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 پیش گفتار

محصولات نسل جدید برای پاسخگویی به اهداف عمومی و تقاضای فنی خاص  NE900سری اینورترهای 

قابلیت اطمینان در سرعت  ، NE900در اینورترهای بدون سنسور یعملکرد کنترل بردارطراحی جدید  است.

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

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

 .مشتری را برآورده کند بالای سطح کاربردیهای نیازمندی

هستند که می توانند از آپلود نرم افزار، دانلود و نظارت  RS485دارای رابط داخلی  NE900اینورترهای سری 

و  مختلف حالاتمی تواند  حالت سرعت و کنترل پیشروی 16داخلی،  PID. بر 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

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

 اطمینان حاصل کنید. NE900عملکرد صحیح و عملکرد بالای اینورترهای سری 

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

 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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یمنیا یها هیتوص     1فصل  

 ایمنی احتیاطی اقدامات 1-1

 توصیه ایمنی یمنیا کلاس طیشرا

 از قبل

 نصب

 
 خطر

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

 .دینکن نصب را ، آنستا شده

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

 .دینکن نصب را

 
 اطیاحت

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

 .دارد وجود

 به بیسآ احتمال. دینکن استفاده اجزا از یکی فاقد ای دهید بیسآ محصول از -

 .دارد وجود خودتان

 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 چیپ ، مخصوصانگهدارنده یها چیپ -

 .دینکن

 
 اطیاحت

 بیسآ خطر. دینکن رها ویدرا درون هارا چیپ و مانده یباق میس یها تکه -

 .دارد وجود ویدرا به

 دیخورش میمستق نور از دور به و لرزش نیکمتر با یمکان در را محصول -

 .دیکن نصب

 یمقدار 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 یمنیا کلاس طیشرا

 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 -

 ای شخص به بیسآ باعث تواندیم موضوع نیا تیرعا عدم .دیینما

 .شود زاتیتجه

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

 اتصال ستمیس دیبا یبرق شوک سکیر از یریجلوگ جهت ،باشد مپرآ

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

 متصل (U,V,W) ویدرا یخروج یها نالیترم به را پاور کابل هرگز -

 حیصح یسربند از و دیینما توجه یسربند یها ترمینال علامت به. دینکن

 یم ویدرا به بیآس باعث نکته نیا تیرعا عدم. دیکن حاصل نانیاطم

 .شود

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

 .گردد یم زاتیتجه به بیسآ باعث نکته نیا تیرعا عدم. دیکن نصب

 
 اطیاحت

 قرار  hi-pot تست معرض در لیتحو از قبل، شرکت یوهایدرا یتمام -

 یرو ییها تست نیچن یساز ادهیپ از زاتیتجه نیا کاربران ،اند گرفته

 زاتیتجه به بیسآ باعث نکته نیا تیرعا عدم. اند شده منع دستگاه نیا

 . شود یم

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

 یعمود متقاطع شیراآ موضوع نیا از نانیاطم عدم صورت در.رندیگ

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

 .دیایب بوجود یکنترل یها
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 توصیه ایمنی یمنیا کلاس طیشرا

 شنهادیپ ،باشند متر 100 از شیب 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 -

 یخروج یها نالیترم و (R,S,T) یورود یها نالیترم حیصح یسربند

(U,V,W )نانیاطم آن یجانب یها مدار و ویدرا کنترل بخش یسربند و 

 قرار یخوب اتصال تیوضع در ها میس یتمام نیهمچن .دیینما حاصل

 .دارد وجود ویدرا به بیسآ 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 -

 .(یگرفتگ برق احتمال). دینکن

 
 احتیاط

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

 دیباش موتور کارکرد هنگام خود به یاحتمال بیآس مراقب دیآ یم در

 (.زاتیتجه با برخورد خطر)

 (. دستگاه به بیسآ). دینکن یدستکار را شفرضیپ یپارامترها -

هنگام 

کار 

 دستگاه

 

  
 خطر

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

 .دارد وجود دستگاه و شخص خود به بیسآ خطر. کنند

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

 .شود یم شخص بیآس و یسوختگ باعث نکته نیا تیرعا

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

 .دارد وجود دستگاه به بیسآ خطر. دیینما
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هنگام 

کار 

 دستگاه

 
 اطیاحت

 وصل و قطع لهیبوس را ستمیس( start & stop)خاموش و روشن عمل -

 وجود دستگاه به بیسآ احتمال. دینده انجام یورود کنتاکتور ای وزیف

 .دارد

 ینگهدار

 مراقبت و
 
 خطر

 صورت متخصص افراد توسط دیبا فقط دستگاه ریتعم و دیباز ینگهدار -

 (.شخص به بیسآ خطر) ردیپذ

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

 .یگرفتگ برق احتمال. ردیپذ صورت

 .دیکن یبررس و ریتعم نآ بودن خاموش از قهیدق ده از پس فقط را ویدرا -

 امن ریمقاد سطح تا ها خازن در مانده یباق ولتاژ هیتخل باعث کار نیا

 .شودی م شخص به بیسآ باعث موضوع نیا تیرعا عدم. شودی م یتر

 و پاور یخاموش زمان در تنها ،هستند یجداساز قابل که ییاجزا یتمام -

 .شوند جدا ای متصل توانند یم برق قطع

 .شوند میتنظ و چک پارامترها یتمام ویدرا ضیتعو از پس -

 
 ایمنی احتیاطی اقدامات 2-1

 به موارد زیر توجه شود : NE900در استفاده از اینورتر سری 

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

 مورد یادیز زمان مدت یبرا ثابت گشتاور و کند سرعت اگر. دهدی م قرار خود ریتاث تحت را موتور دیمف عمر

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

 موتور قیعا تست 2-2-1
 یزمان بازه از پس نآ از که یزمان ای دیکنی م استفاده بار نیاول یبرا را موتور که یهنگام را موتور قیعا تست

 منظور به نکاریا. دیکن اجرا منظم چکاپ کی از پس ای دیکنی م استفاده دوباره بودن انبار در یمدت یطولان
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 ویدرا از قیعا تست هنگام دیبا موتور .ردیگی م صورت ویدرا به موتور فیضع قیعا رساندن بیسآ از یریجلوگ

 .باشد جدا

 

 گشتاور منفی 3-2-1
یا ( Overvoltage) ولتاژاضافه  یخطا ویدرا ،دارد وجود منفی گشتاور یک اغلب ،بالابر مانند هایی موقعیتدر

 .باشد یم یضرور ترمز تیونی ای ترمز مقاومت از استفاده حالت، نیا در. آورد یم (Overcurrent)اضافه جریان 

 دستگاهی کیمکان لغزش 4-2-1

 با توان یم که شود مواجه یخروج یها فرکانس از یبرخ در یکیمکان لرزش دیتشد نقطه با است ممکن ویدرا

 .دکر یریگ جلو آن از پرش یها فرکانس از استفاده

 توان ضریب بهبود برای خازنی ظرفیت 5-2-1

  به خازن، اینورتر خروجی اگر است، پالسی موج نوع از اینورتر خروجی ولتاژ که آنجایی از

 به یا و شود قطع یا اینورتر شود می باعث ،ی متصل باشدولتاژ به حساس مقاومت ای قدرت بیضر دهنده بهبود

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

 .کنید اضافه را کنتاکتورها و هوا کلیدهای مانند سوئیچینگ وسایل است، شده داده نشان 1-1
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 هیپا کاهش فرکانس ماتیتنظ 6-2-1
 قدرت ،گرم شدن بیش از حد اینورتر از یریجلوگ یبرا ،باشد مجاز فرکانس از کمتر هیپا فرکانس که یهنگام

 .دیبکاه را نآ

 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 همیتا 8-2-1

 ظرفیت با موتور اگر. کند حرارتی محافظت موتور از تواند می اینورتر شود، می انتخاب آداپتور موتور که هنگامی

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

 .دهید انجام موتور ایمن

 موتور الکترونیکی حرارتی حفاظت همیتا 9-2-1

 و 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 ه شود. داد کاهش را کاربری است لازم

 

 

 

 

 

از خروجی اینورتر خازن قطع اتصال 2-1شکل  
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 پیرامون درجه حفاظت 10-2-1

 صفحه یا وضعیت نمایش واحد که هنگامی دارد اشاره حفاظتی درجه به، NE900 اینورتر IP20 حفاظت سطح

 .است شده انتخاب کلید

 و انهدام محصول دفع 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

NE900－ 4   T   0015   G 
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 مدل و سری  3-2

سطح 

 ولتاژ

ظرفیت  مدل

 نامی

(KVA) 

جریان 

خروجی 

 (A)نامی

توان موتور 

 قابل استفاده

(KW) 
 Pنوع  Gنوع 

380V 

 

NE900-4T0007G NE900-4T0015P 1.5 2.5 0.75 

NE900-4T0015G NE900-4T0022P 2.5 4.0 1.5 

NE900-4T0022G NE900-4T0022P 3.0 6.0 2.2 

NE900-4T0037G NE900-4T0037P 5.9 9.6 3.7 

NE900-4T0055G NE900-4T0055P 8.5 14.0 5.5 

NE900-4T0075G NE900-4T0075P 11 17.0 7.5 

NE900-4T0110G NE900-4T0110P 17 25 11 

NE900-4T0150G NE900-4T0150P 21.7 32 15 

NE900-4T0185G NE900-4T0185P 25.7 39 18.5 

NE900-4T0220G NE900-4T0220P 29.6 45 22 

NE900-4T0300G NE900-4T0300P 39.5 60 30 

NE900-4T0370G NE900-4T0370P 49.4 75 37 

NE900-4T0450G NE900-4T0450P 60 91 45 

NE900-4T0550G NE900-4T0550P 73.7 112 55 

NE900-4T0750G NE900-4T0750P 99 150 75 

NE900-4T0900G NE900-4T0900P 116 176 90 

NE900-4T1100G NE900-4T1100P 138 210 110 

NE900-4T1320G NE900-4T1320P 167 253 132 

NE900-4T1600G NE900-4T1600P 200 304 160 

NE900-4T1850G NE900-4T1850P 234 355 187 

NE900-4T2000G NE900-4T2000P 248 377 200 

NE900-4T2200G NE900-4T2200P 280 426 220 

NE900-4T2500G NE900-4T2500P 318 474 250 

NE900-4T2800G NE900-4T2800P 342 520 280 

NE900-4T3150G NE900-4T3150P 390 600 315 

NE900-4T3500G NE900-4T3500P 435 660 350 

NE900-4T4000G NE900-4T4000P 493 750 400 

NE900-4T4500G NE900-4T4500P 560 850 450 

NE900-4T5000G NE900-4T5600P 625 860 500 

NE900-4T5600G NE900-4T6300P 691 990 560 

NE900-4T6300G NE900-4T7100P 770 1100 630 
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 مشخصات  4-2
 مشخصات فنی موارد

 ورودی
 380V / 415V / 440V / 460V /460V  فاز، 3 ولتاژ مجاز

50Hz / 60 Hz 
 %5±:فرکانس ؛ %3> ژولتا تعادل عدم نرخ؛   %20± ولتاژ رنج

 خروجی

 200V/220V/380V～0 ولتاژ مجاز

 0Hz～500Hz 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

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

 Speed Sensor vector control (FVC)  

 فرکانس دقت
 x %0.01 ±فرکانس بالاترین: دیجیتال تنظیم

 x %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 ،تیکاتوما گشتاور تیتقو تقویت گشتاور

 V/F منحنی

 ؛ثابت گشتاور V/F یمنحن: روش پنج

 ؛کاربر توسط شده فیتعر V/F یمنحننوع  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

 .6000m تا حداکثر

 DC ترمز
 فرکانس حداکثر  DC: ～ 000Hz ترمز فرکانس

 ％100.0～%0.0:  ترمز انیجر         36.0s～0 : ترمز زمان

 انرژی مصرف ترمز
 37kw～30. دارد یداخل یانرژمصرف ترمز مقاومت 22kwریز

 .است اختیاری یخارج ترمز مقاومت ای یداخل ترمز تیونی
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 یا لحظه یانداز راه
(JOG) 

   0.1Hz～50.00Hz :فرکانس رنج

 60.0s～0.1: نزول و صعود بیش

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

 یا چندمرحله سرعت
 پایانه یا داخلی PLC طریق از ای مرحله چند16  سرعت حداکثر

 .شود می اجرا کنترلی های

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

 خودکار ولتاژ میتنظ
 به را یخروج ولتاژ ویدرا شود یم داریناپا هیتغذ ولتاژ که یهنگام

 .دارد یم نگه ثابت خودکار طور

 یانرژ رهیذخ حالت

 خودکار

 یمنحن خودکار یساز نهیبه تیقابل 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

 اندازه از شیب انیجر مکرر

 یپمپ چند کنترل
 یپمپ چند ثابت فشار تواند یم عملکرد نیا آب، هیتغذ کارت توسط

 .کند یساز ادهیپ را بآ

  field bus: Modbus, Profibus, CANlink, CANopen 4 ارتباط

 قابلیتهای

 راه اندازی

 چییسو قابل کانال 3  : الیسر پورت ،نالیترم پنل، کنترل فرمان ارسال یراهها

 فرکانس میتنظ کانال

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

  ؛سریال پورت تنظیم: یعملکرد هایکد

 ؛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

 یورود کانال

 با پالس ورودی از عدد 1 که دیجیتال ورودی ترمینال 8پشتیبانی از 

 100KHz تا بالا سرعت

  10V～0 ولتاژ ورودی 1 آنالوگ، ورودی ترمینال 2پشتیبانی از 

 10mA～0 جریان ورودییا  10V～0 ولتاژ ورودی 1



 
 

12 

 

 کانال خروجی

 پشتیبانی( Open collector نوع) رعتپرس پالس خروجی رمینالت1

 100KHz～0   خروجی مربعی موج سیگنال از

 دیجیتال خروجی رمینالت 1

 5.5kw زیر رله یک ،5.5kw) )≤ رله خروجی رمینالت 2

 یا 20mA جریان خروجی از پشتیبانی آنالوگ، خروجی رمینالت 2

  terminal 5.5kw＜  1terminal 5.5kw 2)   )≤ ولتاژ خروجی

کنترل 

 پنل

 تالیجید شگرینما
LED 

 رهیغ و یخروج انیجر، یخروج ولتاژ، فرکانس ماتیتنظ شگرینما

 کنتور شگرینما

 یخارج
 رهیغ و یخروج ولتاژ ،یخروج انیجر ،یخروج فرکانس شگرینما

 .دارند شدن قفل تیقابل ها دیکل یتمام دهایکل قفل

 ها پارامتر یکپ
 یکدها یها پارامتر توان یم کنترل موتیر پنل از استفاده با

 .داد انتقال ها ویدرا نیب را یعملکرد ای یدستور

 عملکرد حفاظتی

 برابر در حفاظت ؛ولتاژ اضافه از حفاظتمجاز:  حد از بیش حفاظت

 .غیره و بار اضافه از حفاظت ؛حد از بیش گرمای از حفاظت ؛ولتاژ

 ( 2.2kw <مدل) ورودی فاز افت از حفاظت

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

 محیط

 طیمح
 نور ،وخاک گرد ،خورنده یها گاز هرگونه از یعار، یداخل طیمح

 .رهیغو  آب بخار ،یروغن و ینفت بخارات ،دیخورش میمستق

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

 ℃40+～℃10- یطیمح یدما

 RH%95 از کمتر رطوبت

 5.9m/s (0.6g) از کمتر  لرزش

 ℃60+～℃20- یانباردار 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

 

