزرگتر  درجه  یک  یا  اینورتر  توان  از  کوچکتر

 نیاز   مورد  موتور  پارامتر  خودکار  تنظیم  برداری،  کنترل  یا  V/F  بهتر   عملکرد  آوردن  دست  به  برای .  کرد  تضمین

 دارد. یموتور بستگ پلاک  یپارامترها حیصح  میبه تنظ ،تنظیم نتیجه دقت. است

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P8.06 
 استاتور  مقاومت

 (موتور آسنکرون)

0.001Ω～65.535Ω  

(inverter power≤55KW) 

 0.0001Ω～6.5535Ω  

(inverter power＞55KW) 

0.001Ω تنظیم پارامتر X 

P8.07 
 روتور  مقاومت

 (موتور آسنکرون)

0.001Ω～65.535Ω  

(inverter power ≤55KW) 

 0.0001Ω～6.5535Ω  

(inverter power＞55KW) 

0.001Ω تنظیم پارامتر X 

P8.08 
 نشتی واکنش القایی 

 (موتورآسنکرون)

0.01mH～655.35mH  

(inverter power ≤55KW) 

0.001mH～65.535mH  

(inverter power＞55KW) 

0.01mH تنظیم پارامتر X 

P8.09 
 یی القا متقابل واکنش

 (موتورآسنکرون)

0.01mH～6553.5mH  

(inverter power ≤55KW)  

0.01mH～655.35mH  

(inverter power＞55KW) 

0.1mH تنظیم پارامتر X 

P8.10 
 بار  بدون انیجر

 (موتورآسنکرون)

0.01A～P8.03 

(inverter power≤55KW)  

0.01A～P8.03 

(inverter power＞55KW) 

0.01 

تنظیم  

 پارامتر
X 
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  موتور   پلاک   پارامترها روی  این.  هستند  )القایی(  آسنکرون  موتور  پارامترهای  P8.10تا    P8.06پارامترهای  

 تنظیم   طریق  از  توان  می  را   P8.08  تا   P8.06  فقط.  آیند  می  دست  به  موتور  خودکار   تنظیم  با  و  نیستند  موجود

  تا   P8.06  یکامل خودکار موتور، علاوه بر پارامترها می تنظ  قیاز طر.  آورد  دست  به  موتور استاتیک  خودکار

P8.10 فاز انکودر و حلقه  ی، توالPI است. یابی قابل دست زین انیجر 

  مقادیر   خودکار  طور  به  AC  درایو   کند،  ( تغییرP8.02)  موتور  نامی  ولتاژ  ( یاP8.01)  موتور  نامی  توان  هرگاه

P8.06 تا P8.10 استاندارد  سری موتورآسنکرون برای پارامتر تنظیمات به را Y کند می بازیابی. 

  در . شود  یم  استفاده UVW ای ABZ ی شیافزاانکودر (  PPR)ها در هر دور تعداد پالس  نییتع یپارامتر برا نیا

 کار کند. یخوببه تواندی نشده باشد، موتور نم می تنظ یدرستاگر پارامتر به بسته، حلقه حالت

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.28 0 1 4～0 انکودر نوع X 

  ABZافزایشی انکودر0: 

 UVW افزایشی انکودر 1:

 دوار   ترانسفورماتور 2: 

 SIN/COS انکودر 3:

 سیم  در جویی  صرفه UVW انکودر 4:

NE90  های  کارت.  کندی م   یبانیاز انواع مختلف انکودرها پشت  PG  انکودرها لازم   مختلف  انواع  برای  مختلف

 و  افزایشی  انکودر  تنها  کلی،  طور  به.  کنید  انتخاب  درستی  به  را  PG  کارت  ،انکودر  از  استفاده  هنگام.  است

  .است استفاده  موتور آسنکرون قابل برای ABZ کننده تفکیک

  صورت،   این  غیر  در  .کنید  تنظیم  درستی  به  واقعی   شرایط  به   توجه  با  را  P8.28  کارت،  PG   نصب صحیح  از  پس

 .کند کار عادی طور به نتواند است ممکن AC درایو

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.29 رزرو - - - X 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.27 1024 1 65535～0 دور  هر در انکودر یها پالس X 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.30 
  یشیافزا  انکودر A / B فاز یتوال

ABZ 
0～1 1 0 X 

 حرکت به جلو 0: 

 معکوس 1:

 انکودر   A / B  فاز  یتوال  میتنظ  یبرا  و(  P8.28 = 0)  است   معتبر  ABZ  ی ش یافزا  انکودر  یبرا  فقط  تابع  نیا

خودکار کامل    میپس از تنظ  ABZ  یشی انکودر افزا  AB  گنالیفاز س  یتوال   .شود  یم   استفاده  ABZ  ی شیافزا

 .دیآی دست مموتور به 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.34 1 1 65535～0 یچرخش ترانس قطب  جفت تعداد X 

 .کنید تنظیم درستی به را ها قطب جفت تعداد شود، می اعمال )رفع کننده(رزولور یک اگر

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P8.37 0 1 12～0 خودکار  تنظیم انتخاب X 

 خودکار  میتنظ بدون0: 

 یی( القا) آسنکرون موتور کیاستات خودکار میتنظ 1:

موتور   رایز  ؛خودکار کامل را انجام داد  میتنظ  توانیها نمکاربرد دارد که در آن  ییوهایدر سنار  میتنظ  نیا

 پلاک   پارامترهای  و  موتور  نوع  ابتدا  ک،یاستات  خودکار  میتنظ  انجام  از  قبلاز بار جدا شود.    تواندی نم  آسنکرون

  P8.08  تا  P8.06  پارامترهای کیاستات  خودکار  میتنظ  باAC و یدرا.  دیکن  م یتنظ  P8.05  را روی  P8.00  موتور

 .آورد یم  بدست را

  را   کیاستات  خودکار  م یتنظ  ACویدرا  سپس.  دیده  فشار  را  FWDو  کرده  می تنظ  1روی    را  پارامتر:  کار  نحوه 

 .کند یم  شروع

 بار  با آسنکرون  موتور خودکار میظتن 2:

 مطمئن   و  کنید  انتخاب  را  موتور  کامل  خودکار  تنظیم  لطفاً  اینورتر، دینامیکی  کنترل  عملکرد  از  اطمینان  برای

  AC  درایو   کامل،  خودکار  تنظیم  فرآیند  طول  در.  است بار  بدون  حالت  در  و  شده جدا  بار  از  موتور  که   شوید

شت  دهد  می  انجام  را  استاتیک  خودکار  تنظیم  ابتدا زمان  مدت  در    %80  تا  P0.12  در  شدهن ییتع  ابسپس 

سپس در مدت    دهد  می  ادامه  خود  کار  به  معینی مدت  برایAC   درایو.  گیرد  می  شتاب  موتور  نامی  فرکانس
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 .شود متوقفبه آرامی  P0.13 در شدهنییزمان کاهش سرعت تع

نوع انکودر   ،P8.05 تا P8.00موتور از  پلاک یخودکار کامل، ابتدا نوع موتور، پارامترها میقبل از انجام تنظ

(P8.27 و تعداد پالس )یها  ( انکودر در هر دورP8.28را به درست )خودکار کامل،    میتنظ  ی. در ط دیکن  می تنظ  ی

  ی و پارامترها  ABZ  (P8.30)افزایشی    انکودر  A/B  فاز   توالی  ،P8.10  تا  P8.06  موتور  پارامترهایAC درایو

PI از برداری کنترل جریان حلقه P8.14 تا P8.17 آوردی به دست م  را  . 

 کامل   خودکار  میتنظبه    شروع  ACویدرا  سپس.  دیده  فشار  را  RUN  و   دیکن  میتنظ  2  یرو  را  تابع  نیا:  کار  نحوه

 .کند یم را

 سنکرون  وتورم  استاتیکی خودآموز 11:

 موتور سنکرون  دینامیکی  خودآموز 12:

 

 (Vector controlرداری )پارامترهای کنترل بُ :  P9گروه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.00 0 1 1～0 گشتاور /سرعت کنترل حالت X 

 کنترل سرعت  0 :

 کنترل گشتاور  1 :

NE90  های  ترمینالدر  X  (  ممنوع  گشتاور  کنترل) 29 عملکرد  ارائه می دهد:  گشتاور  با   مرتبط  عملکرد  دو   با  را

 کنترل سرعت/کنترل گشتاور  تیوضع رییتغ یاجرا یبرا (. گشتاور کنترل/سرعت  کنترل تغییر) 46 عملکرد و

 .شود  استفاده P9.00 همراه به X نالیترم دو از دیبا

 خاموش اختصاص داده شده است،  (  گشتاور  کنترل/ سرعت  کنترل  تغییر)  46  عملکرد  که به  X  ترمینال  اگر

  روشن  46  عملکرد  با  شده  داده  اختصاص  X  ترمینال  اگر.  شود  می  تعیین  P9.00  توسط  کنترل  حالت  باشد،

 .شود  می P9.00 مقدارمعکوس   کنترل حالت باشد،

  حالت در کار برای AC درایو باشد، روشن( ممنوع گشتاور کنترل) 29 عملکرد با X ترمینال اگر حال، این با

 .است  ثابت سرعت کنترل
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.01 30 1 100～0 1 سرعت  حلقه یتناسب حجم ○ 
P9.02 0.01 1 سرعت حلقه انتگرال زمانs～10.00s 0.01s 0.50s ○ 
P9.03 0.0 1 ییجا جابه فرکانس～P9.06 0.01Hz 5.00Hz ○ 

P9.04 20 1 100～0  2سرعت حلقه یتناسب حجم ○ 

P9.05 0.01 2 سرعت حلقه انتگرال زمانs～10.00s 0.01s 1.00s ○ 

P9.06 2ییجا جابه فرکانس P9.02 فرکانس حداکثر تا   0.01Hz 10.00Hz ○ 

را    یحلقه سرعت مختلف   PI  پارامترهای   تواند  می  کند،  می  کار  مختلف  های  فرکانس  در  اینورتر  که  هنگامی

  تنظیم  پارامترهای ( باشد،P9.03) " 1 ییجا به جا فرکانس" از کمتر عملکرد فرکانس زمانی که .انتخاب کند

PI سرعت حلقه P9.01 و P9.02 باشد، "2 ییجا به جا فرکانس" از بیشتر عملکرد فرکانس زمانی که.هستند 

  توسط   خطی  صورت  به  PI  سرعت  حلقه  پارامترهای.  هستند   P9.05  و  P9.04  سرعت  حلقه  PI  تنظیم  پارامترهای

  شود،  می  سوئیچ ،باشد  2  جابجایی  فرکانس  و  1جابجایی  فرکانس   بینکه    ی هنگام  PI  پارامترهای   از گروه  دو

 : است شده  داده نشان 32-6 شکل در که همانطور

 
 PI  پارامترهای رابطه  نمودار   32-6شکل

شود.    می و زمان انتگرال تنظ  یبهره تناسب  می با تنظ  تواندی م  یسرعت در کنترل بردار  یک ینامیپاسخ د  اتیخصوص

. اما دی و زمان انتگرال را کاهش ده  دیده  شیرا افزا  یلطفاً بهره تناسب   ستم، یس  ترع ی به پاسخ سر  یابیدست  یبرا

 شود.  ستمی ممکن است منجر به نوسان س ادیز اریمقدار بس
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 است:   ریبه شرح ز یشنهادیپ میتنظروش 

 انجام   کارخانه  ماتیتنظ  هیپا  بر  را  مناسب  ماتیتنظ  کند،   برآورده  را  ازهاین  تواند  ینم  کارخانه  ماتیتنظ  اگر

و سپس زمان انتگرال    کندی نوسان نم   ستمی حاصل شود که س  نانیتا اطم  دی ده  شیرا افزا  یابتدا بهره تناسب  .دیده

 دارد. یکم  )اضافه جهش(و اوورشوت عیپاسخ سر ستمی نان حاصل شود که سیتا اطم دیرا کاهش ده

  اضافه  افت هنگام یحت  و سرعت  حد از شیب جهش اضافه   باعث است  ممکن PI پارامتر نامناسب تنظیم : توجه

 .دهد رخ ولتاژ اضافه یخطا است ممکن جهش

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.07 100 %0.1 %200～%50 ی لغزش کنترل بردار شیافزا% ○ 

که موتور با بار در  یهنگام . شود یم  استفاده  موتور سرعت  ثبات دقت میتنظ یبرا تابع نیا،  SVCکنترل  یبرا

 .و بالعکس دیده  شیمقدار پارامتر را افزا کند،ی کار م نییپا اریسرعت بس

 د.شو یم  استفادهمسیر همان با AC ویدرا یخروج انیجر می تنظ یبرا تابع نیا بسته، حلقه یبردار کنترل یبرا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.08  0.000 حلقه سرعت فیلتر زمان ثابتs～0.100s 0.001s 0.028s ○ 

  برای   پارامتر  این.  است  گشتاور  جریان  مرجع  ،سرعت   حلقه  کننده  تنظیم  خروجی  برداری،  کنترل  حالت  در

 ن یا مقدار ،سرعت ادیز نوسان صورت در. ندارد تنظیم به نیازی و شود می استفاده گشتاور مراجع کردن فیلتر

 .  دی ده کاهش طور مناسب به را تابع نیا مقدار ،در صورت نوسان موتور .دیده شیافزا طور مناسب به را تابع

  ، باشد داشته به مقدار قابل توجهی نوسان  AC ی درایوخروج  گشتاور است  ممکن باشد،  مک  پارامتر مقدار  اگر

 .است سریع پاسخ اما

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.09 
بر روی بهره  یرداربٌ کنترل

 ○ 64 1 200～0 تحریک بیش

  را محدود  DC  باس  ولتاژ  افزایش  تواند  میاز حد    ش یب  کیتحر  کنترل  ،AC  درایو  سرعت  کاهش  حیندر

بهتر    یباشد، اثر محدودکنندگ  ترش یب  کیتحر  شیهرچه افزا .  کند  جلوگیری  ولتاژ  اضافه  خطای  از  و  کرده

 خواهد بود.  



 
 

189 

 

را    کیتحر  شی افزا  شود،یم  ادیولتاژ ز   یدچار خطا  یکاهش سرعت به راحت   نیدر ح  AC  ویاگر درا  لطفاً

در   ن،یشود. بنابرا یخروج انیجر شیاز حد ممکن است منجر به افزا شیب کیتحر شی اما افزا .دیده شیافزا

 .دیکن  میمقدار مناسب تنظ کیپارامتر را به  ،یواقع یکاربردها

  که   مواردی  در  یا(  ابدیی نم  شی سرعت افزا  کاهش  حین  در  باس  ولتاژ)  کوچک  اینرسی  با  کاربردهایی  برای

 .کنید تنظیم 0 را حد از بیش تحریک ضریب دارد، وجود ترمز مقاومت

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.10 
 حالت در بالای گشتاور حد منبع

 ○ 0 1 7～0 سرعت کنترل

P9.11 
 گشتاور بالایی حد دیجیتال تنظیم

 سرعت کنترل حالت در
0.0%～200.0% 0.1% 150.0% ○ 

 P9.11تنظیمات  0:

:1 VI 
:2 CI 
 تنظیمات پالس  4:

 تنظیمات ارتباطی 5:

 (VI, CI) حداقل 6:

   (VI, CI) حداکثر 7:

. شود می کنترل گشتاور بالایی حد منبع توسط AC درایو  خروجی گشتاور حداکثر سرعت، کنترل حالت در

P9.10 شود  می استفاده گشتاور بالایی حد منبع  انتخاب  برای. 