 

 

 

 

  

 

 

 ظاهر محصول 3-2شکل

 نصب اندازه  6-2

1-6-2  0.75 ～ 22 KW (بدنه پلاستیکی) 

 

 

 

 ابعاد 4-2شکل
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 مدل
W1 

(mm) 

W 

(mm) 

H1 

(mm) 

H 

(mm) 

D 

(mm) 

خ سورا

 Pنوع  Gنوع  پایه
/ NE900  220 ورودی تکفازV 

NE900-2S0004G 
 72.5 85 149.5 142 110 Φ5 NE900-2S0007G 

NE900-2S0015G 

/ NE900  380سه فاز ورودیV 

NE900-4T0007G NE900-4T0015P 
90 104 176 190 150 Φ5 

NE900-4T0015G NE900-4T0022P 

NE900-4T0022G NE900-4T0037P  
116 

 
130 

 
222 

 
236 

 
176 

 
Φ6 NE900-4T0037G NE900-4T0055P 

NE900-4T0055G NE900-4T0075P 
155 172 256 272 182 Φ7 

NE900-4T0075G NE900-4T0110P 

NE900-4T0110G NE900-4T0150P 

188 200 316 330 200 Φ7 
NE900-4T0150G NE900-4T0185P 

NE900-4T0185G NE900-4T0220P 

NE900-4T0220G NE900-4T0300P 

 

 

2-6-2  11 ~ 160KW (بدنه فلزی) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ابعاد 6-2شکل                                                 ابعاد 5-2شکل
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 مدل
W1 

(mm) 

W 

(mm) 

H1 

(mm) 

H 

(mm) 

D 

(mm) 

سوراخ 

 Pنوع  Gنوع  پایه
/ NE900  380سه فاز ورودیV 

NE900-4T0110G NE900-4T0150P 
170 248 346 360 210 Φ7 

NE900-4T0150G NE900-4T0185P 

NE900-4T0185G NE900-4T0220P 
200 260 427 445 230 Φ9 

NE900-4T0220G NE900-4T0300P 

NE900-4T0300G NE900-4T0370P 
200 320 511 530 325 Φ9 

NE900-4T0370G NE900-4T0450P 

NE900-4T0450G NE900-4T0550P 
250 310 530 555 260 Φ12 

NE900-4T0550G NE900-4T0750P 

NE900-4T0750G NE900-4T0900P 

280 400 619.5 650 300 Φ14 NE900-4T0900G NE900-4T1100P 

NE900-4T1100G NE900-4T1320P 

NE900-4T1320G NE900-4T1600P 
280 450 756 790 300 Φ14 

NE900-4T1600G NE900-4T1850P 

 

 

3-6-2  185 ~ 250KW (بدنه فلزی) 

 

 

 

  

 

 

  

 

 

 ابعاد 8-2شکل                                                    ابعاد 7-2شکل
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 مدل
W1 

(mm) 

W 

(mm) 

H2 

(mm) 

 H1 

(mm) 

H 

(mm) 

D 

(mm) 

خ سورا

 Pنوع  Gنوع  پایه
/ NE900  380سه فاز ورودیV 

NE900-4T1850G NE900-4T2000P 
400 550 1200 775 810 810 Φ14 

NE900-4T2000G NE900-4T2200P 

NE900-4T2200G NE900-4T2500P 
480 640 1270 775 810 350 Φ12 

NE900-4T2500G NE900-4T2800P 

 

 

4-6-2  280 ~ 400KW (زمینی نصب) 

 

 

 ابعاد 10-2شکل                          ابعاد 9-2شکل

 

 مدل
W1 

(mm) 

W 

(mm) 

H2 

(mm) 

 H1 

(mm) 

H 

(mm) 

D 

(mm) 

خ سورا

 Pنوع  Gنوع  پایه
/ NE900  380سه فاز ورودیV 

NE900-4T2800G NE900-4T3150P 
500 720 1542 1047 1102 440 Φ22 

NE900-4T3150G NE900-4T3500P 

NE900-4T3500G NE900-4T4000P 
600 820 1760 1220 1270 350 Φ25 

NE900-4T4000G NE900-4T4500P 
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5-6-2  450 ~ 800KW (زمینی )نصب 

 

 

 

 

 

 

 11-2شکل

 

 
 مدل

W1 

(mm) 

W 

(mm) 

H2 

(mm)  نوعG  نوعP 
NE900-4T4500G NE900-4T5000G 

950 1900 475 
NE900-4T5000G NE900-4T5600G 

NE900-4T5600G NE900-4T6300G 
1200 2000 600 

NE900-4T6300G NE900-4T7100G 

NE900-4T7100G NE900-4T8000G 
1500 2000 600 

NE900-4T8000G NE900-4T9000G 

 

 

 

 اختیاری های قسمت  7-2

 ترمز مقاومت  1-7-2

 ترمزمقاومت  اگر .داخلی هستند ترمز یونیت ارای(، د  22kw)و خود   22kwزیر ،NE900 سری اینورترهایدر

 به ترمز مقاومت اتصال نحوه .دیکن انتخاب را ترمز مقاومت ریز جدول طبق لطفا است لازم یانرژ کننده مصرف

 .است شده داده نشان 8-2 شکل در ویدرا
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 ترمز یونیت و اینورتر اجزای اتصال نمودار 8-2شکل

 ترمز مقاومت انتخاب جدول 2-7-2

 مدل
موتور مناسب 

(kw) 

 مقاومت

(Ω) 

 قدرت مقاومت 

(w) 
 مقاومت ترمز

NE900-4T0007G 0.75 300 400 
 داخلی

NE900-4T0015G 1.5 300 400 داخلی 

NE900-4T0022G 2.2 200 500 داخلی 

NE900-4T0037G 4.0 200 500 داخلی 

NE900-4T0055G 5.5 100 800 داخلی 

NE900-4T0075G 7.5 75 800 داخلی 

NE900-4T0110G 11 50 1000 داخلی 

NE900-4T0150G 15 40 1500 داخلی 

NE900-4T0185G 18.5 30 4000 داخلی 
NE900-4T0220G 22 30 4000 داخلی 

NE900-4T0300G 30 20 6000 داخلی یا خارجی 

NE900-4T0370G 37 16 9000 خارجییا  داخلی 

NE900-4T0450G 45 13.6 9000 خارجی 
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 مدل
موتور مناسب 

(kw) 

 مقاومت

(Ω) 

 قدرت مقاومت 

(w) 
 مقاومت ترمز

NE900-4T0550G 55 20*2 12000 خارجی 

NE900-4T0750G 75 13.6*2 18000 خارجی 

NE900-4T0900G 90 20*3 18000 خارجی 

NE900-4T1100G 110 20*3 18000 خارجی 

NE900-4T1320G 132 20*4 24000 خارجی 

NE900-4T1600G 160 13.6*4 36000 خارجی 

NE900-4T1850G 185 13.6*4 36000 خارجی 

NE900-4T2000G 200 13.6*5 45000 خارجی 

NE900-4T2200G 220 13.6*5 45000 خارجی 

NE900-4T2500G 250 13.6*5 45000 خارجی 

NE900-4T2800G 280 13.6*6 54000 خارجی 

NE900-4T3150G 315 13.6*6 54000 خارجی 

NE900-4T3500G 350 13.6*7 63000 خارجی 

NE900-4T4000G 400 13.6*8 72000 خارجی 
NE900-4T4500G 450 13.6*8 90000 خارجی 
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نصب و سیم بندی    3 فصل  

 نصب مکانیکی 1-3

 نصب محیط 1-1-3

 بالاتر دما اگر. باشد ℃40＋～℃10－بین  دیبا یطیمح یدما. گردد نصب مناسب هیتهو با یمکان در لطفا -

 .ابدی بهبود دیبا یحرارت اتلاف و هیتهو حال نیع در. شود انجام دیبا ویدرا توان اصلاح ،باشد  ℃40 از

 نور میمستق تابش از یعار یمکان در و باشد داشته فاصله باشد فلزات براده ای غبار و گرد یدارا که یمکان از  -

 .شود نصب دیخورش

 .باشد احتراق قابل یگازها و خورنده یها گاز از یعار یمکان در  -

 .باشد شبنم و بدون تراکم  %90 از کمتر دیبا رطوبت -

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

 الکترونیکی وسایل سایرو( EMI) یسیالکترومغناط منابع از دور به یمکان در را ویدرا که دیکن یسع لطفا -

 .دارید نگه دور EMI به حساس

 

 

 نصب فضاو جهت 2-1-3

 .شود نصب یعمود روش به -

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

 به یا هیتهو با و شده نصب یمواز طور به دیبا شوند یم نصب نیکاب کی داخل ویدرا نیچند که یهنگام  -

 و بالا صورت به کننده معکوس دو که یهنگام. گردد نصب مخصوص یها فن و یخروج و یورود صورت

 نصب است شده داده نشان 2-3 شکل در که همانطور هوا انیجر کننده منحرف تیپل کی اند شده نصب نییپا

 .ردیپذ صورت یخوب به  ییگرما اتلاف  تا شود

 

 

 

 



 
 

21 

 

                       

          اینورتر چندین نصب 2-3شکل                                  فاصله و نصب فضای 1-3شکل

 استاندارد کشی سیم 2-3

 کشی سیم احتیاطی اقدامات 1-2-3

 کلاس

 یمنیا
 توصیه ایمنی

 توجه

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

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

 .شوند متصل ایمنی زمین به باید موتور و اینورتر ایمنی، از اطمینان برای -

ست  یوضر   صال  میس  از که ا س  نیزم ات  نیزم مقاومت و بالاتر و 3.5mm ضخامت  با یم

 .شود استفاده 10Ω از کمتر

 .دینده انجام دوباره لطفا، است شده انجام ویدرا یبررو کارخانه در تست مقاومت ولتاژ -

ــو کردن وصــل - ــ چییس ــتگاه ای یبرق ریش   یخروج به ICEL مانند کننده جذب یها دس

 .باشد یم ممنوع ویدرا
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  قیطر از دیبا اینورتر ،ینگهدار یراحت یبرا و یورود یاضاف نیاجر حفاظت نیتام یبرا -

 .شود متصل برق به وزیدفیکل

 از ، (X1~X6, FWD, REV, OC, DO) ویدرا یخروج/یورود یها  هی پا  یبرا لطفا  -

ستفاده  شتر یب ای 0.75mm ضخامت  به( لدداریش ) محافظ یدارا  ای دهیتاب بهم میس  زوج   ا

شد  آزاد دیبا محافظ ی هیلا سر  کی. شود  صال  انهیپا به آن گرید سمت  و با  نیزم به ات

(PE) 50 از کمتر میس طول. باشد متصل ویدراm باشد. 

 خطر

  یها چراغ یتمام و ستین متصل برق به و است خاموش دستگاه که یهنگام تنها درپوش -

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

ــتق ولتاژ که دیده انجام را یســـربند کار دیتوان یم یزمان تنها -   نالیترم نیماب (DC) میمسـ

 د.باش36v  از کمتر P- و +P یها

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

 .ریخ ای دارد یخوان هم ویدرا یورود ولتاژ با خط ولتاژ آیا که دیکن چک استفاده از قبل -

 سیم بندی مدار اصلی 2-2-3

 تمودار سیم بندی مدار اصلی  1-2-2-3

 

 
 سیم بندی مدار اصلی 3-3شکل

 



 
 

23 

 

 اصلی مدار ترمینال شماتیک نمودار 2-2-2-3

 

 
 اصلی مدار خروجی/ورودیترمینال های  شرح 1-3جدول 
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 اینورتر بندی سیمکلی  نمودار 3-2-3

 

  بندی کلی سیم نمودار 4-3شکل

 

 (Control loop کنترل )  حلقه بندی سیم و پیکربندی 4-2-3

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

 پارامترهای و عملکرد برای. است شده داده نشان 5-3 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

 تنظیم کنترل برد و ترمینال کشی سیم روی جامپر کلیدهای تماماز درستی تنظیمات  اینورتر، از استفاده از قبل

 .کنید استفاده ترمینال اتصال خط عنوان به 1mm از بیش سیم از شود می توصیه اطمینان حاصل شود و
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 کنترل برد روی ها ترمینال و جامپرها نسبی موقعیت 5-3شکل

  جامپر سوئیچ 2-4-2-3
 کارخانه میتنظ ماتیتنظ کاربرد شماره

JP1 

 اتصال انتخاب
 COM and 

CME 

 لمتص  COM and CME 2-1: اتصال  

 متصل ریغ COM and CME 3-2: اتصال 

COM & 
CME 
 متصل

JP2 
 نیزم اتصال انتخاب

 GND و

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

 متصل GND and E (Earthing) 3-2: اتصال 
 متصل1-2 

JP3 
 نیزم اتصال انتخاب

 COM و

 رمتصلیغ COM and E (Earthing)   2-1:اتصال

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

AO1 

 یخروج ترمینال

AO1 صورت به 

 یولتاژ ای یانیجر

  AO2: 0~20mA or 4~20Ma:انیجر انتخاب

 AO2: 0~10V:ولتاژ انتخاب
0-10V 

AO2 

 یخروجترمینال  
AO2 صورت به 

 یولتاژ ای یانیجر

  AO2: 0~20mA or 4~20mA :انیجر انتخاب

 AO2: 0~10V  :ولتاژ انتخاب
0-10V 

CI 

  یورود ترمینال
CI  صورت به 

 یولتاژ و یانیجر

  CI: 0~20mA or 4~20mA:انیجر انتخاب

  10V~0 :ولتاژ انتخاب
0-10V 

 جامپر سوئیچ عملکرد جدول 2-3جدول 
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  CN1 کنترل برد ترمینال 3-4-2-3

 اتیخصوص کاربرد فیتوص 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 

  CN1 کنترل برد ترمینال 4-4-2-3

 

 
 کنترل برد ترمینال توالی نمودار 6-3شکل

 

 

 اتیخصوص کاربرد نام نالیترم نوع

ط
راب

 

485+ 

RS485 

interface 

 گنالیس مثبت نالیترم

 لیفرانسید
 ای دوتایی کابلنیاز به 

 -485 .است شیلددار
 لیفرانسید گنالیس یمنف نالیترم
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وج
خر

یجید ی
ال
ت

 

DO1- 
CME 

 یخروج

 باز کلکتور

 1ترمینال 

 ینور کوپلینگ یجداساز

 باز کالکتور یقطب دو یخروج

 درون از  COMو  CME: نکته

 توسط اما، اند شده یبند قیعا

 اتصال کنترل برد یرو JP1 جامپر

 شیپ طور به DO1. اند شده کوتاه

 یم تیهدا 24v توسط فرض

 یخارج تغذیه منبعکنترل با  .شود

 . JP1 جامپر

 یخروج جفت

 :یخروج ولتاژ

0–24 V 

 :یخروج انیجر

0– 50 mA 

وج
خر

 ی
س
پال

 

FM-

COM 

 ترمینال

 خروجی

 پالس

 باز کلکتور

 برنامه قابل منظوره چند نالیترم

 انتخاب)P4.06  توسط یزیر

 عنوان به، (FM یورود حالت

 هیشب آن اتیخصوص باز، کالکتور

  .باشدی م DO1 به
 (COM :مشترک نالیترم)

 شده فیتعر یخروج رنج

 P4.09  توسط

Max 100KHz 

ود
ور

 ی
گ
الو
آن

 

VI 
 یورود

 VI آنالوگ

 ولتاژ آنالوگ یورود

 GND :مشترک نالیترم

 10V~0:یورود ولتاژ

 10KΩ مقاومت موثر:

  1/1000 :وضوح

CI 
 یورود

 CI آنالوگ

 انیجر /ولتاژ آنالوگ یورود

 CI جامپر توسط ولتاژ /انیجر
 فرض شیپ طور به شده انتخاب

 .ولتاژ یورود

 GND  :مشترک نالیترم

 :یورود ولتاژ
 0~10V(Impedance: 

10KΩ) 

 :یورود انیجر

0~20mA(Impedance: 

500KΩ) 

  1/1000 :وضوح

ی 
وج
خر

گ
الو
آن

 

AO1 

 یخروج

 آنالوگ
AO1 

 آنالوگ، جریان /ولتاژ خروجی

 توسط شده انتخاب جریان/ولتاژ

Jumper AO1، به ولتاژ خروجی 

 .فرض پیش عنوان
 ( GND:مشترک ترمینال) 

 ی:خروج انیجر

4～20mA 

 ی:خروج ولتاژ

0~10V 
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AO2 

 یخروج

 آنالوگ
AO2  

 آنالوگ، جریان/ولتاژ خروجی

 توسط شده انتخاب جریان/ولتاژ

Jumper AO2، به ولتاژ خروجی 

 .فرض پیش عنوان

 ( GND: مشترک ترمینال)

 ی:خروج انیجر

4～20mA 

 ی:خروج ولتاژ

0～10V 

X1 
ترمینال چند 

 X1 منظوره
 به یزیر برنامه توسط تواندی م

  منظوره چند یورود نالیترم عنوان

on-of شود فیتعر. 

 (P3group) 6-5 فصل بهرجوع 

 COM: مشترک نالیترم

 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 

 عملکرد های ویژگی بر علاوه X4 منظوره

 تواند می X، X5 ورودی ترمینال

 ورودی کانال یک عنوان به

 بالا سرعت با پالساستفاده از 

X5 
ترمینال چند 

 X5 منظوره

X6 

 

ترمینال چند 

 X6 منظوره

ذیه
 تغ
بع
من

 
P24 

 مشترک نالیترم

+24V 

 24V+ :  هیتغذ منبع

 (COM: مشترک نالیترم)

 

OP 
 هیتغذ منبع

 یخارج

 فرضـشیپ یخارج هیذــــــتغ

+24V منبع کی از که یهنگام 

 X1~X6 یبرا یخارج هیتغد

 هیتغذ به باید OP هیپا شود استفاده

 هیپا نیب جامپر و متصل یخارج

    اشد.ب 24+ و OP یها

 

10V 10+ هیتغذV 
 10V+ هیتغذ منبع

 (GND: یمنف هیپا)

ــنهــا   ج    انیــجر  تی    :یخرو
50mA 
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GND 
 مشترک هیپا

+10V 

 و آنالوگ گنالیس مشترک هیپا

  10V+ هیتغذ منبع

ــا ــپ  از GND و COM هی

 اند شده جدا داخل

COM 
 مشترک هیپا

+24V 

ــترک هی پا  ــ مشـ   تال یجید گنال یسـ

   یخروج و یورود

ــا ــپ  از GND و COM هی

 اند شده جدا داخل

 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   7-3شکل

 

 به 20mA~4) انیجر ای 10V~0 ولتاژ یبرا جامپر انتخاب) CI هیپا یرو آنالوگ نگالیس یورود یبندیم س -2

 :باشد یم ریز صورت

 
 سیم بندی ترمینال ها  8-3شکل
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 AO1 آنالوگ یخروج یبندیم س -3

  متصــل  دهد یم نشـان  را یکیزیف مختلف ریمقاد که نالوگآ شـگر ینما کی به تواندیم انالوگ یخروج یها هیپا

 یم ریز صورت  به (20mA~4) یخروج انیجر ای (10V~0) یخروج ولتاژ یبرا یسربند  و جامپر انتخاب. شود 

 :باشد

 
 سیم بندی ترمینال خروجی آنالوگ 9-3شکل

 

 DO دیجیتال یخروج یبندیم س -4

ــود متصــل رله به DO که یهنگام ــود متصــل ودید همراه به دیبا رله ش  24V هیتغذ منبع صــورت نیا ریغ در. ش

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

 .بندیم بیسآ 24V ی هیتغذ منبع صورت نیا ریغ در باشد حیصح دیبا ودید اتصال: نکته

 
 دیجیتال خروجی ترمینال کشی سیم شماتیک نمودار 10-3شکل

 :  نکته

  که یهنگام CI and GND  یا VI and GNDی  ها نالیترم نیب تواندیم  مشترک  حالت القاگر ای لتریف خازن -1

 .شود نصب ،شود یم استفاده الوگآن یورود حالت از

ستفاده  شیلددار  کابل از لطفا -2 صال  و دیکن ا   کوتاه ممکن حد تا را ها میس  د،یکن برقرار یخوب به را نیزم به ات
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 .دیکن یریشگیپ الوگآن یخروج یورود حالت از استفاده هنگام یخارج زینو تداخل از تا دینگهدار

 سیم بندی ترمینال ارتباطی   6-2-3

 .باشد یم RS-485 استاندارد یارتباط پورت یدارا اینورتر

 .دهد لیتشک را زیرمجموعه چند میزبان کی ای( Master/Slave)زیرمجموعه کی میزبان با ستمیس تواندیم اینورتر

 یعملکردها و نموده نظارت کنترل ستمیس در را اینورتر وقفه بدون صورت به تواند یم( PC/PLC) میزبان ستمیس

 .دهد انجام را...  و کیاسپرمات دور، راه از کنترل مانند دهیچیپ کنترل

 

 متصل رترواین 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 پنل کنترل و اینورتر پنل روی کنترل .شود

 :  است ریز شکل به میزبان و RS-485 پورت یسربند( 2)

 

 

 RS485/ RS232 ارتباطی کشی سیم | RS485 11-3شکل
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 همانطورمستر  عنوان به PC/PLC توسط و شوند وصل هم به RS-485 پورت توسط توانند یم رترواین نیچند( 3)

 مستر، عنوان به ها اینورتر از یکی توسط توانندیم نیهمچن. شوند کنترل ،است شده داده نشان 12-3 شکل در که

 .شوند کنترل شده داده نشان 13-3 شکل در که همانطور

 
 با چندین اینورتر PLCارتباط  12-3شکل

 
 با چندین اینورترط اینورتر مستر ارتبا 13-3شکل

 

شد  شتر یب ها رترواین تعداد هرچه ست  شتر یب یارتباط زینو رخداد احتمال با   انجام بالا همانند را یندیم بس  لطفا. ا

ــال و دی ده  زینو از یریجلوگ یبرا را ریز اقدامات   ای  و دی کن برقرار یخوب به  را ها  رترواین و موتورها  نیزم اتصـ

 :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

شد  یم PWM ویدرا یخروج موج شکل    تداخل کاهش یبرا. شود  یم یس یالکترومغناظ زینو دیتول باعث که با

  اتصال  ها، هیپا یسربند  ز،ینو حذف شامل  که شود  یم یمعرف EMC استاندارد  مطابق نصب  بخش نیا در امواج

 .باشد یم هیتغذ منبع لتریف و ینشت انیجر ن،یزم
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 زینو حذف 1-3-3

  انتقال ابزار ز،ینو نوع به وابسـته  یجانب زاتیتجه بر آن ریتأث .اسـت  ریناپذ اجتناب زینو ،رترواین کار هنگام در( 1)

 .باشد یم رترواین ستمیس نیزم به اتصال و یکش میس نصب، ،یطراح نیهمچن و

 
 

 

 زینو حذف و کاهش یها وهیش( 2)
 زینو حذف و کاهش یها وهیش مسیر

 2مسیر

 انیجر ،شود  جادیا رترواین یکش  میس  و یجانب زاتیتجه نیب بسته  حلقه کی اگر

 .شود یم زاتیتجه نامناسب کارکرد باعث نورتریا نیزم نشت

 

 .دیبردار را یجانب زاتیتجه نیزم اتصال: حل راه

 3مسیر 

ــانی هی تغذ  منبع یجانب  زاتیتجه که  یهنگام   از که  یزینو دارند  نورتریا با  یکسـ

  زاتیتجه کارکرد در اختلال باعث اســت ممکن شــود یم منتقل برق خط قیطر

 .شود یجانب

 

صب  نورتریا یورود سمت  در زینو لتریف کی: حل راه ستگاه  ای و دیکن ن   یجانب د

 .دیکن زولهیا لتریف پاور ای ترنسفورمر کی با را
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 4مسیر

 5مسیر 

 6مسیر 

 

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

 به انتها یک در باید محافظ. شود  محافظت باید سیگنال  خط. شوند  نصب  اینورتر

صل  زمین  دور آن خروجی و ورودی خطوط و اینورتر از امکان حد تا و شود  مت

 نویز فیلتر یک باید کنند، قطع را بالا ولتاژ کابل ســـیگنال، هایســـیم اگر. باشـــد

صب  اینورتر خروجی و ورودی دردوطرف( فریت متداول حالت) بالا فرکانس   ن

 .کند سرکوب را رادیویی تداخل فرکانس موثر طور به تا شود

 بیشتر ضخامت با لوله ای مانند، بیشتر ضخامت با مانعی در باید موتور کابل

ــ داده قرار فلزی لوله در برق کابل. گیرد قرار مخزن در یا(  2mm از بیش)   هدش

  ایهسته  4 کابل یک موتور کابل)  شود  می متصل  زمین به محافظ سیم  یک با و

ست  صل  موتور بدنه به دیگر طرف و اینورتر سمت  در هاآن از یکی که ،ا  می مت

 (.شود

 1مسیر 

 7مسیر 

 8مسیر 

شی  سیم  از .  کنید خودداری ضعیف  و قوی برق های سیم  گره زدن یا موازی ک

  خطوط از باید کشــیســیم و باشــید جدا اینورتر نصــب تجهیزات از کنید ســعی

شد.   جدا اینورتر خروجی و ورودی  و سیگنال  خطوط برای شیلددار  های سیم با

ــتفاده  برق ــود می اسـ ــب . شـ   میدان  یا  قوی الکتریکی میدان  با  تجهیزاتدر نصـ

سبی  نصب  موقعیت به باید قوی مغناطیسی    متعامد و فاصله  و کنند توجه اینورتر ن

  .کنند حفظ را بودن
 روش های رفع وکاهش نویز 5-3جدول

 

 سیم بندی و اتصال به زمین 2-3-3

   30cmحداقل. دینکن یکشــ میســ یورود برق کابل با موازات در را( موتور به نورتریا از ) موتور کابل لطفا  -

 .دیبگذار فاصله نهاآ نیب

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

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

 .دیکن متصل نورتریا به مبدا ای
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 .شود متصل نیزمسطح  به ماًیمستق دیبا PE اتصال کابل -

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

 دیشو مطمئن "، حتمااست ریناپذ اجتناب باهم کابل تماس اگر. باشند دور گریکدی از20cm  حداقل دیبا و باشند

 .دیا کرده عمل 14-3 شکل همانند

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

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

 

 
 متعامد کشی سیم 14-3شکل
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عملکرد و نمونه های عملکردی    4 فصل  

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

  .ببندید اینورتر برق روی را اینورتر ورودی ســمت در متناوب برق کلید برق، بررســی و کشــیســیم تأیید از پس
  شود می کشیده  داخل به معمولاشود. کنتاکتور  می اندازیراه متحرک صفحه  نمایشبرای  ،راینورت LEDصفحه  

ــفحه  و ــان می این د.ده نمایش می  معین فرکانس  را در کاراکتر  تغییرات دیجیتالی  صـ   اینورتر که  دهد امر نشـ

 :است زیر به شرح کارکرد اولیه فرآیند .استشده اندازیراه

 

 

 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 پانل روی         کلیدهای                                از اینورتر کنترل برای

 (کارخانه فرضپیش)

ترمینال 

 کنترل
 .کنید استفاده سیمی 2 کنترل حالتایجاد   را برای COMو X1~X7 های پایانه 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

ــود که آیا می تواند     فرمان، کانال جایگزینی هنگام: نکته ــاپیش انجام دهید تا تایید ش ــکال زدایی را پیش لطفا اش

 (شخص و دستگاه به آسیب خطر صورت، این غیر در )الزامات سیستم را برآورده کند یا خیر.