 و   P9.11  مقدار به  مربوط  تنظیمات   %100باشد،  ارتباطی  اتتنظیم  یا  پالس  آنالوگ،  گشتاور  بالایی  حد  اگر

 .است AC درایو نامی گشتاور به مربوطP9.11 ،  100% مقدار 

 .کنید مراجعه WI و VI، CI تنظیمات  برای P3 گروه درAI  های منحنی شرح به لطفاً

 .کنید مراجعه P3.35 تا P3.32 توضیحات به لطفاً پالس، تنظیم مورد در جزئیات برای

  ارتباطی   آدرس  با %100.00 تا    %100.00-  از  را  ها  داده   ،زبانیم  انهیارتباط برقرار است، را  ماتیتنظ  که  یزمان

0x1000 مقدار با%100.0  که جایی نویسد، می P9.11 دارد مطابقت. 



 
 

190 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.12 
 حالت در بالای گشتاور حد منبع

 ○ 0 1 7～0 سرعت کنترل

P9.13 
 گشتاور بالایی حد دیجیتال تنظیم

 سرعت کنترل حالت در
0.0%～200.0% 0.1% 150.0% ○ 

 P9.12تنظیمات کد عملکردی  0 :

: 1 VI 
: 2 CI 
 رزرو 3 :

 تنظیمات پالس  4 :

 تنظیمات ارتباطی 5 :

 (VI, CI) حداقل 6 :

   (VI, CI) حداکثر 7 :

 .دارد مطابقت P9.12 با 7～1های گزینه کامل رنج

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.14 2000 1 60000～0 ک یتحر  یبهره تناسب میتنظ ○ 

P9.15 1300 1 60000～0 ک یتحر یبهره انتگرال میتنظ ○ 
P9.16 2000 1 60000～0 گشتاور  یبهره تناسب میتنظ ○ 
P9.17 1300 1 60000～0 گشتاور  یبهره انتگرال میتنظ ○ 

پارامترها نیا بردار  یبرا  انیجر  PI  حلقه  یپارامترها  آن  یکنترل  بههستند.  ازها  خودکار    میتنظ"طور 

 ندارند. رییبه تغ یازیاند و ندست آمده به "آسنکرون موتور خودکارکامل

 ار یبس  شیافزا.  یاست نه زمان انتگرال   یسود انتگرال  ان،یجر  حلقه  انتگرال  کننده  میتنظ  بعد  که  دیباش  داشته  توجه

  نوسان   که  یهنگام   ن،یبنابرا.  شود  کنترل  حلقه  کل  نوسان  به  منجر  است  ممکن  PI  انیجر  حلقه  بهره  بیضر  ادیز

 .دی ده کاهش را یانتگرال  بازده ای تناسب بازده ای یدست صورت به است، ادیز گشتاور نوسان ای انیجر

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.21 105 %1 %110～%100   مدولاسیون بیش ضریب% x 

 افزایش .  است  اینورتر  خروجی  ولتاژ  حداکثر  بالارفتن  ظرفیت  دهنده  نشان  خروجی  ولتاژ  ضریب  حداکثر
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P9.21   نوسانات   افزایش باعث  کار  این  اما  دهد،   افزایش  را  موتور ضعیف میدان  بار  ظرفیت   حداکثر  تواند  می  

 موتور   ضعیف  میدان  ظرفیت،  حداکثر  کاهش  صورت  در  .شد  خواهد  نیز  موتور  گرمای  افزایش  و  موتور  جریان

 طور  به     .یابد  می  کاهش  نیز  موتور  توسط  شده  تولید  گرمای  و  موتور  جریان  نوسانات  ضریب  .  یابد  می  کاهش

 ندارد. تنظیم به نیازی این تابع، کلی

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

P9.22 
 گشتاور ضریب حداکثر

 ○ %100 %1 %200～%50 تحریک  منطقه

  2  به  باید  موتور  که  زمانی.  کند  کار  نامی   فرکانس  از  بالاتر  موتور  که  شود  می  اعمال  زمانی  فقط  پارامتر  این

  کاهش   مناسب  طور  به  را  P9.22  است،  طولانی  واقعی  شتاب  زمان  و  دهد  شتاب  موتور  نامی  فرکانس  برابر

  به  را P9.22 یابد، می   کاهش شدت به سرعت و کند  می کار نامی فرکانس  برابر 2 با موتور که هنگامی. دهید

 .نیست تغییر به نیازی کلی طور به .دهید افزایش مناسب طور

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.24 0 1 7～0 حرکتی  گشتاور یبالا حد منبع ○ 

P9.26 
 گشتاور یبالا حد تالیج ید میتنظ

 گشتاور  کنترل حالت در
-200%～200.0% 0.1% 150.0% ○ 

 .دیکن مراجعه  P9.11 (P9.26) و  P9.10 (P9.24) به ماتیتنظ نیا اتییجز یبرا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.28 
  جلو به رو فرکانس حداکثر

 گشتاور  کنترل در
0.00HZ 0.01 حداکثرفرکانس تاHz 50.00Hz ○ 

P9.29 
  معکوس فرکانس حداکثر

 گشتاور  کنترل در
0.00HZ 0.01 حداکثرفرکانس تاHz 50.00Hz ○ 

پارامترها  گشتاور   کنترل  حالت  در  اینورتر  معکوس  و  جلو  به  رو  حرکت  فرکانس  حداکثر  تنظیم  برای  این 

  چرخش   سرعت  باشد،  موتور  یخروج   گشتاور  از  کمتر  بار  گشتاور  اگر  گشتاور،  کنترل  در.  استفاده می شود

  ی کیمکان سرعت حد  از شیب  رفتن  بالا  مانندمواردی   از جلوگیری  برای.  ابدی  یم شیافزا مداوم  طور به  موتور

  مداوم   رییتغ  به  ازین  صورت  در.  شود  محدود  باید  گشتاور  کنترل  هنگام  در  موتورچرخش    سرعت  حداکثر

 .دیینما کنترل را فرکانس یبالا حد دیتوان ی م  گشتاور؛ کنترل حالت در فرکانس حداکثر یکینامید
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

P9.30 0.00 گشتاور  کنترل در شتاب زمانs～65000s 0.01s 50.00Hz ○ 

P9.31 
 کنترل در سرعت  کاهش زمان

 گشتاور 
0.00s～65000s 0.01Hz 50.00Hz ○ 

 تعیین  را  بار  و  موتور  سرعت  تغییر  سرعت  بار،  گشتاور  و  موتور  خروجی  گشتاور  بین  تفاوت  گشتاور،  کنترل  در

  زیاد   بسیار  مکانیکی  فشار  یا  نویز  به  منجر  و  کند  تغییر  سرعت  به  است  ممکن  موتور  چرخش  سرعت.  کند  می

  آرامی   به  موتور  چرخش  سرعت  شود  می  باعث  گشتاور  کنترل  در  سرعت  کاهش/    شتاب  زمان  تنظیم.  شود

 .کند تغییر

 کنترل   در  را  سرعت  کاهش/شتاب  زمان  دارند،  گشتاور  عسری  پاسخ  به  نیاز   که  هاییکاربرددر  حال،  این  با
 .کنید تنظیم ثانیه  0.00sروی  گشتاور

 

 حفاظت و خطا :  PAگروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.00 1 0 1～0 موتور بار اضافه دربرابر حفاظت انتخاب ○ 

 غیر فعال  0 :

  حد   از  بیش  گرمای  از  ناشی  احتمالی  آسیب  معرض  در  موتور  و  است  غیرفعال  موتور  بار  اضافه  محافظ  عملکرد

 .شود نصب موتور و اینورتر بین  حرارتی رله یک شود می پیشنهاد .گیرد می قرار

 فعال  1 :

 اضافه  موتور ایآ تشخیص می دهد موتور، بار اضافه از  محافظت معکوس یزمان ریتاخ یمنحن به توجه با ویدرا

 .ریخ ای دارد بار

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.01  0.001 0.001 10.001～0.20 بار موتور  اضافه حفاظت در برابرمیزان ○ 

 است:  ریمعکوس حفاظت از اضافه بار موتور به صورت ز ریزمان ت خ یمنحن

x 220%    x PA.01 ویدرا  بماند،  یباق  مقدار  نیا  در  قهیدق  کی  ه مدتب  بار   اگر  )  موتور  ینام  انیجر  AC  

 ا ی( کند یم  گزارش را موتور بار اضافه یخطا
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x 150%   x PA.01 ویدرا  بماند،  یباق  مقدار  نیا  در   قهیدق  60  به مدت بار  اگر  )  موتور  ینام  ان یجر  AC  ی خطا  

 (.کند یم  گزارش را موتور بار اضافه

 :باشید داشته توجه

PA.01  مقدار  اگر.  دیکن میتنظ یواقع  یبار اضاف  تی بر اساس ظرف یا به درسترPA.01 شود،  میتنظ زیاد یل یخ  

هشدار    AC  ویکه درا  یدر حال  موتور منجر خواهد شد  بی از حد موتور، به آس  شیدر صورت گرم شدن ب

 .دهدی نم

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.02 80 %1 %100～%50 موتور بار اضافه از حفاظت ضریب% ○ 

  موتور   بار  اضافه  از  محافظت  از  قبل  DO  قیکنترل از طر  ستمیهشدار به س  گنالیس  کیارسال    یتابع برا  نیا

 هشدار   موتور  بار  اضافه  از  قبل  آن  در  که  شود  یم   استفاده  یدرصد  نییتع  یبرا  پارامتر  این.  شود  می  استفاده

 بود. خواهد شرفتهیهشدار کمتر پ شیپ باشد، بزرگتر مقدار نیا  هرچه. شودی  م داده یقبل

 PA.02  ضربدر  بار  اضافه  معکوس  زمانی  تاخیر  منحنی  مقدار  از  AC  درایو  یتجمع  خروجی  جریان  کهزمانی

 .شودی است، فعال م   افتهی  صی تخص(  موتور  بار  اضافه  اخطار)  6که با تابع    AC  درایو  در  DO  ترمینال  باشد،  بیشتر

 ویژگی  فرضپیش  حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.03 0 1 100～0   ادیتوقف ولتاژ ز بیضر ○ 

PA.04 130 %1 %150～%120   ادیتوقف ولتاژ ز محافظت ولتاژ% ○ 

 ممکن   موتور  سرعت  کاهش  واقعی   مقدار  بار،  اینرسی  ت ثیر  دلیل  به  اینورتر،  سرعت   کاهش   عملیات  طول  در

  که   گرداندبرمی  اینورتر  به  را  برق  موتور  زمان،  این  در.  باشد  خروجی  فرکانس  کاهش  مقدار  از  کمتر  است

 .داد  خواهد  رخ  اضافه  ولتاژخطای    تدابیر،  اتخاذ  عدم  صورت  در.  شودمی   اینورتر  DC  باس  ولتاژ  افزایش  باعث

 .  شودی م  رفعالیتوقف اضافه ولتاژ غتابع  شود، تنظیم 0 یتوقف اضافه ولتاژ رو نیگ اگر

 آن  و  داده  تشخیص  اینورتر  سرعت  کاهش  عملیات  طول   در   را  باس  ولتاژ  ولتاژ،  اضافه  توقف  از  حفاظت  تابع

  افت   از  جلوگیری  ولتاژ  اگر  .کندمی   مقایسه  افت  از  جلوگیری  ولتاژ  توسط  شدهتنظیم  ولتاژ  نقطه  روی  افت  با  را

خروج  بیشترشود، نم  گرید  نورتریا  یفرکانس    ولتاژ  از  ترپایین  دوباره  باس  ولتاژ  زمانیکه  و  ابدیی کاهش 
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 33-6  شکل  در  که  همانطور  شود،می   انجام  سرعت  کاهش  شود، عملیاتمی  داده  تشخیص  افت از  جلوگیری

   .است  شده داده نشان

 
 تابع افت اضافه ولتاژ   32-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.05 20 - 100～0 ولتاژ اضافه افت بازده ○ 

PA.06 150 - %200～%100 ولتاژ  اضافه توقف از حفاظت جریان% ○ 

از توقف فراتر    یریجلوگ  انیاز جر  یخروج  انیکه جر  یزمان  نورتر،یو کاهش شتاب ا  یریگشتاب  ن یدر ح

و پس از   ماندی م  یباق  یو کاهش شتاب را متوقف کرده، در فرکانس جار  یریگشتاب   ندیفرآ  نورتریرود، ا

 .دهدی و کاهش شتاب ادامه م  یریگبه شتاب  یخروج انیکاهش جر

.  شود می استفاده شتاب کاهش و شتاب هنگام در توقف در اینورتر توانایی تنظیم برایولتاژ  اضافه افت بازده

بهتر است،    ن،یکمتر گ  می. تنظشودی سرکوب م  تریقو  انیجراضافه   تیقابل  باشد،  بزرگتر  مقدار  این  چه  هر

 باشد. انیجربدون اضافه 

ا  یبارها  یبرا صورت پاسخ    نیا  ریکوچک باشد، در غ  دیاز توقف با  یریجلوگ  انیکم، بهره جر  ینرسیبا 

 ، صورت  این  غیر  در  باشد،  بزرگ  باید  مقدار  این  بزرگ،  اینرسی  بارهای  برایکند خواهد بود.    ستمیس  یکینامید

 رخ دهد. انیاضافه جر یاثر سرکوب خوب نخواهد بود و ممکن است خطاها
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 .شودی لغو م انیاز توقف جر یر یعملکرد جلوگ ،شود تنظیم 0روی حد از بیش سرعت  افزایش که هنگامی

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.09 0 - 20～0 خطا  خودکار یبازنشان دفعات ○ 

PA.10 
 یبازنشان نیدر ح  DOوضعیت 

 خودکار خطا   
0～1 - 0 ○ 

PA.11 0.1 خطا خودکار یبازنشان یزمان فاصلهs～100.0s - 10s ○ 

 (PA.09)طور خودکار توسط  به   تواندی م   کند،ی خودکار خطا را انتخاب م  یبازنشان  نهیگز  نورتریکه ا  یهنگام

 . ماندی م یدر حالت خطا باق نورتریتعداد دفعات، ا نیشود. بعد از ا یبازنشان

خودکار   یبازنشان  نیخطا در ح DO یشده باشد، خروج میخودکار خطا تنظ یبه عملکرد بازنشان نورتریا اگر

 کرد. میتنظ PA.10آن را توسط  توانی خطا فعال خواهد شد که م 

 نامعتبر 0 :

    معتبر 1 :
 شود. می تنظ PA.11توسط  تواندیمجدد خودکار خطا م میتا تنظ نورتریا یزمان انتظار از آلارم خطا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.12 11 - 11-00 موتور  بار اضافه هشدار ضریب ○ 

 ی ورود  فاز  قطع  از حفاظت: کان ی رقم

  ورود حفاظت از افت فاز ممنوع است  0 :

 اجازه ورود حفاظت از افت فاز  1 :

 کنتاکتور.     از  مکش حفاظت :   دهگان  رقم

   محافظت نشده است    توقف 0 :

 حفاظت کشش   1:

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.13 1 - 10-0 ی خروج فاز افتاز حفاظت گزینه ○ 

 .شود یم  استفاده ر،یخ ای شود انجام  یخروج فاز افت  برابر در محافظت ایآ نکهیا نییتع یبرا

   ی کردن محافظت در برابر افت فاز خروج رفعال یغ 0 :

 ی اجازه دادن به محافظت در برابر افت فاز خروج  1:
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.14 0 اول یخطا نوع～E-35  0 ○ 

PA.15 0 دوم  یخطا نوع～E-35  0 ○ 

PA.16 0 ن یآخر ای سومی خطا نوع～E-35  10s ○ 

 یهاعلل و راه حل   یبرا.  عدم وجود خطاست  یبه معنا 0 .شود  یم   استفاده  ویدرا  ریاخ  یخطا  سه  نوع  ثبت  یبرا

 .دی مراجعه کن 7مربوطه در فصل  یهاممکن هر کد خطا، لطفاً به دستورالعمل 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.17 سوم یخطا نیح فرکانس - - -  * 

PA.18 سوم یخطا نیح انیجر - - -  * 

PA.19 سوم یخطا نیح باس ولتاژ - - -  * 

PA.20 سوم یخطا نیح یورود ترمینالهای تیوضع - - -  * 

PA.21 سوم  یخطا نیح یخروج ترمینالهای تیوضع - - -  * 

PA.22 ویدرا تیوضع AC سوم  یخطا نیح - - -  * 

PA.23 سوم  یخطا نیح بودن روشن زمان - - -  * 

PA.24 سوم یخطا نیح کارکرد زمان - - -  * 

  X10～X1  با  ترتیب  به  BIT9～BIT0:  است  ترتیببه این    خطا،  درآخرین   دیجیتال  ورودی  ترمینال  وضعیت

 .دارد مطابقت

  ها   DI  همه  وضعیت.  است 0  اگر خاموش باشد  و  1  آن  مربوطه   بیت  است،  روشن  ورودی  ترمینال  که   هنگامی

 .شود  می تبدیل اعشاری نمایش به

   به صورت زیر است: خطا آخرین در خروجی های ترمینال تمام وضعیت

BIT4-DO2 ،BIT3-DO1 ،BIT2-REL2 ،BIT1-REL1 ،BIT0-FM . 

  حالت   تمام  و  است  0  حین خاموشی  .است  1  آن  مربوطه  باینری  بیت  ،است   روشن  خروجی  ترمینال  که  هنگامی

 .شوند می تبدیل اعشاری  اعداد به خروجی ترمینال های

 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.25 ی دومخطا نیح فرکانس - - -  * 

PA.26 دوم یخطا نیح انیجر - - -  * 

PA.27 دوم یخطا نیح باس ولتاژ - - -  * 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.28 دوم یخطا نیح یورود ترمینالهای تیوضع - - -  * 

PA.29 ی دومخطا نیح یخروج ترمینالهای تیوضع - - -  * 

PA.30 ویدرا تیوضع AC دوم  یخطا نیح - - -  * 

PA.31 دوم  یخطا نیح بودن روشن زمان - - -  * 

PA.32 دوم یخطا نیح کارکرد زمان - - -  * 

PA.25～ PA.32 با متناظر رابطه و هستند دوم خطای اطلاعات PA.17～ PA.24 است یکسان. 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  عملکرد کد 

PA.33 ی اولخطا نیح فرکانس - - -  * 

PA.34 اول یخطا نیح انیجر - - -  * 

PA.35 ی اول خطا نیح باس ولتاژ - - -  * 

PA.36 اول  یخطا نیح یورود ترمینالهای تیوضع - - -  * 

PA.37 اولی خطا نیح یخروج ترمینالهای تیوضع - - -  * 

PA.38 ویدرا تیوضع AC اول یخطا نیح - - -  * 

PA.39 اول یخطا نیح بودن روشن زمان - - -  * 

PA.40 ی اولخطا نیح کارکرد زمان  - - -  * 

PA.33～ PA.40 با متناظر رابطه و خطای اول هستند اطلاعات PA.17～ PA.24 است یکسان. 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  تنظیم محدوده  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.43 00000 11111 22222-00000 1 خطا از محافظت اقدام انتخاب  * 

PA.44 00000 11111 22222-00000 2 خطا از محافظت اقدام انتخاب  * 

PA.45 00000 11111 22222-00000 3 خطا از محافظت اقدام انتخاب  * 

PA.46 00000 11111 22222-00000 4 خطا از محافظت اقدام انتخاب  * 

،  PA.43 ،PA.44 عملکرد کدهای با توان می را زیر غیرعادی های حالت در اینورتر حفاظتی اقدامات

PA.35 و PA.36 بیت هر معنی. کرد انتخاب  : 

  توقف  0 :
 توقف مطابق با حالت توقف   1:

  ادامه کار  3 :
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PA.43  1 خطا  از حفاظت اقدام انتخاب  PA.44  2 خطا    از حفاظت اقدام انتخاب 
 (      E-11) موتور بار اضافه:  کانی رقم

 ( E-12) یخروج فاز قطع: دهگان رقم

 (E-15) یخارج زاتی تجه یخطا: صدگان رقم

 (E-16) ی ارتباط یخطا: هزارگان رقم

 ( E-17) تننوش و خواندن یخطا: هزارگان ده رقم

 ( E-19) برق یورود فاز افت  :کانی رقم

 ( E-21) انکودر یخطا :دهگان رقم

 (E-23)یتجمع کارکرد زمانحصول  :صدگان رقم

 (E-24) یتجمع بودن روشن زمانحصول : هزارگان رقم

 (E-27) موتور حد  از شیب شدن گرم: هزارگان ده رقم

PA.45  3 خطا    از حفاظت اقدام انتخاب PA.46  4 خطا  از حفاظت اقدام انتخاب 
 (E-28) ادیز یلیخ سرعت انحراف  :کانی رقم

 (E-29) موتور حد از شیب سرعت  :دهگان رقم

  بار شدن صفر: صدگان رقم

  هنگام  PID بازخورد  رفتن دست از: هزارگان رقم

 ( E-34) کارکرد

 شده رزرو: هزارگان ده رقم

 ( E-32)کاربر توسط شده فیتعر 1 یخطا  :کانی رقم

 ( E-33)کاربر توسط شده فیتعر 2 یخطا :دهگان رقم

 خطا از حفاظت عملکرد  انتخاب  جدول 6-6جدول 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.50 
 در کار ادامه برای فرکانس انتخاب

 ○ 0 1 4～0 خطا صورت

            یفعل  کار  فرکانس 0 :

          فرکانس میتنظ  1:

             فرکانس   یبالا حد 2 :

       فرکانس ن ییپا حد 3 :

 بودن  یعاد   ریغ نیح بانیپشت  فرکانس 4 :

  را   **-A  اینورتر  شود،  میتنظ  " کار  به  ادامه"  یرو  خطا  میتنظ  و   دهد  رخ  ییخطا  اینورتر  کارکرد  هنگام  اگر

 .دهد یم  ادامه خود کار به PA.50 در شده مشخص فرکانسبا و دهد یم نشان

 مهم: 

  باشد، (  E-12)یخروج   فاز  قطع  خطا  اگر  مثال  عنوان  به  .شود  یم   مشخص  خطا  توجه به محتوا با    (**) •

 .دهد یم  شینما را A-12 اینورتر
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.51 
گیری در صورت  فرکانس پشتیبان

 ○ %100.0 0.001 %100.0～%0.0 بروز ناهنجاری 

  تنظیم   PA.51توسط    یات یعمل  فرکانس  کند،  می  انتخاب  را  کار   به  آماده  غیرعادی  فرکانس   PA.51  کهزمانی

 .است فرکانس حداکثر معادل  %100 و شود می

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.52 رزرو - - - ○ 

PA.53 
از   شیب یحفاظت از گرما حد

 حد موتور  
0℃～200℃ 1℃ 110℃ ○ 

PA.54 
از حد  شیب یهشدار گرما حد

 موتور  
0℃～200℃ 1℃ 90℃ ○ 

PA.55 
انتخاب اقدام در زمان قطع  

 برق    ی آن
0～2 1 0 ○ 

PA.56 
 قطع در توقف ولتاژ یبررس

 برق آنی
80.0%～100.0% 0.01Hz 90.0% ○ 

PA.57 
  هنگام در ولتاژزمان  یبررس

   برق آنی قطع
0.00s～100.00s 0.01s 0.50s ○ 

PA.58 80.0 %0.10 %100.0～%60.0   برقآنی  قطع در ولتاژ یبررس% ○ 

 ولتاژو    سرعت  کاهش  با  را  اینورتر  DC  باس  ولتاژ  ،اینورتر   ولتاژ  ناگهانی  افت  یا  برق  آنی  قطع  صورت  در

 .دهد ادامه خود کار به بتواند اینورتر تا کند می جبران اینورتر خروجی

  ی هنگام .  کندی  م   دای پ  سرعت کاهش  ویدرا  ،یناگهان  ولتاژ  افت  ای  برق  آنی  قطع  صورت  در  ،PA.55 = 1اگر

  ی مدت  یبرا  باس  ولتاژ  اگر.  ردیگ  یم   شتاب  شده  میتنظ  فرکانس  تا  ویدرا  ،یدرس  ی عاد  حالت  به  باس   ولتاژ  که

  یعاد  حالت  به   باس  ولتاژ   که  شود  یم  گرفته  نظر  در  بماند،  یباق  یعاد  PA.57  در  شده  نییتع  مقدار  از  شیب

 .است برگشته

  کاهش   را  سرعتش  باشد،  داشته  وجود  ولتاژ  ناگهانی  افت  یا  برق  آنی  قطعی  که  زمانی  تا  اینورتر  ،PA.55=2  اگر

 .دی کن مراجعه 34-6 ریز شکل به ات،یجزئبرای  .دهد می
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 FDT تابع سطح  نمودار   34-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

PA.59 0 1 1～0 بار شدن صفر نیح حفاظت ○ 

PA.60 10.0 0.001 %100.0～0.0 بار شدن صفر صیتشخ سطح% ○ 

PA.61 60.0～0.0 بار  شدن صفر صی تشخ زمانs 0.1s 1.0% ○ 

     فعال ریغ 0 :

 فعال   1:

بار   صیکمتر از سطح تشخ  نورتریا  یخروج  انیکه جر  یباشد، زماناگر عملکرد حفاظت از کاهش بار معتبر  

(PA.60 )صیتشخ زمان ازآن بیشتر   زمان مدت و (PA.61 )خودکار  طور به اینورتر یخروج  فرکانس ،باشد 

 .ابدی یم  کاهش ینام فرکانس%7  به

به طور خودکار به کار در فرکانس    و یبرگردد، درا  ی عاد  التدر طول حفاظت از کاهش بار، اگر بار به ح

 .دهدی شده ادامه م  میتنظ

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.63 20.0 %0.1 %50.0～%0.0   حد از شیب سرعت صیتشخ مقدار% ○ 

PA.64 60.0～0.1 حد  از شیب سرعت صی تشخ زمانs 0.001 1.0s ○ 



 
 

201 

 

 .باشد اجرا حال در سرعت سنسور بردار کنترل با درایو که زمانی معتبراست فقط عملکرد این

  ی موتور از فرکانس حداکثر فراتر رفته است، مقدار اضاف   یکه سرعت واقع   دهدی م  صی تشخ  نورتریکه ا  یزمان

 را  ،E-29  خطای  ،است  شتریب  PA.64  مقدار  از  نآ  زمان  مدت  و  PA.63سرعت    اضافه   صیاز مقدار تشخ  شتریب

 .کندی م اقدام خطا از حفاظت اقدام مطابق و کردهفعال 

 .شود می لغو سرعت  حد از بیش خطای تشخیص باشد، ثانیه 0.0 حد از بیش سرعت تشخیص زمان اگر

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PA.65 
  سرعت انحراف صیتشخ مقدار

 ادیز یلیخ
0.0%～50.0% 0.1% 20.0% ○ 

PA.66 
  سرعت انحراف صی تشخ زمان

 ادیز یلیخ
0.1～60.0s 0.001 1.0s ○ 

 .باشد اجرا حال در سرعت سنسور بردار کنترل با درایو که زمانی معتبراست فقط عملکرد این

 مقدار   از  انحراف  و  دهد  صی تشخ  را  شده  میتنظ  فرکانس  و  موتور  یواقع  چرخش  سرعت  نیب  انحراف  ویدرا  اگر

PA.65  مقدار  از   یماندگار  زمان  مدت   و  باشد   شتریب  PA.66  گزارش  اینورتر باشد،  شتر یب  E-30و   دهدی  م   را  

 . کندی م  عمل شده انتخاب خطا از محافظت عمل به توجه با

  انحراف   حد  از  بیش  خطای  تشخیص   است،  ثانیه0.0 تشخیص   زمان  و  است  زیاد  خیلی  سرعت  انحراف  اگر

 .شود می لغو سرعت
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   ساده PLC و مرجع  چندعملکرد  :  Pbگروه

بخش  چند  های  بر    NE90  یدستورالعمل  علاوه  دارند.  معمولی  سرعت  چند  به  نسبت  بیشتری  عملکردهای 

استفاده   PID  تنظیم فرآیندو منبع    V/Fعملکرد چند سرعته، می توان از آن به عنوان منبع ولتاژ برای جداسازی  

 مقادیر نسبی هستند. مرجعیکرد. برای این منظور، ابعاد دستورالعمل های چند 

PLC .ساده می تواند عملیات ترکیبی ساده دستورالعمل های چند بخش را کامل کند 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.00～ 

Pb.15 
 ○ %0.0 0 %100.0～%100.0-  چند بخشی دستورالعمل

  عنوان   به  فرکانس،  منبع  عنوان  به:  رندیمورد استفاده قرار گ  تیدر سه موقع  توانندی م   یچندبخش   یهادستورالعمل 

 . PID  ندیفرآ میتنظ منبععنوان  به و V/F از شده جدا ولتاژ منبع

  درصد   که  است،  %100.0～%100.0-  محدوده  در  نسبی  مقدار  بخش  چند  دستورالعمل  کاربرد،  سه  در هر

  باشد،   V/F  جداسازی  ولتاژ  منبع  زمانی که.  شود  می  استفاده  فرکانس  منبع  عنوان  به  نسبی  فرکانس  حداکثر

دستور    است،  نسبی  مقدار  یک  اصل  در  شده  ارائه  PID  که  آنجایی  از.  است  موتور  ینام  ولتاژ  به  نسبت  یدرصد

 ندارد. PID میمنبع تنظ  عنوانابعاد به لیبه تبد یازین یچندبخش 

  ی کند. برا  رییتغ  (X)چندمنظوره    تالیجید  ترمینال  مختلف  یهات ی بر اساس وضع  دیبا  یچندبخش   دستورالعمل

 .دیمراجعه کن P3مربوط به گروه  حاتیلطفاً به توض شتر،یب اتیجزئ

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.16  حالت کارکردPLC 0 0 1～0 ساده ○ 

 چرخه را انجام داد، متوقف شود    ک ی نورتریا نکهیبعد از ا 0: 

به دادن   ازیشروع مجدد ن یو برا شودی چرخه کامل کرد، به طور خودکار متوقف م کی نورتریا نکهیپس از ا

 دوباره دارد.    ییفرمان اجرا
 چرخه را انجام داد    کی  نورتریا  نکهیبعد از ا یینها  ریحفظ مقاد  1:

.  کندی بخش را حفظ م  نیآخر ییچرخه کامل، به طور خودکار فرکانس و جهت اجرا کاز ی  پس نورتریا

 شود  تکرار کرد، اجرا  را چرخه ک ی وی درا نکهیا از بعد 2:

با    کهی تا زمان  کندی را شروع م   یچرخه را کامل کرد، به طور خودکار چرخه بعد  کی  نورتریا  نکهیاز ا  پس
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 فرمان توقف متوقف شود.