 اینورتر فرکانس دهیکانال  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 ذخیره اطلاعات در حافظه با پنل                   کنترل کلید با 1

  CI ترمینال ازطریق مقدارآنالوگ VI  3 ترمینال ازطریق مقدارآنالوگ 2

 ترمینال پالس  تعیین 5 --- 4

 ساده PLCداده  7 دستورالعمل چند بخشی 6

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

 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 کنترل فرمان دریافت از قبل اینورتر است، روشن برق کلید که هنگامی

 اجرای حین در توقف فرمان دریافت یا. بود خواهد کار به آماده حالت

 .شد خواهد کار به آماده و متوقف اینورتر اینورتر،

 شود. می کار حالت وارد اینورتر اجرا، کنترل فرمان دریافت از پس اجرا حال در حالت

 

 حالت عملکرد اینورتر 4-2-4

ساس  بر اجرا حال در حالت پنج دارای NE900 سری  اینورترهای ستند  اولویت ا   ،JOG اجرای از عبارتند که ه

 4-2 شـــکل در که همانطور .عادی اجرای و ای مرحله چند ســـرعت اجرای ،PLC اجرای ،close loop اجرای

 .است شده داده نشان

 توضیحات کاربری حالت

 JOG اجرای :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

 اجرای :1

close loop 

 close وارد اینورتر close loop (P0.01=8،) کنترلپارامتر کردن فعال با

loop ــ می از  خروج برای(. P6 کد  به مراجعه  )PI تنظیم به معنی   ود،شـ

ــتو نال  لطفاً  ،close loop دسـ  تنظیم را( F.22) منظوره چند  ورودی ترمی

 .دهید تغییر تر پایینمدنظر  حالت به را و سوئیچکنید

 PLC اجرای: 2

عال  با  لت    وارد اینورتر ، PLC (P0.01=7عملکرد ) پارامتر  کردن ف  حا

 می کار شــده تعیین پیش از اجرای حالت با مطابق و شــود می PLC اجرای

 (.کنید مراجعه F.PB به) کند

  سرعت اجرای: 3

 ای مرحله چند

 ،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

 Open loopاینورتر در حالت  عادی اجرای: 4
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 کار حال در اینورتر وضعیت منطقی رابطه نمودار 2-4شکل

 

 

ت حالااجرا کرد.  JOG فوق را می توان در کانال تنظیم فرکانس چندگانه به جز اجرای عملکردنوع حالت  5

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

 معرفی صفحه کلید  3-4

 کلید صفحه رابط 1-3-4

 یعملیات پارامتر تنظیم ترمز، شدن، خاموش سرعت، تنظیم اندازی، راه تواند کنترل ترمینال های میعملکرد وپنل 

 .است شده داده نشان 4 شکل در عملیات پانل. کند کنترل را موتور جانبی تجهیزات و
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 دیاگرام کنترل پنل  3-4شکل

 کلید صفحه عملکرد 2-3-4
 توضیحات نام

چراغ 

 وضعیت

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

 چرا خاموش است، اینورتر متوقف شده است.

 محلی

 چراغ خاموش محلی/ از راه دور:
 در اینورتر که دهد می نشان

 است توقف وضعیت

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

 ترمینال وتوقف شروع

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

  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

 که دارد وجود سگمنت LED ، 5-5دیجیتال های لوله اینورتر، عملکرد پنل روی بر

 آلارم کدهای و خروجی فرکانس فرکانس، تنظیم مانند مختلفی نظارتی های داده

 .دهد می نمایش را
نمایشگر 

 دیجیتالی

ف وحر

 متناظر
نمایشگر 

 دیجیتالی
 ف متناظروحر

نمایشگر 

 دیجیتالی
ف وحر

 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

 فشار دادن پتانسومتر= دکمه

 دکمه

 عملیات
 

 دهید فشار را دکمه این اجرا برای کلید اجرا

 

 عملکرد چندگانه
 از را عملکردتغییر  معکوس، :فرض پیش

  P7.00 طریق
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 توقف/

 راه اندازی دوباره 

 کار عادی حالت در VFD که هنگامی

 با اینورتر با فشار دادن این دکمه کند، می

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

 میگردد. اینورتربه حالت نرمال باز

 

 برنامه ها ورود و یا خروج از دسترسی منو/ عملکرد

 

 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 داده ذخیره یا بعدی سطح

 

 حالت نمایش  4-4 

 نمایش عملکرد، پارامترکد ویرایش نمایش پارامترتوقف، نمایش: از عبارتند اینورتر عملکرد لپن حالت برایچهار

 .عملکرد پارامتر نمایش و خطا هشدار

 پارامترتوقف نمایشگر 1-4-4

 طور به. دهد می نشان را توقف حالتبر نظارت پارامترهای نمایش صفحه است،شده  توقفم اینورتر که هنگامی

 است، شده داده نشان B شکل و 4-4شکل در که همانطور. است شده تنظیم فرکانس میزان نمایش، پارامتر معمول

 .قرار دارد را پارامتر واحد راست سمت در واحد نشانگر

 عملکرد کد با ویژگی این .داد نمایش را توقف وضعیت بر نظارت های داده سایر توان می            با فشردن دکمه

Pd.48 است شده تعریف. 
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 (C)اجرا حال در و (B)توقف ،(A) اولیه حالت در پارامتر نمایش  4-4شکل

 

 پارامترحالت اجرا 2-4-4

 پارامترهای کی برد صفحه و کند می وارد را اجرایی وضعیت حال اینورتر اجرا، حالت فرمان دریافت از پس

 نظارت پارامتر) خروجی فرکانس نمایشگر بر نظارت فرض پیش پارامتر. دهد می نمایش را اجرا حالت بر نظارت

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

 .دهد می نشان را پارامتر

 دهید نمایش سیکلی صورت به را عملکرد وضعیت بر نظارت پارامترهای توانید می            دکمه دادن فشار با

 (P7.02&7.03عملکرد  کد توسط شده تعریف)

 خطا هشدار نمایش  3-4-4

 زند می چشمک خطا چراغ و کند می وارد را خطا هشدار دهد، می تشخیص را خطا سیگنال اینورتر که هنگامی

 .(است شده داده نشان 4 شکل در که همانطور)

 را دکمه            خطا، پارامتر بررسی برای. کنید بررسی را مربوطه خطای پارامتر توانید می           دکمه دادن فشار با

 .کنید بررسی را PA پارامتر و دهید فشار
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 نحوه نمایش هشدار خطا 5-4شکل

 :تذکر

 هنگامی، غیره و حد از بیش ولتاژ حد، از بیش جریان اینورتر، ماژول حفاظت مانند جدی، خطاهای از برخی برای

 این غیر در و اینورتر را به حالت اجرا دراورد. اعمال را مجدد اندازیراه عملیات تواننمی نشده تایید خطا که

 .دارد وجود اینورتر به آسیب خطر صورت

 

 عملکرد کد ویرایش 4-4-4

 شده تنظیم کاربر عبور رمز اگر) .دهید فشار را Menu دکمهبرای ویرایش  خطا، یا اجرا توقف، هشدار حالت در

 آن ویرایش وضعیت ،(ببینید را 9 -4 شکل و Pd.00 توضیحات کنید، وارد را عبور رمز باید ویرایش برای است،

: است صورت این به ترتیب. است شده داده نشان 6-4شکل در که همانطور سوم، سطح منوی حالت در نمایش

 فشار را Enter داده، ذخیره بدون قبلی منوی به بازگشت برای تابع، کد پارامتر تابع، کد شماره تابع، کد گروه

 .دهید

 
  پنل ریزی برنامه نحوه نمایش 6-4شکل
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 کلید صفحه عملکرد 5-4

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

 وضعیت پارامترهای نمایش تغییر 1-5-4

 .کند می تغییر خودکار طور به نظارت پارامتر پارامتر مقدار کلید،               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

 
 ویرایش پارامتر برای مثالی 8-4شکل 

. نیست تغییر قابل عملکرد کد که است معنی این به ،باشدن زن چشمک پارامتر اگر سطح سه از منو در :تذکر

  :است زیر شرح به احتمالی دلایل
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 اجرا حال در رکورد پارامتر شده، شناسایی واقعی وضعیت پارامتر مانند است، تغییر قابل غیر پارامتر یک تابع کد-

 .غیره و

 .داد تغییر را آن توان می توقف از پس و داد تغییر اجرا حال در وضعیت در توان نمی را عملکرد کد-

 Jogعملکرد  3-5-4

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

 
 jogعملکرد  برای مثالی 9-4شکل 

  عبور رمز تنظیم و بازکردن 4-5-4 

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

 
  کاربرتوسط  عبور رمز واردکردن از مثالی 10-4 شکل
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  خطا پارامترهای و وضعیت جستجوی 5-5-4

 :توجه

 سه مشاهده برای را PA.14~PA.40 عملکرد کدهای کند، می جستجو را خطا پارامترهای کاربر که هنگامی

 ند.ک مشاهدهمی تواند ، خطا ثبت اطلاعات دسته

 دکمه تعمیر عملکرد پایین/  بالا کلید صفحه فرکانس تنظیم 6-5-4

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

 ؛انتگرال روش به فرکانس تنظیماتخاذ . 1

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

 اگر. کندمی تناسب و افزایش به شروع صد رقم رسید، صد رقم به ده رقم که . زمانیکند می افزایش به شروع ده

 کند. می افزایش به شروع مجددا LED واحد رقم تکرار کنید،  و دهیدمی فشار را بالا دکمه

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

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

 .کند می کاهش به شروع LED واحد عدد ،را فشار داده و تکرار کنید پایین دکمه
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توضیح ویژگی ها    5 فصل  

 توضیح ویژگی ها 1-5

 .داد تغییر توان می را پارامتر است، کار حال در یا توقف حالت در AC درایو که هنگامی: "○"

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

 .نیست تغییر قابل و است پارامترکارخانهمربوط به  پارامتر: "*"

 کردیعملپارامترهای استاندارد  2-5

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

 استاندارد تابع: پارامترهای  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) میتواند بالا/پاییندکمه با  ار 

 غیر برق قطع صورت در ،دهد تغییر

 است(. ذخیره قابل

1:2 تنظیمات دیجیتال    

P0.02)  میتواند بالا/پاییندکمه با را 

 قابل برق قطع صورت در د،ده تغییر

 .است ذخیره

2:VI آنالوگ تنظیمات   

(VI-GND） 

3:CI تنظیمات آنالوگ  

(CI-GND） 

5: پالس تتنظیما   

 چند مرجعی :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 کنترلروشن: 

 :2 ارتباط کنترل

(LED چشمک زن) 

1 0 ○ 

P0.04 چرخش جهت 
 :0موافق جهت 

 :1معکوس جهت
1 0 ○ 

P0.05 
 حداکثر

 فرکانس
50.00Hz～5000.00Hz 0.01 HZ 50.00HZ x 

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 

0.00 

HZ 
○ 

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

P0.12 6000.0～0.1 1 شتاب زمانs 0.1s 
براساس 

 مدل
○ 

P0.13 
 کاهش زمان

 1 سرعت
0.1～6000.0s 0.1s 

براساس 

 مدل
○ 

P0.14 

واحد زمان 

 / افزایش

 کاهش 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 

1 0 x 

P0.16 

 منبع انتخاب

 کمکی فرکانس

2 

  P0.01 همانند

 (1 فرکانس منبع)انتخاب مهمترین 
1 0 x 

P0.17 

 پایه مقدار

 کمکی فرکانس

 هنگام

 همپوشانی

0: فرکانس حداکثر به نسبت   

1: فرکانس اصلی به نسبت   
1 0 ○ 

P0.18 

 محدوده

 کمکی فرکانس

 عملیات برای 2

 2 و 1

0%-150% 

 
0% 
 

100% 
 

○ 

P0.19 

 انتخاب

 منبع همپوشانی

 فرکانس

 منبع انتخاب)：واحد رقم

 فرکانس(

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  

01 
 

00 
 

○ 
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  و 1 اصلی منبع بین جابجایی :3

کمکی+  اصلی عملیات نتیجه  

و 2 منبع بین جابجایی :4  

 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 

 انحراف

 منبع فرکانس

 برای کمکی

 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 را فرکانس حداکثر همچنینو

نیز  غیره و بالایی حد فرکانس دهید،

 کند. می تغییر

1 2 x 

P0.22 

 فرکانس حفظ

 دیجیتال تنظیم

 قطع صورت در

 برق

نیست محفوظ :0  

  :1نگهدارنده 
1 0 ○ 

P0.23 

 حین در اصلاح

 فرکانس اجرای

 برای پایه

 پایین/بالا

 اجرای 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

پانل  فرمان الصاق) واحد رقم

فرکانس( منبع به عملیات  

 

 الزامی نیست :0

دیجیتال تنظیم با فرکانس منبع :1  

2: VI تنظیم (VI-GND) 

3: CI  (CI-GND) تنظیم 

5: PULSE تنظیم 

یمرجع چند :6  

7: PLC ساده 

8: PID تنظیم 

9:  485 ارتباط تنظیم  

 منبع به ترمینال فرمان اتصال: ده رقم

 فرکانس

 به ارتباطی فرمان اتصال: صد رقم

 فرکانس منبع

 و اجرا حال در کام اتصال: هزار رقم

 فرکانس منبع

0001 0000 ○ 

P0.25 
 نوع نمایشگر
G/P 

1: G نوع  

2: P نوع 
1 

براساس 

 مدل
* 

P0.26 
 گروه انتخاب

 موتور پارامتر

0:   1موتورگروه پارامتر 

2موتورگروه پارامتر :1  

3موتورگروه پارامتر :2  

4موتورگروه پارامتر :3  

1 0 x 

P0.27 
 ارتباط پروتکل

 سریال
0: MODBUS0 1 پروتکل x 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

 Start / Stop : پارامترهای 1گروه

P1.00  شروعحالت 

0: شروع مستقیم    

1: سرعت چرخشی شروع  ردیابی 

 مجدد

 پیش تحریک قبل از شروع :2

1 0 ○ 

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 راه 

 جریان

 / DCترمز

 پیش جریان

 تحریک

0%～100％ 1％ 0％ x 

P1.04 

 DC ترمز زمان

 /اندازی راه

 از قبل زمان

 تحریک

0.0～100.0s 0.1s 0.0s x 

P1.05 
توقف برای سرعت کاهش :0 حالت توقف  

1: طبیعی توقف   
1 0 ○ 

P1.06 

 اولیه فرکانس

 ترمز توقف
DC 

0.00Hz  0.00 حداکثر فرکانستاHz 0.00Hz ○ 

P1.07 

 انتظار زمان

 ترمز توقف
DC 

0.0～100.0s 0.1s 0.0s ○ 

P1.08 
 DC ترمز زمان

 ○ 100.0s 0.1s 0.0s～0.0 توقف هنگام
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P1.09 

 ترمز جریان

DC هنگام 

 توقف
0%～100％ 1% 0% ○ 

P1.10 
 استفاده نسبت

 ترمز مقاومت از
0%～100％ 1% 100% ○ 

P1.11 

 ردیابی حالت

 سرعت

 چرخشی

توقف در فرکانس از :0  

صفر سرعت از :1  

2: فرکانس حداکثر زا   

1 0 x 

P1.12 

 ردیابی سرعت

 سرعت

 چرخشی
1～100 1 20 ○ 

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:  1گروه

P2.00 
 فرکانس

  JOGیاجرا
0.00Hz 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 سرعت
0.1～6500.0s 0.1s 

براساس 

 ○ مدل

P2.03 6500.0～0.1 2 شتاب زمانs 0.1 
براساس 

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

P2.04 
 کاهش زمان

 2 سرعت
0.1～6500.0s 0.1 

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

 4 سرعت
0.1～6500.0s 0.1 

براساس 

 مدل
○ 

P2.09 0.0  1پرش فرکانسHz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 0.00Hz ○ 
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  چرخش به جبو

و معکوس در 

 زمان گذشته
0.0s～3000.0s 0.1s 0.0s ○ 

P2.13 رزرو 
 مجاز است :0

1:   ممنوع
0 0 ○ 

P2.14 

فرکانس تنظیم 

پایین نسبت به 

پایین ترین حد 

فرکانس در 

  حالت اجرا

فرکانس پایین ترین حدبا اجرا  :0  

 توقف :1

صفر سرعتاجرا با  :2  

0 0 ○ 

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

P2.16 

 در انباشته توان

 ○ 0h～65000h 1h 0h زمانی درگاه
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیممحدوده  نام پارامتر کد عملکرد

P2.17 
 در زمان درگاه

 اجرا حال
0h～65000h 1h 0h ○ 

P2.18 
 حفاظت

 اندازیراه

 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% ○ 

P2.21 

 تشخیص دامنه

 به فرکانس

 هآمد 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 

 تغییر نقطه

 بین فرکانس

 کاهش زمان

 و 1 سرعت

 کاهش زمان

 2 سرعت

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاH 0.00Hz ○ 

P2.25 
 JOGترمینال 

 ارجح

 غیرفعال :0

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

P2.26 

 تشخیص مقدار

 فرکانس
(FDT2) 

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 
50.00 

Hz 
○ 

P2.27 

 فرکانس

 تشخیص

 هیسترزیس
(FDT2) 

0.0%～100.0% 

(FDT2 level) 
0.1% 5.0% ○ 

P2.28 

 که فرکانسی هر

 مقدار به

 1 تشخیص

 برسد

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 
50.00 

Hz 
○ 

P2.29 

 که فرکانسی هر

 دامنه به

 1 تشخیص

 برسد

0.0%～100.0% 

فرکانس( حداکثر)   
0.1% 0.0% ○ 

P2.30 

 که فرکانسی هر

 مقدار به

 2 تشخیص

 برسد

0.00Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 
50.00 

Hz 
○ 

P2.31 

 که فرکانسی هر

 دامنه به

 2 تشخیص

 برسد

0.0%～100.0% 

فرکانس( حداکثر)  
0.1% 0.0% ○ 

P2.32 
 تشخیص سطح

 صفر جریان
0.0 %～300.0 % 

موتورجریان نامی  100.0%) ) 
0.1% 5.0% ○ 

P2.33 

 تاخیر زمان

 جریان تشخیص

 صفر
0.01s～600.00s 0.01s 0.10s ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.34 
 اضافه درگاه

 خروجی جریان
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 

 که جریانی هر

 1 نوسان به

 برسد

0.0 %～300.0 % 

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

P2.38 
 که جریانی هر

 برسد 2 به
0.0 %～300.0 % 

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

P2.39 

 که جریانی هر

 2 نوسان به

 برسد

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 ○ 

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 P2.44～10.00V 0.01V 6.80V ورودی
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.45 
 دمای درگاه

 ماژول
0～100℃ 1 75℃ ○ 

P2.46 
 فن کنترل

 کننده خنک

 کارکرد فن در حین اجرا  :0

 ○ 0 1 کارکرد فن به صورت دائمی:1

P2.47 
 (P2.49） فرکانس غیر فعال بیداری فرکانس

 فرکانس حداکثر ～
0.01Hz 0.00Hz ○ 

P2.48 
 تاخیر زمان

 ○ 0.0s～6500.0s 0.1s 0.0s بیداری

P2.49 
 فرکانس

 غیرفعال
تا فرکانس بیدار شدن  0.00Hz  

P2.47 
0.01Hz 0.00Hz ○ 

P2.50 
زمان تاخیر 

 غیرفعال
0.0s～6500.0s 0.1s 0.0s ○ 

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   

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   

1 1 x 
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8: (FRS) توقف برای ساحل    

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  

روشن کردن تنظیمات بالا و  :19

(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 پالس فقط برای ورودی  

است فعال  

  رزرو :31
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  ترمزDC فوری :32

  خارجی خطای ورودی :33

بستهمعمولاً   (Normally Closed) 

ممنوع فرکانس تغییر :34  

35: PID کنش معکوس جهت  

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 واصلی   

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 زمانپاک کردن  :50

آتش حالت :51  

ممنوع معکوس :52  

 رزرو :59 ~ 53

P3.01 
 تابع انتخاب
X2 

 x 4 1 مانند بالا

P3.02 
 تابع انتخاب
X3  9 1 بالامانند x 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P3.03 
 تابع انتخاب
X4 

 x 12 1 مانند بالا

P3.04 
 تابع انتخاب
X5 

 x 13 1 مانند بالا

P3.05 
 تابع انتخاب
X6 

 x 0 1 مانند بالا

P3.06 
 تابع انتخاب
X7 

 x 0 1 مانند بالا

P3.07 
 تابع انتخاب
X8 

 x 0 1 رزرو

P3.08 
 تابع انتخاب
X9 

 x 0 1 رزرو

P3.09 
 تابع انتخاب

X10 
 x 0 1 رزرو

P3.10 
 تابع انتخاب

VI (DI) 
0～59 1 1 x 

P3.11 
 تابع انتخاب

CI (DI) 
0～59 1 1 x 

P3.13 
 فیلتر زمان

 0.000s～1.000s 1 0.010s x ترمینال

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 

0.001 

Hz/s 

1.00 

Hz/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 P3.13～+10.00V 0.01V 10.0V ورودی
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

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 
 حداقل

 CI ورودی
0.00V～P3.20 0.01V 0.00V ○ 

P3.22 

 مربوط تنظیم

 حداقل به

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

P3.23 
 اکثرحد

 CI P3.18～+10.00V 0.01V ورودی
10.00

V 
○ 

P3.24 

 مربوط تنظیم

 کثرحدا 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 

 حداقل

 یورود

 پالس

0.00KHz～P3.30 1 0 ○ 

P3.32 

 ماتیتنظ

 متناظرحداقل

 یورود

 پالس

-100.0%～+100.0% 0.1% 0.0% ○ 

P3.33 

 حداکثر

 یورود

 پالس

P3.28～100.00KHz 0.01Hz 
50.00 

KHz 
○ 

P3.34 

 متناظر میتنظ

 حداکثر

 یورود

 پالس

-100.0%～+100.0% 0.1% 
100.0

% 
○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامترنام  کد عملکرد

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

P3.36 
 انتخاب

 VI منحنی

  : رقم یکانVIانتخاب منحنی   

1:   1 ینمنح 

(یا نقطه 2-  P3.16～P3.19) 

2:   2 ینمنح 

( P3.21～P3.24-2یا نقطه)   

3:    3ینمنح 

(P3.26～P3.29-2یا نقطه)   

4:   4 ینمنح 

(PF.20～PF.27-4یا نقطه)   

5:   5 ینمنح 

(PF.28～PF.35-5یا نقطه)   

  انرقم دهگ: CIانتخاب منحنی   

111 321 ○ 

P3.37 

 برای تنظیم

AI از کمتر 

 حداقل

 ورودی

  : رقم یکانAI  ماتیتنظ

  (کمتر از حداقل ورودی)

0:   مقدار حداقل 
1: 0.0% 

 انرقم دهگ: CI  ماتیتنظ

 (یورود 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

11111 00000 x 
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  X3 :صدگان رقم

  X4 :هزارگان رقم

X5 هزارگان ده رقم:  

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 انتخاب AI 

 عنوان به

 تیوضع

 معتبر

 سطح بالا معتبر است :0

 سطح پایین معتبر است :1

  VI :کانی رقم

 CI : دهگان رقم

111 111 x 

P3.44  زمان صرف

شده برای از 

دست دادن 

 فاز ورودی

0.1～6553.5 0.1 5.0 x 

 خروجیهای  ترمینال:  4گروه
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P4.00 

 حالت

 خروجی

 FM ترمینال

پالس خروجی   :0 (FMP) 

تغییرخروجی سیگنال( :1 FMR)  1 0 ○ 

P4.01 

انتخاب 

FMعملکرد

 خروجی) 

 (باز سوییچ

 بدون خروجی :0

کار حال در ویدرا :1  

توقف() ایجاد خطا :2  

 تشخیص سطح فرکانس :3

FDT1  خروجی 

1 0 ○ 

P4.02 

  رله عملکرد

T/A - T/B 
T/C 

1 2 ○ 
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P4.03 

 عملکرد

رله  کارت

 هاضاف
(R/A 

R/B-R/C) 

شده حاصل فرکانس :4  

 بدون) صفر سرعت در کار :5

(توقفحالت در خروجی  

موتور بار اضافه هشدار پیش :6  

درایور بار اضافه هشدار پیش :7  

 تنظیمی مقدار به رسیدن :8

 شمارش

 شمارش مقدار به رسیدن :9

شده تعیین   

شده حاصل طول :10  

11: PLC چرخه نشد کامل  
 تجمعی کارکرد زمان :12

شده حاصل  

محدود فرکانس :13   

محدود گشتاور :14  

ماده کارکردآ :15  

16: VI > CI 

 حداکثر به فرکانسرسیدن  :17

  مقدار مجاز

قل حدا به فرکانسرسیدن  :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  

1 0 ○ 

P4.04 

 انتخاب

 عملکرد
DO1 

(رزرو)  

1 1 ○ 

P4.05 

 انتخاب

 عملکرد

DO2 

 (رزرو)
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 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 صفر بار :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

 دارد

هشدار زنگ خروجی :38  

خطاها( همه)   

 از بیش شدن داغ هشدار :39

موتور حد  

  اجرای فعلیرسیدن به زمان  :40

خطا خروجی :41  

 وجود صورتی در )خروجی

 در خطا توقف مسیر که ندارد

(شود. ایجاد ولتاژ  

P4.06 

 انتخاب

 عملکرد
FMP 

جاری فرکانس :0  

فرکانس تنظیم :1  1 0 1 
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P4.07 

 انتخاب

 عملکرد
AO1 

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  

 (1000.0Aدر 100.0%)

خروجی ولتاژ :15  

 (1000.0Vدر 100.0%)

16: )واقعی( خروجی گشتاور   

1 0 1 

P4.08 

 انتخاب

 عملکرد
AO2 

1 1 1 

P4.09 

 حداکثر

 فرکانس

 خروجی
FMP 

0.01KHz～100.00KHz 0.01KHz 
50.00

KHz 
○ 

P4.10 
 ضریب

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

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 
 بهره شیافزا

AO2 
-10.00～+10.00 0.01 1.00 ○ 

P4.14 

 ریتأخ زمان

 یخروج
FMR 

0.0s～3600.0s 0.1s 0.0s ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

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

 منطق منفی :1

 FMR :کانی رقم

 1 رله: دهگان رقم

  2 رله: ناصدگ رقم

 DO1 :هزارگان رقم

 DO2 :هزارگان ده رقم

11111 00000 ○ 

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

P5.01 
 تقویت

 گشتاور
0.0% ( ثابت گشتاور تیتقو ) 

0.1%～30.0% 
- 

بستگی به 

 مدل
○ 

P5.02 

 فرکانس قطع

 تقویت

 گشتاور

0.00Hz خروجی  حداکثر تا

 0.01Hz فرکانس
50.00

Hz ○ 

P5.03 

V/F چند 

 یا نقطه

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

P5.04 

V/F چند 

 یا نقطه

 1 ولتاژ
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% x 

P5.05 

V/F چند 

 یا نقطه

 2 فرکانس
P5.03～P5.07 0.01Hz 0.00Hz x 

P5.06 

V/F چند 

 یا نقطه

 2 ولتاژ
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% x 

P5.07 

V/F چند 

 یا نقطه

 3 فرکانس

P5.05 0.01 موتور مجاز فرکانس تاHz 0.00Hz x 

P5.08 

V/F چند 

 یا نقطه

 3 ولتاژ
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% x 

P5.09 

 بیضر

 لغزش جبران
V/F 

0.0%～200.0% 0.1% 0.0% ○ 

P5.10 

ضریب 

تحریک 

 V/Fاضافی 
0～200 1 64 ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P5.11 

 بیضر

 نوسانحذف 
V/F 

0～100 1 
بستگی به 

 ○ مدل

P5.13 

 ولتاژ منبع

 یبرا

 یجداساز
V/F 

  تنظیمات دیجیتال :0
1: VI  
2: VC  
سلپاتنظیمات  :4  

 چند مرجعی :5

6: ساده   PLC  

7: PID 

ارتباطی اتتنظیم :8  

 نامی ولتاژ به مربوط %100) 

است( موتور  

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 ○ 

  PIDعملکرد: 6گروه 

P6.00 

منبع  

 ماتیتنظ
PID 

0: P6.01 تنظیمات 
1:VI 

2:CI 

پالس اتتنظیم :4  

ارتباطی اتتنظیم :5  

یمرجع چند اتمیتنظ :6  

1 0 ○ 

P6.01 

 ماتیتنظ

 دیجیتال
PID 

0.0%～100.0% 1% 50% ○ 



 
 

72 

 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.02 
 بازخورد منبع

PID 

0:VI 

1:CI 

3:VI-CI 

پالس اتتنظیم :4  

ارتباطی اتتنظیم :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 

 زمان

 دیفرانسیل
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 

 محدوده

 انحراف
PID 

0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

P6.10 

 حد

 دیفرانسیل
PID 

0.00%～100.00% 0.01% 0.10% ○ 

P6.11 

 زمان تنظیم

 ○ PID 0.00～650.00s 0.01s 0.00s تغییر
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.12 

  زمان

 بازخوردلتریف
PID 

0.00～60.00s 0.01s 0.00s ○ 

P6.13 

 لتریف زمان

 یخروج
PID 

0.00～60.00s 0.01s 0.00s ○ 

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

P6.23 

 حداکثر

 نیب انحراف

 یخروج دو

PID جهت 

 راستگرد

0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 

P6.24 

 حداکثر

 نیب انحراف

 یخروج دو

PID جهت 

 معکوس

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

 اتیعمل رسد،یم شده نییتع حد

 یا نه؟شود متوقف انتگرال

  انتگرال اتیعمل به دادن ادامه :0

  انتگرال اتیعمل توقف :1

00～11 00 ○ 

P6.26 

 صیتشخ

 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 اتیعمل انجام عدم  

در حالت توقف    

1: PID   اتیعمل انجام 

توقف حالت در  

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

P6.30 0.001 تحت 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 
○ 

P6.32 

 مقدار قلحدا

 شده تنظیم

 توسط

  کلیدهای

 پایین و بالا

0.001～P6.31 MPa 
0.001 
MPa 

0 ○ 

P6.33 

 آلارم

 خروجی

 بالا حد فشار
0.001～P6.04 MPa 

0.001 

MPa 
1.000

MPa 
○ 

P6.34 

 آلارم

 خروجی

 حد فشار

 پایین

0.001～P6.33 MPa 
0.001 

MPa 0 ○ 

P6.35 
تحریک 

 P6.37 MPa～0.001 سطح فشار
0.001 

MPa 0 ○ 

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 فشار 

خاموشی در 

 زمان ممتد
0.1～6500.0s 0.1s 0 ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.39 
فرکانس 