 .V/F سازیمنبع فرکانس یا منبع ولتاژ جدا  به عنوان : دارد عملکرد دو ساده  PLC تابع

  به  ساده PLC که هنگامی. است فرکانس منبع عنوان  به ساده PLC یک از شماتیک نمودار یک 35-6 شکل

  اگر .  کند  می  تعیین  را  حرکت  جهت    Pb.00  ～  Pb.15  منفی  و  مثبت  شود،  می  استفاده  فرکانس  منبع  عنوان

 .کند می کار معکوس جهت در اینورتر  باشد، منفیمقادیر 

  ولتاژ   منبع  بعنوان  توانند  ینم  چکدامیه  که  است  سه حالت عملکردی  دارای  PLC  فرکانس،  منبع  عنوان  به

 .رندیگ قرار استفاده مورد V/F یجداساز

 
 ساده   PLC شماتیک    35-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.17 ذخیره حالت انتخاب PLC  11 00 11～0 ساده ○ 

  برق قطع  هنگام رهیذخ:    کانی رقم

                                 ریخ0:

 بله1: 

  توقف  هنگام رهیذخ:   دهگان  رقم

                                ریخ0: 

 بله1: 

و فرکانس کار    PLCدر هنگام قطع برق، درایو قبل از قطع برق، لحظه اجرای    PLCبا استفاده از حالت ذخیره  

را حفظ کرده و پس از روشن شدن مجدد، از لحظه حفظ شده به کار خود ادامه می دهد. اگر رقم یکان روی 

 .کردخواهد  یاندازراه  نو را از PLCپس از روشن شدن، روند  رترواینصفر تنظیم شود،  
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از حالت ذخیره   استفاده  اینورتردر هنگام توقف  PLCبا  قبل   ،  را هنگام   PLC  یمرحله و فرکانس عملکرد 

اگر رقم دهگان روی صفر تنظیم    .دهد  یحافظه ادامه م   لحظه ثبت شدهاز    یبعد  سریو در    کندی توقف ثبت م 

 خواهد شد. یاندازاز نو راه  شودی هر بار که شروع م PLC ندیفرآ)بدون یادآوری(، شده باشد

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.18 
مرجع  اجرایزمان 

 ساده PLCصفر
0.0s(h) ～6553.5s(h) 0 0.0s (h) ○ 

Pb.19 

زمان کاهش سرعت/  

شتاب مرجع صفر 

PLC ساده 

 3～0 زمان  انتخاب:  رقم یکان

 جهت  انتخاب :  رقم دهگان 
 جلو :  0

 معکوس:   1

0 0 ○ 

Pb.20～ 

Pb.46 

  اجرای مرحله اولین

PLC 0.0 سادهs(h) ～6553.5s(h) 0 0.0s (h) ○ 

Pb.21～ 

Pb.47 

  کاهش  جهت/  زمان

  PLC مرجع سرعت

 ساده

 3～0 زمان  انتخاب:  رقم یکان

 جهت  انتخاب :  رقم دهگان 
 جلو :  0

 معکوس:   1

0 0 ○ 

Pb.48 
  اجرای مرحله اولین

PLC  15ساده 
0.0s(h) ～6553.5s(h) 0 0.0s (h) ○ 

Pb.49 

  کاهش  جهت/  زمان

  PLC مرجع سرعت

 15 ساده

 3～0 زمان  انتخاب:  رقم یکان

 جهت  انتخاب :  رقم دهگان 
 جلو :  0

 معکوس:   1

0 0 ○ 

 اول گروه / کاهش شتاب شتابزمان  با معادل 3 تا  صفر:  بخش هر در کاهش سرعت/  شتاب زمان انتخاب

 .است چهارم تا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pb.50  واحد زمانیPLC  1 0 1～0 ساده در حال اجرا ○ 

 ( s) برحسب ثانیه  PA.49تا  PA.18زمان توابع  0 :

 ( h)  برحسب ساعت  PA.49تا  PA.18زمان توابع  1 :
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

Pb.51 0 0 7～0 صفر  یسرعت چند منبع ○ 

  PB.00تنظیم توسط :0

1～3: VI, CI  آنالوگ 

 تنظیمات پالس  :4

5: PID 

 شدهتعیین پیش  از فرکانس  با تنظیم 6:

 ( برق ی قطعدر زمان   ذخیره) 2. پنل  دیجیتال تنظیمات 7:

  بخشی  چند دستورالعمل PA.00بر علاوه. کندیم نیی را تع  0 یدستور چند بخش یپارامتر کانال داده شده  نیا

 های حالت   سایر   و  بخشی  چند  هایدستورالعمل   بین  نگیچیسوئ  تسهیل  برای  مختلف  هایگزینه   دارای،  0

 عنوان به ساده PLC یک یا فرکانس منبع یک عنوان به بخشی چند فرمان یک که هنگامی. باشدمی  شدهداده 

 قابل انجام است. یبه سادگ فرکانس منبع دو بین نگیچیسوئ ،شودمی  استفاده فرکانس منبع یک

 

 رتباطات تنظیمات ا :PCگروه
 .کنید مراجعه " NE90 در RS485ارتباطی  تنطیمات پورت  " 9 فصل به  ًلطفا

 

 عملکرد  کد تیریمد :Pdگروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  پارامتر نام  کد عملکرد 

Pd.00  0 1 65535～0 رمز کاربری ○ 

پس از    فعال می شود.رمز عبور  اگر روی هر عدد غیر صفر تنظیم شود، عملکرد محافظت توسط   Pd.00تابع  

تنظیم و اعمال رمز عبور، برای ورود به منو باید رمز عبور صحیح را وارد کنید. اگر رمز عبور وارد شده نادرست  

 . دی را به خاطر بسپار یطفاً رمز عبور کاربرل. دیده رییعملکرد را مشاهده و تغ یپارامترها دیتوانی نم باشد، 
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 روی را    Pd.00فعال کردن عملکرد حفاظت از رمز عبور،  ری شده و غ  میپاک کردن رمز عبور کاربر تنظ  یبرا

 .دیکن میتنظ 00000

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pd.01  0 1 2～0 بازیابی تنظیمات پیش فرض ○ 

 عملیات بدون 0 :
 به جز پارامترهای موتور بازیابی تنظیمات کارخانه،  1 :
به    گردند،می   باز  فرض کارخانهپیش   پارامترهای  به  اینورتر   ابعو ت  پارامترهای  بیشتر  ،1  به  pd.01  تنظیم   از  بعد

 بودن   روشن  زمان  تجمعی،  کارکرد  خطا، زمان  سوابق  اطلاعات  ،فرکانس  مرجع  وضوح  موتور،  پارامترهایجز  

 گردد. به تنظیمات پیش فرض باز نمیکه  تجمعی برق مصرف و تجمعی

 پاک کردن سوابق  2 :

 تجمعی پاک میشود.  برق  مصرف   تجمعی و  بودن  روشن  تجمعی، زمان   کارکرد  زمان  اینورتر،  خطای   اطلاعات

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pd.02 0 1 1～0 پارامترهای اینورتر یش نما انتخاب ○ 

 رقم یکان :  

 نمایش داده نشود  b گروه مانیتورینگ  0 :

 bمانیتورینگ گروه  1 :

 رقم دهگان :  

 نمایش داده نشود  Eگروه کنترل بهینه پارامترهای  0 :

 bگروه نمایش کنترل بهینه پارامترهای  1 :

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pd.04 0 1 1～0 پارامتر  اصلاح ویژگی ○ 

 شود. یری نادرست آن جلوگ رییتا از خطر تغ ابدی  رییتغ تواندی پارامتر کد تابع توسط کاربر م  میامکان تنظ

 همه  شود، تنظیم 1 روی وقتیخواهند بود؛  رییتابع قابل تغ یتمام کدها شود، تنظیم 0 روی تابع دکزمانی که 

 .داد تغییر را آنها توان نمی و هستند مشاهده قابل فقط عملکرد کدهای
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

Pd.05 
   ردیف دوم از نمایشگر

 LED دیجیتال
 ○ 0 1 معتبر در نمایشگرهای دوگانه 

 

 ثابت تعداد و طول نوسان، فرکانس :  PEگروه
 چش یو پ  ییجابجا  یکه به عملکردها  یعیصنا  گریو د  ییایمیش  افیال  ،ینساج   عیصنا  یفرکانس نوسان برا تابع  

 دارند، مناسب است.   ازین

شده به عنوان    میو فرکانس تنظ  کندینوسان م  نییاشاره دارد که به بالا و پا  نورتریا  یتابع به فرکانس خروج  نیا

 .  شودی در نظر گرفته م زمان محور درمرکز 

  شود   می  تنظیم 0 روی PE.01 وقتی. است  شده تنظیم PE.01 و PE.00 توسط نوسان دامنه، 36-6طبق شکل 

 .کندی حالت فرکانس نوسان کار نم نیخواهد بود و در ا 0 نوسان

 
 نمودار شماتیک نوسان فرکانس   36-6شکل

 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PE.00  0 1 1～0 نوسان فرکانس میتنظروش ○ 

 .شود می استفاده نوسان مرجع مقدار تعیین برای پارامتر این

 (   یو کمک ی)مرجع اصل   یفرکانس مرکز نسب 0: 
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 شده(.    می نسبت به فرکانس مرکز )تنظ افتهی رییبا نوسان تغ رینوسان متغ ستمی س یبرا

 (    PE.04) نسبی  فرکانس حداکثر1: 

 نوسان ثابت، نوسان ثابت است. ستمی س یبرا

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PE.01 0.0 %0.1 %100.0～%0.0 نوسان فرکانس دامنه% ○ 

PE.02 0.0 %0.1 %50.0～%0.0 فرکانس پرش دامنه% ○ 

 .شود می استفاده ضربه فرکانس و نوسان مقدار تعیین برای پارامتر این

دامنه  PE.00 = 0)  مرکزی  فرکانس  به  نسبت  نوسان  تنظیم  هنگام باشد،   با  است  برابرAW واقعی   نوسان( 

  (، PE.00 = 1)  فرکانس  حداکثر  به  نسبت  نوسان  تنظیم  هنگام.  PE.01  نوسان  دامنه×    ثانویه  و  اولیه  فرکانس

 . PE.01 نوسان دامنه PE.04 × فرکانس حداکثربرابر است با AW یواقع نوسان دامنه

  فرکانس   به  نسبت  نوسان  میتنظ  اگر  (.ضربه  فرکانس  دامنه)  AW  ×   PE.02چرخش  دامنه=    ضربه  فرکانسدامنه  

  فرکانس   حداکثر  به  نسبت  نوسان  می تنظ  اگر  .است  ریمتغ  مقدار  کی  جهش  فرکانس  باشد،(  PE.00 = 0)  یمرکز

(PE.00 = 1 )،است ثابت مقدار کی پرش فرکانس باشد.  

 .شود یم محدود فرکانس نییپا حد و بالا حد توسط نوسان فرکانس

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PE.03 0.1 نوسان  فرکانس ی چرخهs～3000.0s 0.1s 10.0s ○ 

PE.04 0.1 ی مثلث موج شیافزا زمان بیضرs～100.0% 0.1% 50.0% ○ 

 کامل.نوسان  چرخه نوسان: مقدار زمانی یک چرخه

  PE.03موج نسبت به دوره فرکانس نوسان    نیا  شیبرابر با زمان افزا   PE.04  یموج مثلث  شیزمان افزا  بیضر

 است.  

بر  ،  یضریب زمان افزایش موج مثلث PE.04) )   ×دوره فرکانس نوسان(  PE.03)=    یزمان افزایش موج مثلث 

 ثانیه. حسب
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، بر  یضریب زمان افزایش موج مثلث PE.04 -1) )  ×دوره فرکانس نوسان( PE.03)موج مثلثی =   کاهش زمان

 حسب ثانیه.

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PE.05  0 تنظیم طولm～65535m 1m 1000m ○ 

PE.06 0 طول واقعیm～65535m 1m 0m ○ 

PE.07 100.0 0.1 6553.5～0.1 تعداد پالس ها در متر ○ 

 .شودی کنترل طول ثابت استفاده م  یعملکرد برا یمجموعه از کدها نیا

  شده   جمع  های  پالس  تعداد.  شود  آوری  جمع  کاره  چند  دیجیتال  ورودی  ترمینال  طریق  از  باید  طول  تنظیم

. است  محاسبه  قابل  PE.06واقعی  طول  و  شود  می  تقسیم  متر  هر  های  پالس  تعداد  بر  PE.07  ترمینال  توسط

 " ON"  ، سیگنالمنظوره  چند  دیجیتال  DO  باشد،  PE.05  شده  تنظیم  طول  از  بیشتر  واقعی  طول  که  هنگامی

 .دهد می )طول حاصل شده(

 X  منظوره  چند  ترمینال  طریق  از  توان  می  را(  28  عملکرد)  طول  بازنشانی  عملیات  ثابت،  طول  کنترل  طی  در

 .کنید مراجعه P3 گروه به لطفا جزئیات برای. داد انجام

زمانی  .  شود تنظیم(    28  عملکرد)  "طول  شمارش  ورودی"  متناظر باید به  ورودی  ترمینال  تابع  ،یزیربرنامه  در

 .شود استفاده X5/HDI پورت از  باید است، زیاد پالس فرکانسکه 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PE.08 0  شمارش مقدار میتنظm～65535 1 1000 ○ 

PE.09 0 شده  نییتع شمارش مقدارm～65535 1 1000 ○ 

 .شود آوری جمع منظوره چند دیجیتال ورودی ترمینال طریق از باید شمارش مقدار

 فرکانس   اگر  .شود  تنظیم(  25عملکرد  )  "شمارشگر  یورود "به    دیمتناظر با  ورودی  ترمینال  تابع  ،برنامه ریزی  در

 شود. استفاده X5/HDI پورت از  باید است، زیاد پالس

 DOچند منظوره    تالیجید  یخروج  رسد،  می  PE.08شده    میشمارش تنظ  مقدار  به  شمارش  مقدار  که  زمانی

  متوقف   را   شمارش  شمارشگر  سپس  و  را فعال می کند "  شده  تنظیم  شمارش  مقداررسیدن به  "   ONسیگنال
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 .کند می

  سیگنال   DO  منظوره  چند  دیجیتال  رسد،  می  PE.09  شده  مشخص  شمارش  مقدار  به  شمارش  مقدار  که  هنگامی

ON " "دهد ی زمان شمارشگر ادامه به شمارش م  نیدر ا  .را فعال می کند  "شده  مشخص  شمارش  مقدار  رسیدن  

 متوقف شود. "شده میمقدار شمارش تنظ"که  یتا زمان

 .  باشد PE.08 شده تنظیم شمارش  مقدار از بیشتر نباید PE.09 شده مشخص شمارش مقدار

 .دهد می  نشان را شده مشخص شمارش مقدار رسیدن و شمارش مقداربه  رسیدن تنظیم 37-6 شکل

 

 

   شده   مشخص  شمارش مقدار  و  شده داده   شمارش  مقدارشماتیک تنظیم    37-6شکل
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 AI  منحنی تنظیم و AI/AO  تصحیح :  PFگروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PF.00  ولتاژ اندازه گیری شدهVI 1 0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.01  ولتاژ نمونه برداریVI 1 0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.02  ولتاژ اندازه گیری شدهVI 2 6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

PF.03  ولتاژ نمونه برداریVI 2 6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

تا ت ثیر انحراف صفر و ضریب استفاده می شود    VIاین مجموعه از کدهای تابع برای تصحیح ورودی آنالوگ  

 حذف شود. AIبهره بر روی ورودی 

  شده   تصحیح  مقدار  به  کارخانه  مقدار  بازیابی  با  و  است  شده  تصحیح  کارخانه  در  گروه  این  تابع  پارامترهای

 .دیندار محل در ها آن در اصلاح به یازین شما  کلی، طور به. شود می بازیابی کارخانه

  اشاره  متر مولتی  مانند  گیری اندازه  ابزار یک  توسط  شده   گیری  اندازه واقعی  ولتاژ  به ،  شده گیری  اندازه  ولتاژ

  ح یتصح  برایشده، اشاره دارد.    یبردارنمونه  نورتریکه توسط ا  ی ولتاژ  شینما  مقدار  به  برداری  نمونه  ولتاژ.  دارد

 .دیکن مراجعه b0 (b0.21) به AI  یورود ولتاژ شینما

  توسط  شده گیری اندازه مقدار و شود می وارد  AI ورودی پورت هر به ولتاژ مقدار دو کالیبراسیون، حین  در

سپس اینورتر به طور    .شود  می  فوق  عملکرد  کد  وارد  قاًیدق  b0  گروه  توسط  شده  خوانده  مقدار  و  متر  مولتی

 .دهد را انجام می AI اصلاح افزایشخودکار تصحیح انحراف صفر و 

برای مواردی که ولتاژ داده شده کاربر با ولتاژ نمونه برداری واقعی اینورتر مطابقت ندارد، می توان از روش 

اینورتر با مقدار تنظیم شده مورد انتظار مطابقت داشته   برداریکالیبراسیون میدانی استفاده کرد تا مقدار نمونه 

 : به شرح زیر است یبه عنوان مثال، روش کالیبراسیون میدان  AIباشد. با در نظر گرفتن پورت 

 ( 2V حدود) شده داده AI  ولتاژ سیگنال

را بررسی   b0.21. سپس مقدار نمونه  کنیدذخیره    PF.00  تابع  پارامتر  در  شده  گیری  اندازه  AI  ولتاژ  واقعی  مقدار

 ذخیره کنید. PF.01کرده و آن را در پارامتر تابع 
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 (  8V حدود) شده داده AI  ولتاژ سیگنال

  b0.21ذخیره کنید. مقدار نمایش    PF.03را در پارامتر تابع    آن  و  کنید   گیری  اندازه  را  AI  ولتاژ  مقدار  ،واقع  در

 .یدذخیره کن PF.04را بررسی کرده و آن را در پارامتر تابع 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PF.04  ولتاژ اندازه گیری شدهCI 1 0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.05  ولتاژ نمونه برداریCI 1 0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.06  ولتاژ اندازه گیری شدهCI 2 6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

PF.07  ولتاژ نمونه برداریCI 2 6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

 مشاهده می شود. b0.22تصحیح شده است. مقادیر نمونه در  PF.00~PF.03کد عملکرد این گروه با 

 ویژگی  پیش فرض واحد حداقل  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PF.08 - - - - - 

PF.09 - - - - - 

PF.10 - - - - - 

PF.11 - - - - - 

 مشاهده می شود. b0.23تصحیح شده است. مقادیر نمونه در  PF.00~PF.03کد عملکرد این گروه با 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

PF.12  ولتاژ ایده آلAO1 1 0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.13 
 1 ولتاژ اندازه گیری شده

AO1  
0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.14  ولتاژ ایده آلAO1 2 6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

PF.15 
 2ولتاژ اندازه گیری شده 

AO1  
6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

 .شود می استفاده AO آنالوگ خروجی تصحیح برای توابع از مجموعه این

  شده   تصحیح  مقدار  به  کارخانه  مقدار  بازیابی  با  و  است  شده  تصحیح  کارخانه  در  گروه  این  تابع  پارامترهای

 .دیندار محل در ها آن در اصلاح به یازین شما  کلی، طور به. شود می بازیابی کارخانه
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 یبه ولتاژ خروج  شدهیریگولتاژ اندازه .  اشاره دارد  اینورتر  خروجی  ولتاژ  )نظری(  کتئوری  مقدار  آل  ایده  ولتاژ

 اشاره دارد.  متری مانند مولت  یریگدستگاه اندازه  کیتوسط  شدهیریگاندازه  یواقع

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

PF.16  ولتاژ ایده آلAO2 1 0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.17 
 1 ولتاژ اندازه گیری شده

AO2  
0.500V～4.000V  0.001V 2.000V ○ 

PF.18  ولتاژ ایده آلAO2 2 6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

PF.19 
 2ولتاژ اندازه گیری شده 

AO2  
6.000V～9.999V  0.001V 8.000V  ○ 

 .شد تصحیح AO1 با

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

PF.36  تنظیم نقطه پرش ورودیVI -100.0%～100.0% 0.001 0% ○ 

PF.37  تنظیم دامنه پرش ورودیVI 0.0%～100.0% 0.001 0.5% ○ 

PF.38  تنظیم نقطه پرش ورودیCI -100.0%～100.0% 0.001 0% ○ 

PF.39  تنظیم دامنه پرش ورودیCI 0.0%～100.0% 0.001 0.5% ○ 

PF.40  تنظیم نقطه پرش ورودیWI -100.0%～100.0% 0.001 0% ○ 

PF.41  تنظیم دامنه پرش ورودیWI 0.0%～100.0% 0.001 0.5% ○ 

که  شودیفعال م یپرش زمان تابع .است جهشبه مقدار نقطه   شده  میتنظبرای تثبیت مقدار آنالوگ  پرش تابع

 شده برسد. می نقطه پرش به مقدار تنظ ین ییو پا ییبالا یهادر بخش رییتغ یمقدار آنالوگ برا

  4.90V～5.10V  نوسان  دامنه  است،  نوسان  در  V 5.00  در دامنه   AI  آنالوگ  ورودی  ولتاژ  مثال،  عنوان   به

تنظیمات مربوط  است.   % .100 معادل   10.00Vورودی  حداکثر  و  %0.0  با   AI،0.00V  ورودی  حداقل  است،

 متغیر است..%51.0 تا  %49.0 بین  ،شناسایی شده AIبه ورودی 

به دست آمده    AIقرار دهید، تنظیمات مربوط به ورودی    %1.0را روی    PF.37و    %50.0را روی    PF.36اگر  

شود  %50.0روی   می   کند.  می  حذف  را  نوسانات  که  شود  می  تبدیل  پایدار  ورودی   یک  به  AI  .ثابت 
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 کاربر توسط شده  فیتعر توابع :  E0گروه

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

E0.00  عملکرد کاربر  0کد P0.01～PE.xx - P0.01 ○ 

E0.01  عملکرد کاربر 1کد P0.01～PE.xx - P0.02 ○ 

... ... ... ... ... ... 
E0.06  کاربرعملکرد  6کد P0.01～PE.xx - P0.18 ○ 

E0.07～ 

E0.31 
 ○ P0.01～PE.xx - P0.02 عملکرد کاربر 31-7کد 

 .است کاربر توسط شده تعریف پارامتر گروه ،تابع کدهای از مجموعه این

  عنوان   به   E0  گروه  در  را  آنها   و  کرده  انتخاب  را  نیاز  مورد  پارامترهای   تواند   می  کاربر  تابع،   کدهای  همه  در

 .کند خلاصه عملیات تغییر و آسان مشاهده برای کاربر سفارشی پارامترهای

به    E0گروه  پارامتر  نمایش  مقدارفراهم می کند و    را  کاربرتوسط    شدهی سفارش  پارامتر  32  حداکثر  E0  گروه

 .است   گروه بودن یخال که نشانگر  است uP0.00 صورت 

 شود  می  تعریف  E0.00～E0.31 با  نمایشگر  تابع  کد  کاربر،  توسط  شده  تعریف  پارامتر  حالت  ورود به  هنگام

 .شودی گرفته م  دهیناد P0.00 برای  و دارد مطابقت E0 گروه عملکرد کد با ترتیببه  و

 

 پارامترهای موتور  :  E6گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

E6.00 
 ماشین میدان تضعیف حالت

 سنکرون
 x 0 1 سنکرون ماشین میدان تضعیف حالت

E6.01 
 موتور میدان تضعیف ضریب

 سنکرون
 x 0 1 سنکرون موتور میدان تضعیف ضریب

E6.02 میدان  تضعیف جریان حداکثر میدان  تضعیف جریان حداکثر    

E6.03 
  خودکار تنظیم ضریب

 میدان  تضعیف
    میدان  تضعیف خودکار تنظیم ضریب
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 حفاظتی  عملکرد پارامترهای :  E9گروه
 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

E9.00 انیاضافه جر اتیعمل VF 50～200% 50% 150% ○ 

E9.01 اضافه سرعت  یسازفعالVF 0～1 1 1 ○ 

E9.02 سرعت سرکوب  شیافزاVF 0～100 20 20 ○ 

E9.03 
بیش از تلفات   VFسرعت دو برابری 

 عمل ضریب جبران جریان 
50～200% 50% 50% ○ 

  به  نامی فرکانس توقف جریانموتور کم است و سرعت موتور نسبت به  ویدرا ان یدر منطقه فرکانس بالا، جر

 تر از بالا توقفعملکرد  انیجر توانی موتور، م  یعملکردویژگی های  . به منظور بهبودیابد می کاهش شدت

 ن یبه چند  ازیعملکرد بالاست و ن  انسکه فرک  یکاهش داد. زمان  وژهایفیاز سانتر  یرا در برخ   یفرکانس نام

عملکرد   ی بر رو  یخوب  ریروش ت ث  نیبار بزرگ وجود دارد، ا  ینرسیو ا  یس یمغناط  دانیشدن م  فی برابر ضع

 شتاب دارد.

 ؛ k * LimitCur * (fs/fn)=  یاز فرکانس نام شیب ادیعملکرد سرعت ز انیجر

Fs  ،فرکانس در حال اجراfn موتور،   یفرکانس نامk = F3-21  ادیعملکرد سرعت ز انیجبران جر ضریب 

ب" سرعت  از    شیدوبرابر  سرعت  شدهاز  عملکرد   انیجر"  LimitCur E9.00  باشد،ی م  "تلف  سرعت 

 است؛   "انیجرشیب

 

 تلفات سرعت  بر  برابری   دو سرعت  شماتیک   نمودار   38-6شکل
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 توجه:  

 است؛  اینورتر نامی جریان برابر 1.5 معنای به %150 جریان حد از بیش جریان
بالا  موتورهای  برای قدرت  دل.  است  2kHz  زیر  حامل  فرکانس  ،با  پاسخ    ،ینوسان   انیجر  شیافزا  لیبه 

 ناکافی  گشتاور  و  شود  می  شروع  حد  از  بیش  سرعت  از  جلوگیری  اقدام  از  قبل  موج به موج  انیجر  تیمحدود

 .دهید کاهش را سرعت افزایش  از جلوگیری عملیات جریان حالت، این در. است

 ( ولتاژ تنظیم در ترمز مقاومت و) اینورتر باس ولتاژ محدودیت ●
 در   الکترومکانیکی   سیستم  که  است   معنی   این  به  شود،  بیشتر  760V  ولتاژ  اضافه  توقف  نقطه  از  باس  ولتاژ  اگر

 فعال می شود. ولتاژ اضافه توقف ،(خروجی فرکانس < موتور سرعت) است برقتولید  حالت در حاضر حال

 طور  به  سرعت  کاهش  واقعی  زمان  ،(اضافی  برق  مصرف)  گرددی م  میتنظ  یحالت، فرکانس خروج  ن یدر ا

طور به   توانی زمان نتواند الزامات را برآورده کند، م   نیاگر ا  شود.  یری تا از قطع جلوگ  ابدیی م   شیافزا  خودکار

 داد. شیرا افزا کیاز اضافه تحر یبرداربهره  یمناسب 

 

 ولتاژ اضافه توقف عملکرد  شماتیک   نمودار   38-6شکل

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر کد عملکرد 

E9.04 
  توقفولتاژ عملیاتی 

 اضافه ولتاژ 
200.0V～ 

2000.0V 
200V 

 تعیین مدل 
220V: 380V 

380V: 760V 

480V: 850V 

690V: 1250V 

1140V:1900V 

○ 
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 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کدعملکرد 

E9.05 
افزایش ولتاژ فعال شدن 

VF  
0～1  1 1 ○ 

E9.06 
 افزایش فرکانس توقف 

 ○ VF 0～100 1 30اضافه ولتاژ  

E9.07 
افزایش ولتاژ سرکوب 

 ○ VF 0～100 1 30افزایش ولتاژ 

E9.08 
 توقفحداکثر فرکانس 

 اضافه ولتاژ 
0～50Hz 0.1Hz 5Hz ○ 

 :توجه

 : باشید داشته توجه انرژی بازخورد واحد از  استفاده یا ترمز واحد نصب یا ترمز مقاومت از استفاده هنگام لطفاً

صورت، زمان کاهش    نیا  ری. در غدی کن  میتنظ  "0"را به    "ادیتوقف ولتاژ ز  یسازفعال "  E9.05لطفاً مقدار  

 شود. تری سرعت ممکن است طولان 

 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

E9.09 10.0～0.1 لغزش   ثابت جبران زمانs 0.1s 0.5s ○ 

 .است سریعتر  واکنش سرعت  ،شود می کوچکتر تنظ لغزش جبران برای پاسخ زمان مقدار چه هر

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

E9.18 بسته به مدل  %30 %200～%30 سرعت  ردیابی بسته حلقه جریان ○ 

 مقدار   اگر.  است  "سرعت  ردیابی  جریان"  تنظیم  محدوده  در  سرعت  ردیابی  فرآیند  جریان  محدودیت  حداکثر

 .بود خواهد  بدتر سرعت ردیابی اثر  باشد، کوچک خیلی شده تنظیم

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

E9.21 5.0～0.0 زدایی  مغناطیس زمانs 0.1s  بسته به مدل ○ 

 عملکرد ی سازفعال  از  پس  تنها عملکرد کد  این. است شروع و توقف  بین فاصله حداقل زدایی مغناطیس زمان

  می   ولتاژ  اضافه  خطای  باعث  باشد،  کوچک  خیلیشده    تنظیم  مقدار  اگر.  خواهد داشت  ریت ث  سرعت  ردیابی

 .شود
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 (  E3،  E4، E5 های گروه) چهارم و سوم دوم، موتور پارامترهای

 یکسان است. P8.00～P8.37با گروه کد عملکرد  E3گروه  E3.00～E3.37دوم  پارامتر موتور

 E3.38～E3.55   همان گروه کد تابعP9.01～P9.18 د.  هستن 

 یکسان است. P8.00～P8.37با گروه کد عملکرد  E4گروه  E4.00～E4.37 سوم پارامتر موتور

 E4.38～E4.55   همان گروه کد تابعP9.01～P9.18 د.  هستن 

 یکسان است. P8.00～P8.37با گروه کد عملکرد  E5گروه  E5.00～E5.37چهارم موتورپارامتر  

 E5.38～E5.55   همان گروه کد تابعP9.01～P9.18 .هستند 

 

 (  b0 گروه)  اینورترنظارت بر وضعیت عملکرد  -مانیتورینگ  پارامترهای

 .دیمراجعه کن "تابع یجدول پارامترها "، 5به فصل  b0پارامتر گروه  ی شرحبرا
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 خطا  پردازش عیب یابی و   7فصل

 اقدامات متقابل و خطا 1-7

خواهد    شیمربوط به خطا را نما  ی کد عملکرد و محتوا  تالیجید  LED  ،اینورتر   در  یک اختلال در صورت بروز  

اگر موتور در حال چرخش باشد، به صورت    .می کند  را متوقف  یخروج  نورتریو ا  شودیداد. رله خطا فعال م

رخ    NE90انواع خطاهایی که ممکن است در  دهد.    انیبه چرخش خود پا  نکهیآزاد متوقف خواهد شد تا ا

جدول   در  اینورتر    7-1دهد  که  هنگامی  است.  شده  داده  م نشان  مطابق    شود،ی خراب  ابتدا  باید  با کاربر 

خطا را به طور دقیق ثبت کند. در صورت نیاز به خدمات فنی، لطفاً  پدیده جدول بررسی کند و  یهایی راهنما

 با بخش خدمات پس از فروش و پشتیبانی فنی یا نمایندگان ما تماس بگیرید.