 خاموشی
0.00Hz～3200.0Hz 0.01Hz 

25.00
Hz ○ 

P6.40 

فرکانس 

خاموشی در 

 زمان ممتد
0.1～6500.0s 0.1s 0 ○ 

P6.41 

فرکانس 

 خاموشی در 

انتخاب 

حالت خواب 

 موثر است؟
 انتخاب و)

 فشار درصد

 (خواب

 خوابحالت  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 ○ 

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   دیکل 

1:  پنل کنترل نیب ییجابجا 

 راه از فرمان کنترل و یاتیعمل

(شبکه ای نالیترم) دور  

2:  جلو به چرخش نیب جابجایی 

معکوس چرخش و  

3:  JOG جلو به رو  

4: عقب به رو   JOG 

5: معکوس   

1 2 ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

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

Bit08:   فشار مقداربازخورد  

Bit09:VI  (V) ولتاژ 

Bit10:CI  (V) ولتاژ 

Bit11: شده داده فشار مقدار   

Bit12: شمارش مقدار   

Bit13: طول مقدار    

Bit14:  سرعت شینما 

گذاری شدهبار  
Bit15:PID   میتنظ 

1 001F ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.03 

 2 ماتیتنظ

 کارکرد

 شگرینما
LED 

0000～FFFF 

Bit00: PID فیدبک 

Bit01: PLC مرحله 

Bit02: پالس تنظیمات فرکانس  

(kHz) 

Bit03:  2در حال اجرا فرکانس  

(Hz) 

Bit04: باقی مانده زمان کارکرد 

Bit05: قبل از تصحیحVI ولتاژ 
(V) 

Bit06:  ولتاژ CIقبل از تصحیح 
(V) 

Bit07: رزرو 

Bit08: سرعت خطی 

Bit09: فعلی شدن روشن زمان 

ساعت()  

Bit10:  یفعل کارکرد زمان 

ه(قیدق)  

Bit11: میتنظ ورودی فرکانس 

(kHz)   پالس 

Bit12: ارتباطات میتنظ مقدار  

Bit13: بازخورد سرعت انکودر 

Bit14: X نمایشگر فرکانس

(Hz) اصلی 

Bit15: Y نمایشگر فرکانس

(Hz) کمکی 

01 0000 ○ 

P7.04 

 توقف توابع

 شگرینما
LED 

0000～FFFF 

Bit00: تنظیمات فرکانس(Hz) 

Bit01 V :باس ولتاژ (  (  

Bit02: DI یورود تیوضع  

1 0033 ○ 
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Bit03:DO یخروج 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) 

P7.05 

 بیضر

 شینما

 بار سرعت

0.0001～6.5000 0.0001 1.0000 ○ 

P7.06 

 تیه یدما

 نکیس

 ماژول

 نورتریا

0.0℃～100.0℃ 1 000 x 

P7.07 
 شماره

 محصول
0.00～10.00 0.01 - x 

P7.08 

 زمان

 کارکرد

 یتجمع

0H～65535h 1 000 x 

P7.09 
 نرم ورژن

 1 افزار
0.00～10.00 0.01 9000 x 

P7.10 
 نرم ورژن

 2 افزار
0.00～10.00 0.01 0.55 x 

P7.11 

 رقم تعداد

 یبرا اعشار

 شینما

  :کانی رقم

B0-14 اعشار رقم تعداد 

0:0 اعشار رقم   

1 1 ○ 
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1:1 بار سرعت اعشار رقم   

2:2 اعشار رقم   

3:3 اعشار رقم   

P7.12 
 زمان جمع

 بودن روشن
0～65535h  1 000 x 

P7.13 
 مصرف جمع

 برق
0～65535kwh 0.01 0 x 

 پارامترهای موتور:  8گروه

P8.00 
 نوع انتخاب

 موتور

معمولی آسنکرون موتور :0  

1:  فرکانس آسنکرون موتور 

 متغیر
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 

(inverter power≤55KW) 

0.1A～6553.5A  

(inverter power＞55KW) 

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

P8.06 

 مقاومت

 استاتور

 موتور)

 (آسنکرون

0.001Ω～65.535Ω 

(inverter power≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω 

(inverter power＞55KW) 

0.001Ω 
 تنظیم

 پارامترها
x 

P8.07 

 مقاومت

 روتور

 موتور)

 (آسنکرون

0.001Ω～65.535Ω 

(inverter power≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω 

(inverter power＞55KW) 

0.001Ω 
 تنظیم

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

P8.08 

 راکتانس

ی نشت ییالقا
 موتور)

 (آسنکرون

0.001Ω～65.535Ω 

(inverter power≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω 

(inverter power＞55KW) 
0.01mH 

 تنظیم

 x پارامترها

P8.09 

 راکتانس

 متقابل ییالقا

 موتور)

 (آسنکرون

0.001Ω～65.535Ω 

(inverter power≤55KW) 

0.0001Ω～6.5535Ω 

(inverter power＞55KW) 
0.01mH 

 تنظیم

 x پارامترها

P8.10 

 بدون انیجر

 موتور) بار

 (آسنکرون

0.01A～P8.03 

(inverterpower≤55KW) 

0.01A～P8.03 

(inverter power＞55KW) 

0.01 
 تنظیم

 x پارامترها

P8.16 

 مقاومت

 استاتور
PMSM 

0.001Ω ～ 65.535Ω 

（VFD≤55kW） 

0.0001Ω ～ 6.5535Ω 

（VFD>55kW） 

0.0001Ω 

 پارامترهای

 تنظیم

 خودکار

x 

P8.17 

 اندوکتانس

 D محور

PMSM  

0.01mH ～ 655.35mH 

(VFD≤55kW) 

0.001mH ～65.535mH 

(VFD>55kW) 

0.01mH 
 پارامترهای

 تنظیم

 خودکار
x 

P8.18 

 اندوکتانس

 Q محور

PMSM 

0.01mH ～ 655.35mH 

(VFD≤55kW) 

0.001mH ～ 65.535mH 

(VFD>55kW) 

0.01mH 
 پارامترهای

 تنظیم

 خودکار
x 

P8.20 

 ضریب

EMF پشتی 
PMSM 

0.1V ～ 6553.5V 0.1V 

 پارامترهای

 تنظیم

 خودکار
x 

P8.27 
 انکودر پالس

 دور هر در
1～65535 1 1024 x 

P8.28 انکودر نوع 

0: ABZ یشیافزا انکودر  

1: UVW یشیافزا انکودر  

دوار ترانسفورماتور :2  

3: SIN/COS انکودر 

4：Wire-saving  / UVW 

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

P8.29 رزرو - - - * 

P8.30 

 A فاز یتوال

B انکودر در 

 یشیافزا
ABZ 

 روبه جلو：0

 معکوس：1
1 0 

x 

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 

 ییجابجا

 دروانک هیزاو
UVW 

0.0～359.9° 0.1° 0.0° x 

P8.34 

 جفت تعداد

 قطب
 ترانسفورماتور

 چرخشی

1～65535 1 1 x 

P8.37 

 انتخاب

 میتنظ

 خودکار

 بدون فعالیت：0

 تنظیم استاتیک：11

 تنظیم دینامیک：12
1 0 x 

 برداری کنترل پارامترهای:  9گروه

P9.00 

 کنترل حالت

 /سرعت

 گشتاور

0: سرعت لکنتر   

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 ○ 



 
 

83 

 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.04 

 بیضر

 حلقه یتناسب

 2 سرعت

1～100 1 20 ○ 

P9.05 
 انتگرال زمان

 2سرعت حلقه

0.01s～10.00s 
0.01s 1.00s ○ 

P9.06 
 فرکانس

 2 ییجابجا

P9.02～  فرکانس احداکثرت

 خروجی
0.01Hz 

10.00

Hz 
○ 

P9.07 
 لغزش بیضر

 یبردار کنترل
50%～200% 0.01% 100% ○ 

P9.08 

 زمان پایدار

 حلقه لتریف

 سرعت

0.000s～0.100s 0.001s 28s ○ 

P9.09 

 هیتغذ بیضر

 حد از شیب

 کیتحر

 یبردار کنترل

0～200 1 64 ○ 

P9.10 

 یبالا حد منبع

 در گشتاور

 کنترل حالت

 سرعت

0: P9.11 تنظیمات 

1：VI 

2：CI 

 تنظیمات پالس :4

5: ارتباطی  تتنظیما   

6：MIN(VI，CI) 

7：MAX(VI，CI) 

 کاملا با  7 تا 1 های گزینه)

P9.11 مطابقت دارد.) 

1 0 ○ 

P9.11 

 میتنظ

 یتالیجید

 حداکثر

 در گشتاور

 کنترل حالت

 سرعت

0.0%～200.0% 0.001 
150.0

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

P9.12 

 حد منبع

 بالایی

 در گشتاور

 کنترل حالت

 سرعت

 (.توقف)

0: P9.12 تنظیمات 

1：VI 

2：CI 

شدهرزرو  :3  

 تنظیمات پالس :4

5: ارتباطی  تتنظیما   

6: MIN(VI，CI) 

7: MAX(VI，CI) 

 کاملا با  7 تا 1 های گزینه)

P9.12 مطابقت دارد.) 

1 0 ○ 

P9.13 

 تالیجید میتنظ

  یبالا حد

 در گشتاور

 کنترل حالت

 سرعت

 (توقف)

0.0%～200.0% 0.001 
150.0

% 
○ 

P9.14 

 بیضر

 میتنظی تناسب

 کیتحر

0～60000 1 2000 ○ 

P9.15 

 بیضر

 یانتگرال

 میتنظ

 کیتحر

0～60000 1 1300 ○ 

P9.16 

 بیضر

 میتنظ یتناسب

 گشتاور

0～60000 1 2000 ○ 

P9.17 

 بیضر

 یانتگرال

 میتنظ

 گشتاور

0～60000 1 1300 ○ 
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P9.18 

 یژگیو

ی انتگرال

 سرعت حلقه

  دهش جدا انتگرال: کانی رقم

 غیرفعال  :0

 فعال  :1
1 1 ○ 

P9.21 

 از بیش

 ضریب

 مدولاسیون
100%～110% 100% 105% x 

P9.22 

 حداکثر

 ضریب

 گشتاور

 القا منطقه

50%～200% 50% 100% ○ 

P9.24 

 یبالا حد منبع

 گشتاور

 محرک

0: 1 تنظیمات دیجیتال  (P9.26) 

 حد به گزینش مربوط محدوده

است درایو گشتاور بالایی  

(P9.26) 

1：VI 

2：CI 

 تنظیمات پالس：4

 تنظیمات ارتباطی：5

6：MIN (VI, CI) 

7：MAX(VI, CI) 

1 0 x 

P9.25 رزرو - - - * 

P9.26 

 میتنظ

 حد یتالیجید

 گشتاوری بالا

 حالت در

 گشتاور کنترل

-200.0%～200.0% 0.1% 
150.0

% 
○ 

P9.27 گشتاور لتریف - - - * 

P9.28 

 حداکثر

 فرکانس

 در گردتراس

 کنترل حالت

 گشتاور

0.00Hz～ فرکانس تاحداکثر  0.01Hz 
50.00

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

P9.29 

 حداکثر

 فرکانس

 در چپگرد

 کنترل حالت

 گشتاور

0.00Hz～ فرکانس تاحداکثر  0.01Hz 
50.00

Hz 
○ 

P9.30 

 صعود زمان

 حالت در
 گشتاور کنترل

0.00s～65000s 0.01s 0.00s ○ 

P9.31 

 نزول زمان

 حالت در
 گشتاور کنترل

0.00s～65000s 0.01s 0.00s ○ 

 برداری کنترل پارامترهای:  PAگروه

PA.00 

 انتخاب

 از حفاظت

 بار اضافه

 موتور

 غیرفعال  :0

 فعال :1

 

1 ○ 

PA.01 

 بیضر

 حفاظت

 بار اضافه

 موتور

0.20～10.00 

 

1.00 ○ 

PA.02 

 ضریب

 از حفاظت

 بار اضافه

 موتور

50%～100% 

 

1 ○ 

PA.03 

ضریب بازده 

حاصل از 

 ولتاژ اضافه 
0～100 

 

1 ○ 

PA.04 

حفاظت از 

ضریب اضافه 

 ولتاژ
120%～150% 

 

130% ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.05 
  توقف افزایش

 ولتاژاضافه 
0～100 

 

20 ○ 

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 

 های زمان

 بازنشانی

 خطا خودکار
0～20 

 

0 ○ 

PA.10 

 رله عملکرد

DO بازه در 

 یبازنشان

 خطا خودکار

 بدون عملکرد  :0

 با عملکرد )فعال( :1

 

0 ○ 

PA.11 

 یزمان فاصله

 یبازنشان

 خطا خودکار

0.1s～100.0s 

 

1.0s ○ 

PA.12 

 حفاظت

 فاز کنترل

/  یورود

 شدن فعال

 کنتاکتور

حفاظت کنترل فاز :کانی رقم  

 فاز افت از حفاظتممنوعیت  :0

  ورودی

 فاز افت از حفاظتمجاز به  :1

 ورودی

رقم دهگان: حفاظت از مکش 

 کنتاکتور

 توقف محافظت :0

 حفاظت از مکش :1

 

11 ○ 

PA.13 
 قطع حفاظت انتخاب

 یخروج یفازها

 غیرفعال  :0

 فعال :1

 

1 ○ 
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PA.14 
 یخطا نوع

 اول

 بدون خطا:0

1:  نیح در انیجر اضافه 

یریشتابگ （E-01） 

2:  کاهش نیح در انیجر اضافه 

 （E-02）سرعت

3: تثاب سرعت در انیجر اضافه 

（E-03） 

4: یریشتابگ نیح در ولتاژ اضافه 

（E-04） 

5:  کاهش نیح در ولتاژ اضافه 

 （E-05）سرعت

6: تثاب سرعت در ولتاژ اضافه 

（E-06） 

کنتاکتور یخطا :7 （E-07） 

8 :مای بالای اینورتررگ  (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） 

انیجر صیتشخ 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 فاز تاف 

- - * 

PA.15 
 یخطا نوع

 دوم
- - * 

PA.16 

 یخطا نوع

 سوم

 (نیآخر)

- - * 
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20: زمین به کوتاهل اتصا   

(E-20) 

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 جابجایی موتور خطای 

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) 1رکارب  

33:  توسط شده تعریف خطای 

(E-32) 2رکارب  

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

PA.19 

 باس ولتاژ

 یخطا نیح

 سوم
- - - * 

PA.20 

 تیوضع

 نالیترم

 نیح یورود

 سوم یخطا

- - - * 

PA.21 

 تیوضع

 نالیترم

 یخروج

 یخطا نیح

 سوم

- - - * 

PA.22 

 تیوضع

 نیح ویدرا

 سوم یخطا

- - - * 

PA.23 

 روشن زمان

 نیح  شدن

 سوم یخطا

- - - * 

PA.24 

 زمان

 نیح کارکرد

 سوم یخطا

- - - * 

PA.25 

 فرکانس

 یخطا  نیح

 دوم

- - - * 

PA.26 

 نیح انیجر

 دوم یخطا

 

 

 

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

PA.27 

 باس ولتاژ

 یخطا نیح

 دوم

- - - * 

PA.28 

 تیوضع

 نالیترم

 نیح یورود

 دوم یخطا

- - - * 

PA.29 

 تیوضع

 نالیترم

 یخروج

 یخطا نیح

 دوم

- - - * 

PA.30 

 تیوضع

 نیح ویدرا

 دوم یخطا

- - - * 

PA.31 

 روشن زمان

 هنگام شدن

 دوم یخطا

- - - * 

PA.32 

 کارکرد زمان

 یخطا هنگام

 دوم

- - - * 

PA.33 

 فرکانس

 یخطا نیح

 اول

- - - * 

PA.34 
 نیح  انیجر

 اول یخطا
- - - * 

PA.35 

 باس ولتاز

 یخطا نیح

 اول

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

PA.36 

 تیوضع

 نالیترم

 نیح یورود

 اول یخطا

- - - * 

PA.37 

 نالیترم تیوضع

  نیح یخروج

 اول یخطا

- - - * 

PA.38 

 تیوضع

 نیح ویدرا

 اول یخطا

- - - * 

PA.39 

 روشن زمان

 نیح شدن

 اول یخطا

- - - * 

PA.40 
  کارکرد زمان

 اول یخطا نیح
- - - * 

PA.43 

 اقدام انتخاب

 از محافظت

 1 خطا

   موتور بار اضافه: کانی رقم

(E-11) 

 لغزش تا توقف :0

1:   توقف حالت با مطابق توقف 

2: کارکرد ادامه   

   یخروج فاز قطع: دهگان رقم
(E-12)  

 زاتیتجه یخطا: صدگان رقم

 (E-15)  یخارج

 ارتباط یخطا: هزارگان رقم
 (E-16) 

  خواندن یخطا: هزارگان ده رقم

EEPROM (E-17) 

 

 

11111 00000 ○ 
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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 شیب سرعت: دهگان رقم 

 (E-29) موتور

 (E-31) بار شدن0 :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 یخطا :کانی رقم

 (E-32)   کاربر توسط

 لغزش تا توقف  :0

توقف حالت طبق توقف :1  

 ادامه کارکرد :2

 فیتعر 2 یخطارقم دهگان: 

 (E-33)   کاربر توسط شده

  رزرو: صدگان رقم

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 میتنظ فرکانس  

2： فرکانس یبالا حد  

3：    فرکانس نییپا حد

4：  طیشرا در بانیپشت فرکانس

یعاد ریغ  

1 0 ○ 

PA.51 

 فرکانس

 در بانیپشت

 ریغ طیشرا

 یعاد

0.0%～100.0% 

حداکثر فرکانس تا) 100.0%)  
0.001 

100.0
% 

○ 

PA.53 

 ستانهآ

 حفاظت

 شیب یگرما

 موتور حد از

0℃～200℃ 1℃ 110℃ ○ 

PA.54 

 اخطار ستانهآ

 از شیب یدما

 موتور حد

0℃～200℃ 1℃ 90℃ ○ 

PA.55 

 اقدام انتخاب

 برق قطع در

 یا لحظه

معتبر ریغ :0  

سرعت کاهش :1  

3: توقف تا سرعت کاهش   

1 0 ○ 

PA.56 

 انتخاب

 فرکانس

 ادامه یبرا

 با کارکرد

 خطا بروز

80.0%～100.0% 0.01Hz 90.0% ○ 

PA.57 

 فرکانس

 در بانیپشت

 ریغ طیشرا

 یعاد

0.00s～100.00s 0.01s 0.50s ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.58 

 ولتاژسنجش 

 آنی قطع در

  برق

60.0%～100.0% 

 ○ %80.0 %0.10 )ولتاژ باس استاندارد(

PA.59 
 نیح حفاظت

 بار شدن 0

 غیرفعال：0

 فعال：1
1 0 ○ 

PA.60 

 سطح

 0 صیتشخ

 بار شدن

0.0～100.0% 0.001 10.0% ○ 

PA.61 

 زمان

 0 صیتشخ

 بار شدن

0.0～60.0s 0.1s 1.0% ○ 

PA.63 

 مقدار

 صیتشخ

 بالا سرعت

0.0%～50.0% 

 ○ %20.0 %0.1 )حداکثر فرکانس(

PA.64 

 زمان

 صیتشخ

 بالا سرعت

0.0s: تشخیص بدون  

0.1～60.0s 
0.001 1.0s ○ 

PA.65 

یمقدارتشخ

 انحراف ص

 یلیخ سرعت

 ادیز

0.0%～50.0% 

 ○ %20.0 %0.1 )حداکثر فرکانس(

PA.66 

 صیتشخ زمان

 انحراف

 یلیخ سرعت

 ادیز

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% 

 حداکثر فرکانس 100.0%)

P0.05) 

0 0.0% ○ 

Pb.01 0.0 0 %100.0～%100.0- 1جعیمرچند% ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pb.02 0.0 0 %100.0～%100.0- 2مرجعیچند% ○ 
Pb.03 0.0 0 %100.0～%100.0- 3مرجعیچند% ○ 
Pb.04 0.0 0 %100.0～%100.0- 4مرجعیچند% ○ 
Pb.05 0.0 0 %100.0～%100.0- 5مرجعیچند% ○ 
Pb.06 0.0 0 %100.0～%100.0- 6مرجعیچند% ○ 
Pb.07 0.0 0 %100.0～%100.0- 7مرجعیچند% ○ 
Pb.08 0.0 0 %100.0～%100.0- 8مرجعیچند% ○ 
Pb.09 0.0 0 %100.0～%100.0- 9مرجعیچند% ○ 

Pb.10 
 مرجعیچند

10 
-100.0%～100.0% 0 0.0% ○ 

Pb.11 
 مرجعیچند

11 -100.0%～100.0% 0 0.0% ○ 

Pb.12 
 مرجعیچند

12 -100.0%～100.0% 0 0.0% ○ 

Pb.13 
 مرجعیچند

13 -100.0%～100.0% 0 0.0% ○ 

Pb.14 
 مرجعیچند

14 
-100.0%～100.0% 0 0.0% ○ 

Pb.15 
 مرجعیچند

15 -100.0%～100.0% 0 0.0% ○ 

Pb.16 

 حالت

 کارکرد

PLC ساده 

 کی توقف اینورتر بعد از :0

کرد کار دوره  

 حفظ مقادیر نهایی بعد از :1

کرد اینورترکار دوره کی  

 دوره کی تکرار بعد از :2

کرد اینورترکار  

0 0 ○ 

Pb.17 

 انتخاب

 ی نگهدارنده

PLC ساده 

 قطع هنگام سازی ذخیره: کانی رقم

  برق

 نه :0

 بله :0

0 00 ○ 
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 هنگام یساز رهیذخ: دهگان رقم

 توقف

 نه :0

1:   بله

Pb.18 

 زمان

  کارکرد

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 

 زمان

  کارکرد

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 ○ 

Pb.22 

 زمان

  کارکرد

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  

0 0 ○ 
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 روبه جلو :0

 معکوس :1

Pb.24 

 زمان

  کارکرد

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 

 زمان

  کارکرد

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 

 زمان

  کارکرد

PLC ساده 

 5 مرجع

0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.29 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 5 مرجع

زمانانتخاب : 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.30 

 زمان

  کارکرد

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 

 زمان

  کارکرد

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 

  کارکرد زمان

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 ○ 

Pb.36 

 زمان

  کارکرد

PLC ساده 

 9 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.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  

جلوروبه  :0  

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.42 

 زمان

  کارکرد

PLC ساده 

 12 مرجع

0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

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 ○ 



 
 

101 

 

 ویژگی فرضپیش  حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pb.44 

 زمان

  کارکرد

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 

 زمان

  کارکرد

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 

 زمان

  کارکرد

PLC ساده 

 15 مرجع

0.0s(h)～6553.5s(h) 0 0.0s(h) ○ 

Pb.49 

 کاهش زمان

 جهت/سرعت

PLC ساده 

 15 مرجع

زمانانتخاب : کانی رقم  

0～3 

انتخاب جهت: دهگان رقم  

 روبه جلو :0

 معکوس :1

0 0 ○ 

Pb.50 

 زمان واحد

 کارکرد

PLC  ساده 

0: s (ثانیه)  

1:H ( ساعت)  
0 0 ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pb.51 
 چند منبع

 0 مرجعی

0: PB.00    توسط شده میتنظ

1:VI 

2:CI 

پالستنظیمات  :4  

5: PID 

 از فرکانس توسط شده میتنظ :6

 از رییتغ قابل و شده نییتع شیپ

نییپا/  بالا نالیترم قیطر  

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 یبرا معتبر)  

1 0 ○ 

PC.02 یمحل آدرس 
پخش آدرس :0  1～247 

MODBUS یبرا معتبر)   

 Profibus-DP, CANlink) 

1 1 ○ 

PC.03 

 تاخیر

 دهیپاسخ
Modbus 

0～20ms (مدباس یبرا معتبر)  1ms 2 ○ 

PC.04 

 زمان پایان

 پورت ارتباط

 سریال

 نامعتبر :0.0

0.1: ～60.0s 
0.1s 0.0 ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PC.05 

 داده فرمت

 پروتکل
Modbus 

  مدباس

0 : مودباس راستانداردیغ 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 

 انتخاب

 نمایش

 پارامتر

 اینورتر

 انتخاب نمایشگر: انـکی رقم

  b گروه

شود نمی داده نمایش :0  

شود می داده نمایش :1  

 

انتخاب نمایشگر : دهگان رقم

 E گروه

شود نمی داده نمایش :0  

شود می داده نمایش :1  

1 001 x 

Pd.03 

 انتخاب

 نمایش

 پارامترهای

 فردی

پایه گروه نمایش :0  

1: M دادن فشار با   

 پارامترهای به وضعیت تغییر

کاربر توسط شده تعریف  

2: M دادن فشار با   

 پارامتر نمایش به وضعیت تغییر

  کاربر توسط یافته تغییر

1 0 ○ 



 
 

104 

 

 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

 نمایشگر

LED 

 دیجیتال

 x - - معتبر دوتایی نمایش

 ثابت شمارش و طول و نوسان فرکانس:  PEگروه

PE.00 

 میتنظ

 فرکانس

 نوسان

مرکزی فرکانس به نسبت :0  

فرکانس حداکثر به نسبت :1  
1 0 ○ 

PE.01 
 فرکانس دامنه

 نوسان
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 

PE.02 
 فرکانس دامنه

 پرش
0.0%～50.0% 0.1% 0.0% ○ 

PE.03 

 چرخه

 (کلیس)

 فرکانس

 نوسان

0.1s～3000.0s 0.1s 10.0s ○ 

PE.04 

 زمان بیضر

 موج شیافزا

 یمثلث

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 
 زانیم میتنظ

 شمارش
1～65535 1 1000 ○ 

PE.09 
 شمارش مقدار

 شده نییتع
1～65535 1 1000 ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

 AI منحنی تنظیمات و AIAO تصحیح:  PFگروه
PF.00 اندازه ولتاژ 

   شده یریگ

VI  / 1 

0.500V～4.000V 0.001V 
2.000

V 
○ 

PF.01 شینما ولتاژ 
VI  / 1 

0.500V～4.000V 0.001V 
2.000

V 
○ 

PF.02 اندازه ولتاژ 

 شده یریگ
VI  / 2 

6.000V～9.999V 0.001V 
8.000

V 
○ 

PF.03 شینما ولتاژ 
VI  / 2 

6.000V～9.999V 0.001V 
8.000

V 
○ 

PF.04 اندازه ولتاژ 

 شده یریگ
CI  / 1 

0.500V～4.000V 0.001V 
2.000

V 
○ 

PF.05 
 شینما ولتاژ

CI  / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 

2.000

V 
○ 

PF.06 

 اندازه ولتاژ

 شده یریگ
CI  / 2 

6.000V～9.999V 0.001V 
8.000

V 
○ 

PF.07 
 شینما ولتاژ

CI  / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 

8.000

V 
○ 

PF.12 
 ایده ال ولتاژ

AO1  / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 

2.000

V 
○ 

PF.13 

 اندازه ولتاژ

 شده یریگ
AO1  / 1 

0.500V～4.000V 0.001V 
2.000

V 
○ 

PF.14 
 هدف ولتاژ

AO1  / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 

8.000

V 
○ 

PF.15 

 اندازه ولتاژ

 شده یریگ
AO1  / 2 

6.000V～9.999V 0.001V 
8.000

V 
○ 

PF.16 
 هدف ولتاژ

AO2  / 1 
0.500V～4.000V 0.001V 

2.000
V 

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

PF.17 

 اندازه ولتاژ

 شده یریگ
AO2  / 1 

0.500V～4.000V 0.001V 
2.000

V 
○ 

PF.18 
 هدف ولتاژ

AO2  / 2 
6.000V～9.999V 0.001V 

8.000
V ○ 

PF.19 

 اندازه ولتاژ

 شده یریگ
AO2  / 2 

6.000V～9.999V 0.001V 
8.000

V 
○ 

PF.20 

 حداقل

 یورود

 4یمنحن
-10.00V～PF.22 0.01V 0.00V ○ 

PF.21 

 متناظر میتنظ

 حداقل با

 یورود

 4یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 0.0% ○ 

PF.22 

 یورود

 1 یانحنا

 4یمنحن
PF.20～PF.22 0.01V 3.00V ○ 

PF.23 

 ماتیتنظ

 با متناظر

 یورود

 1 یانحنا

 4 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 30.0% ○ 

PF.24 

 یورود

 2 یانحنا

 4یمنحن

PF.22～PF.26 0.01V 6.00V ○ 

PF.25 

 ماتیتنظ

 با متناظر

 یورود

 2 یانحنا

 4یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 60.0% ○ 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PF.26 