 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-01 

 سرعت  افزایش 

 اینورتر حین 

 اضافه جریان 

 

 

 زمان شتاب افزایش کوتاه خیلی و زمان شتاب  خیلی سنگینبار 

 V/Fتنظیم منحنی  مناسب نیست V/Fمنحنی 

 چرخش راه اندازی دوباره موتور در
 صی تشخ ماتی تنظمجدد  یاندازراه

 سرعت و عملکرد  

 تنظیم تقویت گشتاور زیاد است
تقویت گشتاور را تنظیم کنید یا  

 خودکار تنظیم کنید  روی حالت

 بالا قدرتاینورتر با انتخاب  کم است خیلی توان اینورتر 

E-02 

  کاهش سرعت 

حین  اینورتر

 اضافه جریان

 زمان کاهش سرعت را تنظیم کنید  کم است خیلی زمان کاهش سرعت 

 ترمز مناسب اضافه کنید مقاومت اینرسی یا انرژی بار زیاد است 

 بالا قدرتاینورتر با انتخاب  کم است  خیلی توان اینورتر

E-03 

اینورتر   کارکرد

اضافه جریان با 

 در سرعت ثابت 

 و جهش را کاهش دهیدبار را بررسی  جهش بار 

 شتاب و کاهش شتاب   زمان شیافزا کوتاه است  شتاب زمان شتاب یا کاهش 

 بار را بررسی کنید بار غیر عادی است 

 ورودی  هیمنبع تغذ یبررس پایین شبکهولتاژ 

 بالا قدرتاینورتر با انتخاب  کم است خیلی توان اینورتر 

E-04 
اضافه ولتاژ حین 

 شتابگیری 

 ورودی  هیمنبع تغذ یبررس ولتاژ ورودی غیر عادی 

 زمان شتابگیری تنظیم  زمان شتابگیری بسیار کوتاه است

 ستارتیسرعت و عملکرد ر یابیرد میتنظ چرخشی  ریستارت شدن موتور
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 عیب یابی دلایل خطا خطانوع  خطا

E-05 
 اضافه ولتاژ درکاهش

 اینورتر سرعت

 افزایش زمان کاهش سرعت  کم است خیلی  زمان کاهش سرعت 

   زیاد ینرسیبار ا ای لی پتانس یبار انرژ
 بخش گیریقدرت ترمز شیافزا

 یخارج یترمز انرژ 

E-06 

اضافه ولتاژ در 

حالت کارکرد با 

 سرعت ثابت 

 ورودی  هیمنبع تغذ یبررس ورودی غیر عادی است ولتاژ 

 زمان شتاب یا کاهش سرعت  تنظیم    زمان شتاب یا کاهش سرعت کم است

 راکتور ورودی را نصب کنید تغییر غیر عادی ولتاژ ورودی 

 دستگاه ترمز مناسب را اضافه کنید اینرسی بار زیاد است

E-07 رزرو شده  ---  --- 

E-08 
بیش از حد  گرمای

 اینورتر 

   هیبهبود تهو ایکردن کانال هوا  زیتم هوا  کانالانسداد 

 و کاهش فرکانس حامل هیتهو بهبود دمای محیط بالا است 

 فن   ضیتعو به فن    بیآس

 خدمات  درخواست ماژول اینورتر غیر عادی است

E-09  اضافه بار اینورتر 

 زمان شتاب افزایش  کم است خیلی زمان شتاب 

 زیاد است DCمقدار ترمز 
 و  DCجریان ترمز کاهش 

 زمان ترمز  افزایش  

 گشتاور  افزایش و V/Fمنحنی تنظیم  مناسب نیست V/Fتنظیم منحنی 

 ریستارت شدن موتور 
 سرعت و عملکرد  یابیرد میتنظ

 ستارت یر 

 بررسی ولتاژ شبکه   کم است خیلی ولتاژ شبکه 

 بالا قدرتاینورتر با انتخاب  بار سنگین

E-10  اضافه بار موتور 

 و افزایش گشتاور  V/Fمنحنی تنظیم  مناسب نیست V/Fتنظیم منحنی 

 بررسی ولتاژ شبکه کم است  خیلی ولتاژ شبکه

و    پایینموتورعمومی با سرعت  کارکرد  

 طولانی زیاد برای مدت  بار

در بلندمدت،   نییبا سرعت پا لکردعم

 ی اریاخت ریبا فرکانس متغ یموتور 

حفاظت اضافه   بیضرنادرست  میتنظ

 بار موتور 

حفاظت اضافه بار موتور را  بیضر

 د یکن میتنظ یبه درست

 بار را بررسی کنید است  ادیز یلیبار خ ایموتور متوقف شده 

E-11 
 کم خطای ولتاژ

 کارکرد  حین
 بررسی ولتاژ شبکه کم است  خیلی ولتاژ شبکه
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 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-12 
قطع فازهای 

 خروجی

 های جانبی یابی نقصعیب اینورتر به موتور عادی نیست رابط

کار  نیفاز در حسه نورتریا یخروج

 موتور نامتعادل است   

فاز سه چیپمیس ایکه آ دیکن یبررس

 یا خیر است حیموتور نرمال و صح

 با تامین کننده تماس بگیرید  عادی نیست برد درایو

 با تامین کننده تماس بگیرید  خاص خطای ماژول

 متصل کنیدو دوباره  یبررس شل است   نیپلاگ ایپنل کنترل  اتصال

E-13 
ات خطای تجهیز

 جانبی
 های خطای خارجی بسته شدند ترمینال

  پس را خارجی خطای های ترمینال

 کنید جدا  عیوب به رسیدگی از

E-14 
خطای مدار 

 تشخیص جریان 

 متصل کنیدو دوباره  یبررس شل است  نیپلاگ ایپنل کنترل  اتصال

 با تامین کننده تماس بگیرید  منبع تغذیه کمکی خراب است 

 تامین کننده تماس بگیرید با  سیب دیدهآ لهادستگاه 

 با تامین کننده تماس بگیرید  مدار تقویت کننده غیر عادی است 

E-15 
خطای ارتباطی  
RS232 / 485 

 نرخ باود   تنظیم مناسب   نرخ باود   نادرستتنظیم 

 خطای ارتباط پورت سریال 
 ریستارت برایفشردن کلید             

 و درخواست سرویس.

 P3.09～P3.12 ماتی تنظتغییر خطا   هشدار ینادرست پارامترها میتنظ

 و کابل اتصال  ییرایانه بالایررسی  رایانه بالادست کار نمی کند

E-16  تداخل سیستم 
 تداخل شدید 

 ریستارت برایفشردن کلید             

 . فیلتر منبع ورودی بنصیا 

 درخواست سرویسدکمه بازنشانی،  بردکنترل اصلی  DSPخطای خواندن/ نوشتن 

E-17 
خواندن و  خطای 

 EPROMنوشتن
 ی خطای خواندن / نوشتن توابع کنترل

 ریستارت برایفشردن کلید             

 ودرخواست سرویس ازتامین کننده 

E-18 
خطای اضافه جریان 

 توابع موتور خودکار

دامنه قدرت موتور و اینورتر با هم  

 مطابقت ندارند 

 ریستارت برایفشردن کلید             

 ودرخواست سرویس ازتامین کننده 

E-19 
  از افتحفاظت 

 فاز ورودی

 ورودی سه فاز  یکی از پورت های

 R ،S ،T ولتاژ ندارد 

       دکمه فشردن  با باز نشانی

  بررسی منبع تغذیه ورودی اینورتر و

R  ،S   ،T  . 

E-20 
   اتصال حفاظت از

   نیکوتاه به زم
 د یکن  ضیموتور را تعو ای کابل   نیکوتاه موتور به زم اتصال
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 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-21 خطای انکودر 

 انکودرمدل درست انتخاب  مطابقت ندارد  انکودرمدل 

 سیم کشی را چک کنید نادرست است  انکودرسیم کشی 

 را جایگزین کنید  انکودر آسیب دیده است  انکودر

 را تعویض کنید PGکارت  غیر عادی است PGکارت 

E-22 
خطای برق 

 ورودی 

شده   نییدر محدوده تع یولتاژ ورود

 .  ستیتوسط مشخصات ن

 ازیکه مشخصات ن یزانیرا به م ولتاژ

 . د یکن میدارند، تنظ

E-23 
خطای رسیدن به  

 زمان کارکرد  

  شده میبه مقدار تنظ  یتجمع  یاجرا  زمان

 رسیده است 

پاک کردن اطلاعات رکورد   یبرا

 د یاستفاده کن هیاول یاز تابع مقدارده

E-24 
خطای رسیدن به  

 زمان روشن بودن  

زمان روشن بودن به میزان تنظیم شده 

 رسیده است 

پاک کردن اطلاعات رکورد   یبرا

 د یاستفاده کن هیاول یاز تابع مقدارده

E-25 
 خطای تعویض موتور 

 حین کارکرد 

 قیاز طر یانتخاب موتور فعل رییتغ

 نورتر یعملکرد ا نیدر ح نالیترم

پس از توقف اینورتر، تغییر موتور 

 را انجام دهید.

 

E-26 

جریان محدود کننده 

 به موج موج

یا موتور مسدود شده بار سنگین است 

 است 

بار را کاهش دهید یا وضعیت  

 مکانیکی را بررسی کنید 

E-27 

 یدما یخطا

از حد   شیب

 موتور 

 ی ابی بیو ع سنسور یکش میس بررسی سیم کشی سنسور دما شل بودن 

 دمای موتور بالا است 
اقدامات  ایفرکانس حامل کاهش 

 موتور   یسازخنک یبرا گرید

E-28 
سرعت  انحراف 

 زیاد 

 انکودر توابع تنظیم صحیح  انکودرتوابع تنظیم اشتباه 

 تنظیم خودکار موتور را انجام دهید.  تنظیم خودکار انجام نشده است

 سرعتانحراف  صیتشخ  توابع ماتیتنظ

 .نادرست است P6.66و   P6.65بالا 

 ت یپارامترها را بر اساس وضع نیلطفاً ا

 . د یکن میطور معقول تنظبه  یواقع

E-29 
 خطای سرعت 

 بیش از حد موتور 

 انکودر توابع تنظیم صحیح  انکودرتوابع تنظیم اشتباه 

 تنظیم خودکار موتور را انجام دهید.  تنظیم خودکار انجام نشده است

تنظیم پارامتر بازرسی سرعت موتور  

P6.63  و P6.64 نادرست است 

 ت یپارامترها را بر اساس وضع نیلطفاً ا

 . د یکن میطور معقول تنظبه  یواقع

E-30  از کمتراینورتر اجرای جریان افت بارP6.60 
و   PA.60بار قطع شده یا تنظیمات 

PA.61 را بررسی کنید 

E-31 
افت بازخورد  

PID 

کمتر از مقدار   PIDمقدار بازخورد 

P6.26   تنظیم  شده است 

یا   PIDسیگنال بازخورد بررسی 

P6.26  را به درستی تنظیم کنید 



 
 

223 

 

 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-32 
تعریف شده  1خطای 

 توسط کاربر

 تعریف شده  1سیگنال ورودی خطای 

 Xتوسط کاربر توسط پایه چند منظوره 
 بازنشانی کنید 

E-33 
تعریف شده  2خطای 

 توسط کاربر

 تعریف شده  2سیگنال ورودی خطای 

 Xتوسط کاربر توسط پایه چند منظوره  
 بازنشانی کنید 

E-34  خظای کانتکتور 
 صفحه درایو یا منبع تغذیه تعویض  برد درایو یا منبع تغذیه غیر عادی است

 کانتکتور را تعویض کنید  کانتکتور غیرعادی است

E-35 
خطای اتصال 

 کوتاه به زمین 
 موتور یا کابل را عوض کنید  اتصال کوتاه موتور به زمین 

 

 خطا سابقه درخواست  2-7

  این   جستجوی .  دنکن  می   ثبت   را  است  داده  رخ  گذشته  بار  3  در  که  را   خطا  کدهای   اینورترها   از  سری  این

  می  ذخیره PA گروه پارامترهای در خطا اطلاعات. کند کمک خطا علت یافتن  در شما به تواند می اطلاعات

 .کنید مراجعه کلید صفحه عملکرد روش به PAاطلاعات پارامتر گروه  یورود به جستجو یلطفاً برا . شود

 خطاها بازنشانی  3-7

 .دهید فشار و کنید بازنشانی توانید  می که کنید ت یید شد، داده نمایش خطا کد که هنگامی •

( P3.00 P3.09=9)  کنید  تنظیم  خارجی  RESET  ورودی  روی  را  X1～X10  های  ترمینال  از  یک  هر  •

 .کنید جدا COM ترمینال از را آن و

 .کنید قطع را برق •

 نکات مهم 

 
 احتیاط 

  است   ممکن  صورت  نیا  ریمجدد رفع شود، در غ  میو قبل از تنظ  یعلت خطا به دقت بررس  دیبا •

 .شود اینورتر به دائمی آسیب باعث

مداوم    ستیچرا که ر؛  گردد  یبررس  دیخطا مجدداً ظاهر شد، علت آن با  ست،یاگر پس از ر •

 . زندیم بیآس اینورتربه 

  قه یدق  5  از  پس  را  نورتریا  دهد،ی م  رخ  حد  از  شیب  گرمای  ای  بار  اضافه  محافظت  که  یهنگام  •

 . د یکن یبازنشان انتظار

 



 
 

224 

 

 رات یو تعم ینگهدار    8فصل

 هروزان تعمیراتو  ینگهدار  1-8

یتواند  م  نورتریقطعات داخل ا  کهنگیو  رهیدما، رطوبت، دود و غ  تاثیراتمانند    نورتریا  ی کار  طیدر مح  راتییتغ

به طور روزانه  نورتریا دیباو استفاده،  ینگهدار نیدر ح نیشود. بنابرا نورتریمختلف در ا یباعث بروز خطاها

 شود. یو نگهدار یو به طور منظم بررس 

 :به موارد زیر توجه کنیدروشن است،  عادیبه طور  نورتر یکه ا یهنگام

 ر؛یخ ایدارد  یرعادیموتور صدا و لرزش غ ایآ •

 خیر؛  ایشوند  یگرم م  یعاد ریو موتور به طور غ نورتریا ایآ •

 از حد بالا است؛  شیب طیمح یدما ایآ •

 است؛  شهی آمپرسنج بار مانند هم اآی •

 .ریخ ایکند  یکار م عادیبه طور  نورتریفن خنک کننده ا ایآ نکهیا •

 دوره ای یو نگهدار ریتعم  2-8

یتواند  م  نورتریقطعات داخل ا  کهنگیو  رهیدما، رطوبت، دود و غ  تاثیراتمانند    نورتریا  ی کار  طیدر مح  راتییتغ

به طور روزانه  نورتریا دیو استفاده، با ینگهدار نیدر ح نیشود. بنابرا نورتریمختلف در ا یباعث بروز خطاها

 شود. یو نگهدار یو به طور منظم بررس 

 منظم  ریتعم  1-2-8

به    دیمدت کار کند، با  یو طولان  یبه طور عاد  کار کند  یبه طور عاد  یمدت طولان   یبرا  نورتریا  نکهیا  یبرا

نگهدار منظم  تعم  یطور  الکترون  ریو  قطعات  عمر  تا  قطعات    نیتضم  نورتریا  یداخل   یکیشود  عمر  شود 

همانطور   نورتریا یدوره نگهدار استفاده متفاوت است. طیاستفاده و شرا طیبا توجه به مح نورتریا یکیالکترون

 استفاده کاربر مرجع است.  ینشان داده شده، تنها برا  8-1 دولکه در ج
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 )سال(  استاندارد ضیتعو زمان نام دستگاه 

 سال  3～2 فن خنک کننده 

 سال  5～4 ی تیالکترولخازن 
 سال  8～5 ی برد مدار چاپ

 سال  10 وزیف
 مبدل فرکانس اجزای ض یزمان تعو  8-1جدول 

 است: ریبه شرح ز  نورتریا یاجزا  ضی تعو یبرا  زیر طیشرا

 در سال.  C ° 30 نیانگی: میطیمح یدما •

 کمتر. ای %80بار:  بیضر •

 ساعت در روز.  12زمان: کمتر از  مدت •

 منظم  ینگهدار 2-2-8

ا  یزمان نگهدار  نورتریکه  منظم  بازرس  یبه طور  برق را خاموش کن  شود،ی م  یو  بررسدیحتماً  که   دیکن  ی. 

نشان داده    2-8در جدول    یبازرس  یخاموش باشد. محتوا  یداده نشده و نشانگر برق مدار اصل  شینما  رنمایشگ

 شده است.

 ی عاد ریاقدام متقابل غ محتوای بررسی  مورد بررسی 

ویا  ترمینال مدار اصلیپیچ 

 ترمینال مدار کنترل 
 با پیچ گوشتی سفت کنید آیا پیچ شل است 

 آیا گرد و غبار وجود دارد سینک حرارتی
با هوای فشرده خشک غبارزدایی 

   6kgcm～4با فشار

 آیا گرد و غبار وجود دارد PCBبرد مدار چاپی 
با هوای فشرده خشک غبارزدایی 

   6kgcm～4با فشار

 فن خنک کننده 
 وجود لرزش غیرعادی، وصدای 

 ساعت   20000زمان انباشته تا 
 د یکن ضیخنک کننده را تعو فن

 آیا گرد و غبار وجود دارد اجزا برقی
با هوای فشرده خشک غبارزدایی 

   6kgcm～4فشاربا 

 ی ومینیآلوم  یتی الکترول خازنتعویض  گی حباب زد  و و یاتغییر رنگ، ب خازن های الکترولیتی آلومینیومی 

 ی دوره ا  یبازرس ات یمحتو 2-8جدول 
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 گارانتی  شرایط  3-8

 ارائه خواهد داد:   گارانتیخدمات  ریدر موارد ز نورسا الکتریک شرکت

 شود؛ ی مربوط م  نورتریتنها به بدنه ا گارانتی( محدوده 1

ی شرکت مسئول گارانت   ،شودی م   بیآس  ای  یدچار خراب  یدر طول دوره گارانت   نورتریا  اگر  ،عادی( در استفاده  2

 خواهد شد؛  افتیمعقول در ینگهدار یهانه یهز ی،در دوره پس از گارانت  ؛است

و در  شرایط باشد،    دهیند  بیدفترچه راهنما آس  یهابر اساس دستورالعمل   نورتریاگر ا  ،ی( در دوره گارانت3

 : بود نخواهد ضمانت شامل ویدرازیر، 

 ره؛ یو غ یرعادیغ یولتاژها ،یآتش سوز ل،ی در اثر س نورتریبه ا بیآس •

 از اتصال نادرست کابل؛   یناش نورتریبه ا بیآس •

  .یرعادیغ یعملکردها یبرا اینورتراز استفاده از  یناش  بیآس •

 ت ی شود. در صورت وجود قرارداد، بر اساس اصل اولو  یمحاسبه م  یواقع  یها  نهیخدمات بر اساس هز  نهی( هز4

 برخورد خواهد شد.قرارداد 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

227 

 

 RS485 ال یپورت سر یپروتکل ارتباط   9فصل

 ارتباطات  یاجمال یبررس  1-9

.  دهدی ارائه م  یکنترل صنعت   یمشترک برا   RS485یرابط ارتباط   ک یبه کاربران    ،شرکت  ینورترهایا  یسر این  

  ک یتواند به عنوان    یم  نورتری. اکندی م  یرویپ  MODBUSاستاندارد    یاز پروتکل ارتباط   یپروتکل ارتباط 

 یارتباط  رابطهمان    یکه دارا(  PCو    PLC  ننده)مانند کنترل ک  زبانیم  وتریارتباط با کامپ  یبرقرار  یبرا  رابط

   را محقق کند. نورتریهستند، به کار رود تا نظارت متمرکز بر ا یو استفاده از همان پروتکل ارتباط 

 قیشرکت را از طر  ن یا  اینورتر  نیچندرد تا  استفاده ک  زبانیم  وتریمبدل فرکانس به عنوان کامپ  کیتوان از    یم

. صفحه  کندی کمک م   نورتریا  یهادستگاه   گانه امر به اتصال چند  نیاکند.    یمتصل م   گریکدیبه    RS485رابط  

توسط   نورتریاز راه دور ا  اتیمتصل شود تا عمل  یپورت ارتباط  قیاز طر  تواندیم  زیکنترل از راه دور ن  دیکل

 کاربر را محقق سازد.

درباره   یق یدق  حاتیتوض  ریدر ز  کند.  یم   یبانیپشت  RTUاز حالت    نورتریا  نیا  MODBUS  یارتباط پروتکل

 ارائه شده است. نورتریا  یپروتکل ارتباط

 ی شرح پروتکل ارتباط  2-9

 ی حالت شبکه ارتباط  1-2-9

 :کندی عمل م  یک  زیر دست )برده( در شبکه به عنوان  نورتریا (1)

 

 
 شبکه  شماتیک   نمودار  1-9شکل
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 : ینیچندماش یسازحالت شبکه  (2)

 ی نیچندماش  یسازشبکه شماتیک   نمودار  2-9شکل

 ی ارتباط پروتکلحالت   2-2-9

یزبان  م  کیاستفاده شود. هنگام استفاده به عنوان    RS485برده در شبکه    ای  زبانیبه عنوان م  تواندی م  نورتریا

را محقق سازد. هنگام استفاده به عنوان   یشرکت را کنترل کند تا ارتباط چند سطح ینورترها یا ریسا  تواندی م

. ردی را بر عهده گ  نورتریا  نترلاستفاده شود تا ک  زبانیبه عنوان م  تواند  می  PLC  یا  PC،  )زیرمجموعه(  برده

 است:  ریخاص به شرح ز یارتباط یهاروش

 ی . وقتmaster-slaveارتباط نقطه به نقطه حالت    کند،ی عمل م   )زیر مجموعه(  به عنوان برده  نورترای •

 .دهدی برده پاسخ نم کند،ی را با استفاده از آدرس پخش ارسال م  یدستور زبانیم

و   کندی ارسال م  )زیرمجموعه(  با استفاده از آدرس پخش دستورات را به برده  نورتریا  زبان،می  عنوان  به •

 .دهدی برده پاسخ نم

  ال یارتباط سر  ا ی  دیصفحه کل  قیرا از طر  نورتریا  یهانرخ باد و فرمت داده   ،یآدرس محل  تواندمی  کاربر •

 کند. میتنظ

 .دهدی گزارش م  زبانیاستعلام م نیرا در قاب پاسخ آخر یفعل  خطای اطلاعات  ،)زیرمجموعه( برده •

 ی ارتباط رابط حالت  3-2-9

  ارتباطی   پروتکل  حالت  .است  طرفه  دو   مهین  و  ناهمزمان  یالیسر  ارتباط  ،RS485  رابط  از طریق  ارتباط  نیا

 .کندمی  استفاده RTU حالت از فرضپیش 

 .یتوقف، بدون بررس  تیب 2داده،  تیب  8شروع،  تیب 1عبارت است از:  فرض پیش داده فرمت

 شود.مراجعه  PC.00～PC.05 عملکرد کدبه  ،یارتباط پارامتر تنظیم برای. است bps9600فرض پیشبازده 
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 ی ارتباط های پروتکل  3-9

 ساختار کاراکتر: 

  (RTU)برای  یکاراکتر 11جعبه 

Start bit BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 Stop bit Stop bit 

 ( سیربر  بدون ،2-8-1 فرمت)

Start bit BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 
Odd 

parity 
Stop bit 

 (فرد برابری ،1-8-1 فرمت)

Start bit BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 
Even 
parity 

Stop bit 

 (زوج برابری ،1-8-1 فرمت)

 : RTUحالت 

 10ms برابر ای بزرگتر یورود گنالیس بدون شروع

 bit-8 ینریبا آدرس رس:آد درس آ

 bit-8 ینر یبا آدرس :عملکرد کد فرمان 

 (n – 1) داده

 …………… N*8-bit data, N<=8, maximum 8 bytes : داده یمحتوا 

 0 داده

 CRC یبررس کد ن ییپا CRC یبررس

 است  شده تشکیل bit-8 باینری ترکیب 2 از  CRC/16-bit بالا  CRC یبررس

 باشد نداشته وجود 10ms برابر ای بزرگتر یورود گنالیس چیه انیپا

  ی اتیعمل  یهاعملکرد مختلف درخواست   یکدها  است  پارامترهاخواندن و نوشتن    Modbus  یعملکرد اصل 

 : اینورتر از عملیات کد عملکرد زیر پشتیبانی می کند Modbusپروتکل . کنندی م نییرا تع یمتفاوت
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 عملکرد کد یمعنا عملکرد کد

0x03 کارکرد تیوضع توابع و نورتریا عملکرد کد توابع خواندن 

0x06 شود ینم رهیذخ  برق قطع از پس نورتر،یا یتک کنترل توابع ای عملکرد کد نوشتن 

0x07 شود یم رهیذخ  برق قطع از پس نورتر،یا یتک کنترل توابع ای عملکرد کد نوشتن 

خواندن/نوشتن   یسترهایدر رج  نورتر یا  تیوضع  یو پارامترها  ی کنترل  یعملکرد، پارامترها  یکدها  یپارامترها

Modbus  ی  ها  ویژگی.  شوند  می  نگاشت محدوده   از  ،عملکرد   کد  پارامترهای  نوشتن  و  خواندن  و 

راهنما  یهادستورالعمل  دفترچه  در  ا  یآمده   پارامترهای   و  کنترلی  پارامترهای.  کندی م   یرویپ  نورتریکاربر 

 ستر یرج  وآدرس  عملکرد  کد  گروه  شماره  بین  مطابقت.  شوندی م  یدهبه طور جداگانه آدرس   اینورتر  وضعیت

 است:  ریبالا به شرح ز تیبا ینگاشت شده 

 ؛ P0-PFتابع ، مربوط به گروه پارامتر کد 0xF0-0xFFآدرس 1-

 است. 0xF003، آدرس مربوطه P0از گروه  P0.03پارامتر   جستجویبه عنوان مثال، برای          

 است. 0xF60A، آدرس مربوطه P6از گروه  P6.10پارامتر   جستجویبه عنوان مثال، برای          

 است. 0xFB10، آدرس مربوطه PBگروه  PB.16پارامتر   جستجویبه عنوان مثال، برای          

 آدرس خواندن پارامترهای وضعیت اینورتر است. 0x500xآدرس 2- 

 قابل خواندن و نوشتن است، آدرس های بعدی فقط قابل خواندن هستند، نه نوشتن(  0x5000)توجه:          

 آدرس گروه پارامتر کنترل اینورتر است. 0x600 xآدرس  3-

 آدرس وضعیت خطای اینورتر است. 0x8000آدرس  4-

 .( PC.05 = 0 آدرس ارتباط غیرعادی اینورتر است )معتبر برای  0x8001آدرس  5-

آدرس توابع 

 وضعیت اینورتر 
 محتوای دستور

درس توابع آ

 وضعیت اینورتر 
 محتوای دستور

0x5000 
 فرکانس داده شده ارتباطی

-10000 ～1000 
0x5011  بازخوردPID 

0x5001 0 فرکانس عملیاتx5012  مراحلPLC 

0x5002  0 ولتاژ باسx5013 
PULSE   فرکانس پالس

 0.01KHzورودی، واحد 

0x5003 0 ولتاژ خروجیx5014  0.1سرعت بازخورد، واحدHz 
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آدرس توابع 

 وضعیت اینورتر 
 محتوای دستور

درس توابع آ

 وضعیت اینورتر 
 محتوای دستور

0x5004 0 جریان خروجیx5015  زمان کارکرد باقی مانده 

0x5005 0 توان خروجیx5016  برداری ولتاژ نمونه 

0x5006 0 گشتاور خروجیx5017  ولتاژ نمونه گیریAI2 

0x5007 0 فرکانس بازخورد عملکردx5018  ولتاژ نمونه گیریAI3 

0x5008  وضعیت ورودیDI 0x5019  سرعت خط 

0x5009  وضعیت خروجیDO 0x501A  زمان روشن بودن فعلی 

0x500A 0 تمام ولتاژ اصلاح شدهx501B  فعلیزمان کارکرد 

0x500B  ولتاژ اصلاح شدهAI2 0x501C  1فرکانس پالس ورودی درHz 

0x500C  ولتاژ اصلاح شدهAI3 0x501D  0.01 انکودرسرعت بازخوردHz 

0x500D  0 ورودی مقدار شمارشx501E  سرعت بازخورد واقعی 

0x500E  0 ورودی مقدار طولx501F  نمایش فرکانس اصلیX 

0x500F  0 سرعت بارx5020  نمایش فرکانس کمکیY 

0x5010  تنظیمPID - - 

 کنترل آدرس فرمان 
  کنترل درسآ

 ورد 
 دستور یمحتوا ورد کنترل درسآ دستور یمحتوا

0x6000 
 

جلو  به  حرکت :0001  

0x6001  آدرس خروجی(

 کنترل ارتباطی(  AO1آنالوگ 
0x0 0 بهx7FFF 

معکوس کارکرد :0002  

0x6002  آدرس خروجی(

AO2  )آنالوگ کنترل ارتباطی 
0x0 0 بهx7FFF 

مثبت  رخشچ :0003  

0x6003   آدرس ارتباطی(

 (DOخروجی 

BIT0:DO1 کنترل خروجی 

 کنترل خروجی jog BIT1:DO2 معکوس :0004

آزاد توقف :0005  BIT2: 1 رله 

دزاآتوقف  :0006   رله  BIT3: 2 مدت 

خطا مجدد میتنظ :0007  
BIT4: HDD as 

normal DO output 

0x6004  0x0 to 0x7FFF شده بیت های دیگر: رزرو 
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 :  نکته

 %100.00-متناظر با  10000- ،%100.00متناظر با   10000؛نسبی است مقداردرصدی از  ،تنظیمات ارتباطی 

 است.

برای داده های بعد گشتاور   ؛  % P)است   یدرصد نسبت به حداکثر فرکانس نسب برای داده های بعد فرکانس،

 .(گشتاور است یحد بالاتنظیم دیجیتال  P9.26این درصد 

0x0~0x7FFF   خروجی درAO  وHDO  است. 100～%0به ترتیب، با 

درس خطای آ

 اینورتر
 اطلاعات خطای اینورتر

درس خطای آ

 اینورتر
 اطلاعات خطای اینورتر

0x8000 

 : بدون خطا 0000 

0x8000 

 موتور پارامتر  یخودآموز یخطا :0012 

 فاز ورودی افت حفاظت  :0013  : اضافه جریان شتابگیری0001 

 خطای اتصال کوتاه به زمین :0014  : اضافه جریان کاهش سرعت 0002 

 انکودرخطای  :0015  : اضافه جریان در سرعت ثابت 0003 

 برق کنترل قطعی :0016  : اضافه ولتاژ شتابگیری 0004 

 زمان کارکرد نامعتبر  :0017  : اضافه ولتاژ کاهش سرعت 0005 

 نامعتبر زمان روشن بودن :0018  : اضافه ولتاژ در سرعت ثابت 0006 

 موتور حین کار  نگیچیسوئخطای  :0019  کتور ا: خطای کانت0007 

 موج به موج    انیجر تیمحدود  یخطا : 001A بیش از حد اینورتر  گرمای: 0008 

 از حد   شیموتور ب  یدما : 001B : اضافه بار اینورتر 0009 

 000A001 : اضافه بار موتورC : از حد   شیانحراف سرعت ب 

 000B001 کم  : ولتاژD : از حد   شیسرعت موتور ب 

000C :  001  افت فاز خروجیE: کار  نیدر ح کاهش بار یا فشار 

 000D :001  ی دستگاه خارج  یخرابF:  افت بازخوردPID کار  نیدر ح 

000E :  تعریف شده توسط کاربر 1خطای :0020  خطای مدار تشخیص جریان 

:000Fخطای ارتباطRS232/RS485 0028: تعریف شده توسط کاربر  2خطای 

 کنتاکتور  رابیخ:  0022 : تداخل سیستم 0010 

  خواندن و نوشتن یخطا: 0011 
EP2PPROM 

 اتصال کوتاه به زمین  : 0023

 



 
 

233 

 

 :نکته

 .دارد مطابقت 7 فصل در1-7جدول یخطا یها کد  با خطا آدرس از شده  نورترخواندهیا یخطا اطلاعات

 و است 0x8001آدرسکد کد استثنا خواهد بود.   کیکد خطا و  کیپاسخ  باشد، ناموفق درخواست اگر 

 ت: اس  ریز شرح به استثنا کد یمعن

 معنای کد غیرعادی کدغیرعادی  معنای کد غیر عادی  کدغیرعادی 

0x0001 0 رمز عبور   یخطاx0005 
داده های غیرقانونی، داده های عملیاتی در  

 حد بالا و پایین نیستند 

0x0002 0 دستور خواندن و نوشتن    یخطاx0006  ،ستی مجاز ن رییتغپارامتر فقط خواندنی 

0x0003  خطای بررسیCRC 0x0007 
خواندن و نوشتن ناموفق است، پارامترهای 

 ستند ینتغییر کارخانه قابل 

0x0004 
آدرس غیرقانونی، خطای 

 آدرس عملیات
0x0008 ستی ن رییپارامتر قابل تغ 

 

 CRC بررسی

کد    ریدر زمعمولاً بصورت لیستی مورد استفاده قرار می گیرد.    CRC-16،  سرعت  شیبه افزا  از یتوجه به ن  با

بالا و   یهات ی با  یبرا  یینها  جهیکه نت  دی توجه داشته باش  .است  آورده شده  CRC-16  یسازاده یپ  ی برا  Cمنبع  

   ارسال شود. دیاست که با CRCمجموعه  جهینت یعنیمبادله شده است،  نییپا

uint16 CrcValueByteCaA0(const uint16 *data, uint16 len) 

{ 

uint16 CRCValue = 0xFFFF; 

uint16 tmp; 

uint16 a; 

while (len--) 

{ 

tmp = *(data++); 

a = (CRCValue ^ tmp) & 0x000F; 

CRCValue >>= 4; 

CRCValue ^= crc16Table[a]; 
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a = (CRCValue & 0x000F) ^ (tmp >> 4); 

CRCValue >>= 4; 

CRCValue ^= crc16Table[a]; 

} return crcValue; 

} 

 

 مثالهای کاربردی 

  شماره   دستگاه  P0.02  است که از کد تابع  ی دو پارامتر متوال  ر یدرخواست شامل مقادخواندن:  فریم  دستورفریم  

 د.شوی شروع م 1

 مجموع  عملیات  های بایت تعداد آدرس ثبت کد دستوری  آدرس 

0x01 0x03 0x00 0x02 محاسبه شود 

 : فرمان پاسخ میفر خواندن

 مجموع  P0.03 محتوای داده P0.02 محتوای داده داده  های بخش تعداد  کد دستوری  آدرس 

0x01 0x03 0x04（2*2） 0x13 0x88 0x00 0x00 محاسبه شود 

 است:  1 دستگاه شماره P0.02 پارامترفریم درخواست، فریم داده  : فریم نوشتن دستور

 مجموع  سنجش نوشته  آدرس ثبت کد دستوری  آدرس 

0x01 0x06 0x00 0x02 0x13 0x88 محاسبه شود 

 : دستور پاسخ میفر نوشتن

 مجموع  سنجش نوشته  آدرس ثبت کد دستوری  آدرس 

0x01 0x06 0x00 0x02 0x13 0x88 محاسبه شود 

 ( شود میتنظ 2 یرو دیبا P0.03) کند می حرکت جلو به رو 1شماره  دستگاه: فرمان نوشتنفریم 

 مجموع  سنجش نوشته  آدرس ثبت کد دستوری  آدرس 

0x01 0x06 0x60 0x00 0x00 0x01 محاسبه شود 
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 شرح پارامتر:

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.00 5 1 9～0 ارتباطی باود نرخ ○ 
0：300BPS 

1：600BPS 

2：1200BPS 

3：2400BPS 

4：4800BPS 

5：9600BPS 

6：19200BPS 

7：38400BPS 

8：57600BPS 

9：115200BPS 

  که   باشید  داشته  توجه.  شود  می  استفاده  اینورتر  و  میزبان  کامپیوتر  بین  داده  انتقال  نرخ  تنظیم  برای  پارامتر  این

 برقرار ارتباط صورت، این غیر در. باشد یکسان باید  اینورتر و میزبان کامپیوتر توسط شده تنظیم باود نرخ

 نمی شود. 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.01  0 1 3～0 فرمت داده مدباس ○ 
 <N, 2 ,8> داده فرمت: یبررس بدون:  0

 <E, 1 ,8> داده فرمت :زوجی بررس :  1

 <O, 1 ,8> داده فرمت: فردی بررس :  2

 <N-1-8> داده فرمت :یبررس بدون:  3

 صورت امکان ارتباط وجود ندارد.  نیا ریدر غ ،مطابقت داشته باشد  میزبان کامپیوتر با باید پارامتر این

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.02  0 1 247～0 آدرس محلی ○ 
  می   محقق  میزبان  کامپیوترانتشار  عملکرد  و  است  منتشر شده  آدرس  شود،  تنظیم  0روی  محلی  آدرس  وقتی
 .شود
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  کامپیوتر   بین  نقطه  به  نقطه   ارتباط  برای  مبنایی  که  ،( منتشر شده  آدرس  جز  به)  است  فرد  به   منحصر  محلی   آدرس
 .است اینورتر و میزبان

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.03 ییپاسخگو ریتاخ MODBUS 0～20ms 1ms 2ms ○ 
   .اشاره دارد  زبانیم وتریکامپ به داده ارسال و اینورتر  اطلاعات دریافت پایان بین زمانی بازه به: پاسخ در ریتاخ

است. اگر   ستمیپاسخ بر اساس زمان پردازش س  ریباشد، تاخ  ستمیپاسخ کمتر از زمان پردازش س  ریاگر تاخ

  نکه یپاسخ فرا برسد قبل از ا  ریتا زمان تاخ  ماندی منتظر م   ستمیباشد، س  ستم ی از زمان پردازش س  شتریپاسخ ب  ریتاخ

 .میکندها را ارسال داده  سپس ها را پردازش کند.داده 

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.04 0.0 ارتباط  یبرقرار مهلتs～60.0s 0.1s 0.0s ○ 
 روی  عملکرد  کد  این  وقتی.  است  نامعتبر  ارتباط  برقراری  زمان  پارامتر  شود،  تنظیم  0.0s  روی  تابع  کد  این  وقتی

  بیشتر   ارتباط  برقراری  زمان  از  بعدی  ارتباط  و  ارتباط  یک  بین  زمانی  فاصله  اگر  شود،  تنظیم  معتبر  مقدار  یک

   .شود می تنظیم نامعتبرمعمولاً  .دهد می  گزارش را (E-15)ارتباطیشکست  خطای سیستم  ،باشد

 .  دیکن شیارتباط را پا تیوضع دیتوانی م  د،یکن میتنظ  اومارتباط مد  ستمی س کیرا در  هیثانو یاگر پارامترها

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.05 ارتباطی های داده فرمت MODBUS 0～1 1 0 ○ 
 استاندارد  ریغ MODBUS پروتکل:  0

 استاندارد MODBUS پروتکل : 1

 ویژگی  پیش فرض حداقل واحد  محدوده تنظیم  نام پارامتر  کد عملکرد 

PC.06 0 1 1～0 ارتباط خواندن فعلی رزولوشن ○ 
0  :0.01A 

1 : 0.1A 

 

 



 
 

237 

 

 با فشار ثابت  کنترل پمپ آب  10فصل
 

 

 

 

 

 

 

 
 آب با فشار ثابت استاندارد  ن یتام ستم ی س 1-10شکل

 

 سریع راهنمای 1-10

 موتور ی: پارامترها 1مرحله 

 .شودی م  فیتعر نورتریا یالکتروپمپ برا  یمرحله، پارامترها نیدر ا

 تعریف  کد عملکرد

P8.00 انتخاب نوع موتور 

P8.01 ( قدرت موتورKw ) 

P8.02 ینام ولتاژ ( موتورV ) 

P8.03 ینام انیجر ( موتورA ) 

P8.04 ینام فرکانس ( موتورHz ) 

P8.05 ینام سرعت ( موتورRPM ) 

 خودکار(  می)تنظ

 کد عملکرد  تعریف کد عملکرد

P8.37 

  خودکار موتور بدون بار میتنظ  یبرا برنامه ریزی: 1

خودکار را    میتنظ  FWDخودکار موتور با بار )با فشار دادن    میتنظ   برنامه ریزی برای:  2

 ( دیشروع کن
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   آب با فشار ثابت  نیحالت تام: 2مرحله 

 شود. یفشار ثابت وارد مباآب  نیفرض تام شیبه حالت پ نورتریماکرو، ا یپارامترها  دیکل کی میتنظ با

 

 کد عملکرد  تعریف تابعکد 

P0.01 آب با فشار ثابت نیحالت ت م   

P0.03  ترمینالکنترل  

P0.12 ترنییمقدار مناسب پا کیبه  متنظی          شتاب   

P0.13 تر نییمقدار مناسب پا کیبه  متنظی       شتاب  کاهش 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 یشروع و توقف خارج ک ینمودار شمات  2-10شکل 
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 PID ماتی: تنظ3مرحله 

 

 کد عملکرد  تعریف تابعکد 

P6.02 1منبع بازخورد  می: تنظPID  )حسگر بازخورد(            CI آنالوگ 

P6.30 واحد حسگر فشار )بار( متنظی        داده شده فشار 

P6.05 یکننده نسب تیتقو KP1 

 

 :توجه

  ش ی با حداکثر افزا PIDشود،  میتنظ %100 روی . اگرکندیم نییرا تع PID میقدرت تنظ KP1پارامتر  میتنظ

   .شودی م  میفرکانس هدف تنظ روی

 
 ( PIDبازخورد)b0.16 و b0.15 قیدق ر یمشاهده مقاد

به   PIDاست که بازخورد   یمعن  نی( برابر هستند، به اPID)بازخورد   b0.16( و  PID  می )تنظ  b0.15که    یزمان

  یمعن  نیبه ا؛  بازخورد صفر است   مقدار  هدف و  مقدار  نیحالت، انحراف ب  ن یاست. در ا  دهیهدف رس  مقدار

 است. داری پا ستمیشده و س  میتنظ یبه درست PIDکه کنترل 

 

 کد عملکرد  تعریف تابعکد 

P6.02 اصلاح  شیولتاژ پC1 (V)  / انیجر (MA)        سنسور مقدار بر نظارت 

را قبل از هرگونه   یورود  انیجر  ایپارامتر مقدار ولتاژ    نیقبل از واحد کنترل قابل نظارت است. ا  ان یجر  ایولتاژ  

 .دهدی م شینما نورتریتوسط ا حیتصح

 
 :نکات مهم

 .به هم متصل هستند  GND و COM یهانال یکه ترم دیحاصل کن نانیاطم ✓

 .بار 10سنسور فشار =  ✓

 .بار( 10 اسیشود )بر اساس مق یکربند یبه دقت پ دیبا سنسور  ماتیتنظ ✓

 شده است.  میتنظ CIحالت  یکه جامپر بر رو دیحاصل کن نانیاطم ✓

 

 



 
 

240 

 

 

 ه میسنسور فشار دو س  یکشمینمودار س  3-10شکل 

 