 حداکثر

 یورود

 4 یمنحن

PF.26～+10.00V 0.01V 
10.00

V 
○ 

PF.27 

 ماتیتنظ

 با متناظر

 حداکثر

 یورود

 4یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 
100.0

% 
○ 

PF.28 

 حداقل

 یورود

 5یمنحن

-10.00V～PF.10 0.01V 0.01V ○ 

PF.29 

 ماتیتنظ

 با متناظر

 حداقل

 یورود

 5 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 
100.0

% 
○ 

PF.30 

 یورود

 1 یانحنا

 5 یمنحن

PF.28～PF.32 0.01V -3.00V ○ 

PF.31 

 ماتیتنظ

 با متناظر

 یورود

 1 یانحنا

  5 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 30.0%- ○ 

PF.32 

 یورود

 2 یانحنا

 5 یمنحن

PF.30～PF.34 0.01V 3.00V ○ 



 
 

108 

 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PF.33 

 ماتیتنظ

 با متناظر

 یورود

 2 یانحنا

  5 یمنحن

-100.0%～+100.0% 0.001 30.0% ○ 

PF.34 

 حداکثر

 یورود

 5 یمنحن

PF.32～+10.00V 0.01V 
10.00

V 
○ 

PF.35 

 ماتیتنظ

  با متناظر

 حداکثر

 یورود

  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% ○ 

P4.38 
 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% ○ 

 عملکردی کدهای مدیریت:  EFگروه

EF.00 

 اشباع حاشیه

 خروجی ولتاژ
PMSM 

0%～50% 1% 5% ○ 

EF.01 

 جریان

 زاویه تشخیص

 اولیه موقعیت
PMSM 

50%～180% 1% 80% x 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

EF.02 

تشخیص 

 زاویه

 اولیه موقعیت
PMSM 

اجرابار هر تشخیص در :0  

تشخیصبدون  :1  

 از پس بار یک تشخیص :2

شدن روشن  

1 0 ○ 

EF.04 

 افزایش

 قطب سرعت

 برجسته

PMSM 

50～500 1 100 ○ 

EF.05 

 حداکثر

 نسبت کنترل

 جریان

 گشتاور

0～1 0 0 

 

EF.09 

 تصحیح

 z 0～1 1 1 x سیگنال

EF.10 

 حد مقدار

 جریان مجاز

 مغناطیسی

 اولیه
PMSM 

SVC 

0～80% 1% 30% x 

EF.11 

 حداقل

 فرکانس

 اولیه حامل
PMSM 

SVC 

2～P0-15 0.1k 1.5k x 

 عملکردی کدهای مدیریت:  E6گروه

E6.00 

 تضعیف

 ماشین میدان

 سنکرون

 میدان  تضعیف حالت

 سنکرون ماشین
1 0 x 
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 نشانه پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

E6.01 

 ضریب

 تضعیف

 موتور میدان

 سنکرون

 میدان تضعیف ضریب

 سنکرون موتور
1 0 x 

E6.02 

 حداکثر

 جریان

 تضعیف

 میدان

میدان تضعیف جریان حداکثر  

   

E6.03 

 تنظیم ضریب

 خودکار

 میدانتضعیف

 تضعیف خودکار تنظیم ضریب

 میدان

   

 عملکردی کدهای مدیریت:  E9گروه

E9.00 
  جریان اضافه

 ○ VF 50～200% 50% 150% عملیاتی

E9.01 

اضافه سرعت 

بیش از توان 
VF 

 غیر معتبر :0

 معتبر :1
1 1 ○ 

E9.02 

توقف 

سرعت بیش 

 VFاز حد 
0～100 1 20 ○ 

E9.03 

 سرعت تلفات

 VF برابری 2

 از بیش

 سرعت

 جبران ضریب

 جریان

50～200% 50% 50% ○ 

E9.04 

اضافه ولتاژ 

مانده در 

 ولتاژ عملیاتی
200.0V~2000.0V 200V 

 تعیین

 مدل
220V:380V 
380V:760V 
480V:850V 
690V:1250

V 
1140V:1900

V 

○ 
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 ویژگی فرضپیش  حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

E9.05 

فعال شدن  

  ولتاژاضافه 
VF 

 غیر معتبر :0

 معتبر :1
1 1 ○ 

E9.06 

 توقف افزایش

فرکانس با 

  ولتاژاضافه 
VF  

0~100 1 30 ○ 

E9.07 

 توقف افزایش

ولتاژ با اضافه 

  ولتاژ
VF 

0~100 1 30 ○ 

E9.08 

توقف اضافه 

ولتاز در 

افزایش 

حداکثر حد 

 فرکانس

0~50Hz 0.1Hz 5Hz x 

E9.09 
 زمان ثابت

 لغزش جبران
0.1~10.0s 0.1s 0.5s ○ 

E9.18 

 ردیابی

 سرعت

 حلقه جریان

 بسته

30%~200% 30% 
برحسب 

 ○ مدل

E9.21 

 زمان

 مغناطیس

 زدایی
0.0～5.0s 0.1s 

برحسب 

 ○ مدل

  B توابع ارامترهاینمایش پ

b0.00 

 فرکانس

 کارکرد
(Hz) 

0.00Hz～P0.02Hz 0.01Hz 7000H 

 

b0.01 

تنظیم 

فرکانس 
(Hz) 

0.00Hz～P0.02Hz 0.01Hz 7001H 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

b0.02 
 باس ولتاژ

(V) 
0.0V～1000.0V 0.1V 7002H 

 

b0.03 
خروجی ولتاژ  

(V) 
0V～380V 1V 7003H 

 

b0.04 
جریان 
 (A) خروجی

0.01A～655.35A 0.01A 7004H 
 

b0.05 
خروجی توان  

(KW) 
0.0KW～1000.0KW 0.1KW 7005H 

 

b0.06 

گشتاور 

 خروجی

(%) 

0.0%～200.0% 0.1% 7006H 

 

b0.07 
 تیوضع

 DIخروجی 
H.0000～H.FFFF 1 7007H 

 

b0.08 
 تیوضع

 DO یورود
H.0000～H.FFFF 1 7008H 

 

b0.09 
VI ولتاژ 

(V) 
0.00V～10.00V 0.01V 7009H  

b0.10 

CI ولتاژ 
(V) / 

جریان 
(MA) 

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 

 شینما

 سرعت

 یبارگزار

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 
 فرکانس

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

b0.19 

 سرعت 

 بازخورد
(Hz) 

0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 7013H  

b0.20 
 کارکرد زمان

 مانده یباق
0～65535 0.1MIN 7014H  

b0.21 
 V1 ولتاژ

 ازاصلاح قبل
0.00V～10.00V 0.001V 7015H  

b0.22 

 C1  ولتاژ

 ازاصلاح قبل
(V)  

جریان  /
(MA) 

0.00V～10.00V 
0.001V/0.

01MA 
7016H  

b0.24 
 M/MIN ～65535 0  یخط سرعت

M/min 
1M/min 7018H  

b0.25 
 روشن زمان

 یتجمع بودن
0.0～6553.5 1min 7019H  

b0.26 
 کارکرد زمان

 یتجمع
0.0～6553.5 0.1min 

701A

H 

 

b0.27 

 فرکانس

 یورود

 پالس
0.0～300.0KHz 1Hz 701BH 

 

b0.28 
 ماتیتنظ

 یارتباط
0.00～100.00 0.01% 701CH 

 

b0.29 

 سرعت

 بازخورد

 انکودر

0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 
701D

H 

 

b0.30 
 فرکانس

 X یاصل
0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 701EH 

 

b0.31 
 فرکانس

 Y یکمک
0.00Hz～P0.05Hz 0.01Hz 701FH 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

b0.32 

 هر نمایش

 آدرس مقدار

 حافظه
- 1 7020H 

 

b0.34 7022 ℃1 6553.5～0.0 موتور یدماH  

b0.35 
 گشتاور

 ((% هدف
0.0～6553.5 0.1% 7023H 

 

b0.36 
 موقعیت

 دورانی
0.0～6553.5 1 7024H 

 

b0.37 
 بیضر هیزاو

 توان
0.00～100.00 0.1° 7025H 

 

b0.38 
 تیموقع

ABZ 
0.00Hz～P0.05Hz 1 7026H 

 

b0.39 

 هدف ولتاژ

 تفکیک
V/F 

0V～380V 1V 7027H  

b0.40 

 یخروج ولتاژ

 تفکیک
V/F 

0V～380V 1V 7028H  

b0.41 

 شینما

 حالت یبصر
DI 

- 1 7029H  

b0.42 

 شینما

 حالت یبصر
DO 

- 1 
702A

H 
 

b0.43 

 نمایش

 1بصری 

  DI عملکرد

 (41 عملکرد)

- 1 702BH  

b0.44 

 نمایش

 2بصری 

  DI عملکرد

- 1 702CH  
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  عملکرد) 

(41-80 

b0.46 1 - تنظیم فشار -  

b0.47 1 - فشار بازخورد -  
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  یعملکرد هایدقیق پارامتر 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 چندین درایو  یک که کاربردهایی یا سبک بارگزاری با کاربردهایی برای

 .اجراست قابل ،کند می اداره و

 برداری بدون سنسور سرعتکنترل  :1

 وژ،یفیسانتر ابزار نیماش مانند بالا ییکارا با کنترل یکاربردها یبرا و دهد یم نشان را باز ی حلقه یبردار کنترل

 .کند کنترل را موتور کی تواند یم تنها ویدرا کی. اجراست قابل قالب قیتزر دستگاه و یکش میس دستگاه

 سنسور سرعتکنترل برداری با  :1

)  توسعه کارت نوع همان به باید اینورتر و باشد رانکود به مجهز باید موتور .دارد اشاره بسته حلقه یبردار کنترل

 تواند می وتورــم یک. اورـگشت کنترل یا بالا دقت با سرعت کنترل برای مناسب .باشد هزـمجانکــودر  سازگار( با

 و آسانسور بالابر، آلات ماشین بالا، سرعت با کاغذ آلات ماشین مانند. دوردرآ حرکت به اینورتر یک توسط

 .بارها سایر

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.00 
 یاصل فرکانس

  1 منبع انتخاب
0～9 1 0 x 

 

 (: برق قطع صورت در رهیذخ عدم ؛ UP/DOWN و P0.02 با رییتغ قابل) 1تالیجید میتنظ :0

 ویدرا که یهنگام. دیینما میتنظ را یکار فرکانس پنل یرو ومتریپتانس ای ▼ ای ▲ دیکل فشردن با دیتوانیم شما

 .گردد یبرم P0.02 مقدار به ،شده میتنظ فرکانس شود روشن دوباره برق قطع از پس

 (: برق قطع صورت در رهیذخ عدم ؛ UP/DOWN و P0.02 با رییتغ قابل) 1تالیجید میتنظ :1
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 ویدرا که یهنگام. دیینما میتنظ را یکار فرکانس پنل یرو ومتریپتانس ای ▼ ای ▲ دیکل فشردن با دیتوانیم شما

 .گردد یبرم P0.02 مقدار به ،شده میتنظ فرکانس ،شود روشن دوباره برق قطع از پس

 :(برق قطع هنگام در یماندگار با ،UP/DOWN و P0.02 با رییتغ قابل) 2 تالیجید میتنظ :2

شدن  در هنگام روشن .دیینما میتنظ را یکار فرکانس پنل یرو ومتریپتانس ای ▼ ای ▲ دیکل فشردن با دیتوانیم شما

 .شود یم حفظ برق قطع از قبل لحظه نیآخر یکار فرکانس برق، قطع از پسدوباره اینورتر 

 CI  (CI-GND)آنالوگ میتنظ3: 

 سمت به VDC (J8 10–0 ولتاژ یورود. انجام می گیرد CIترمینال  لهیبوس آنالوگ انیجر / ولتاژ فرکانستنظیم 

V 20–4 انیجر یورود ای( باشد mADC (J8 سمت به A باشد.) یکار فرکانس و یورود ولتاژ نیب رابطه CI با 

 .گردد یم نییتع P3.24 تا P3.21 توابع از استفاده

 پالس ماتیتنظ 4:

 یم X5 هیپا پالس، فرکانس یورود هیپا تنها)گردد یم نییتع پالس فرکانس هیپا مقدار لهیبوس یکار فرکانس 

 .گردد یم نییتع P3.34 تاP3.31  توابع توسط پالس ماتیتنظ و یکار فرکانس نیب متناظر رابطه (.باشد

 یمرجع چند 6:

. باشد یم فرکانس متفاوت ماتیتنظ با متناظر DI یها هیپا یها حالت متفاوت یها بیترک یمرجع چند حالت در

 یبانیپشت(  15 تا 12  توابع) Pb گروه در DI هیپا 4 از بیترک 16 توسط شده اجرا سرعت 16 از NE900 دستگاه

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

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

  ساده PLC میتنظ 7:

 16～1 تواند یم ویدرا کارکرد انسـفرک شود گرفته کار به فرکانس منبع عنوان به PLC  حالت که یهنگام

 زمان و 16～1 فرکانس یها فرمان از کی هر یرو ماندن زمان دیتوان یم شما. شود جا جابه فرکانس یها مرجع

 .دیکن مراجعه Pb گروه به شتریب اتییجز یبرا. دیکن میتنظ را آنها متناظر سرعت کاهش/یریشتابگ
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PID:8   

 .دیکن میتنظ را P6 گروه در را PID عملکرد توابع دیبا شما فرکانس منبع عنوان به PID از استفاده هنگام

 485 ارتباط 9:

 داده 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

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

 .بود خواهداینورتر

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.03 
انتخاب منبع 

 فرمان
0～2 1 0 ○ 

 (خاموش LED) پنل کنترل: 0

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

 (روشن LED) ها هیپا قیطر از کنترل: 1

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

 (زن چشمک LED) شبکه ارتباط قیطر از کنترل : 2

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

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.04 
تنظیم جهت 

 حرکت
0～1 1 0 ○ 
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 هم جهت :0

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

 جهت معکوس : 1

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

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

 .ندهید تغییر را موتور جهت سیستم اشکال

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامترنام  کد عملکرد

P0.05 
حداکثر 

 فرکانس
5000.00Hz 50.00Hz ～ 0.01Hz 50.00Hz x 

 %100.0 هر فرکانس، منبع عنوان به ،غیره و بخش چند فرمان ،(X5) پالس ورودی آنالوگ، ورودی ،NE900 در

 .است شده بندی مقیاس P0.05 به نسبت

 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

 یبالا 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
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تنظیمات تنظیم شود تنظیمات مشابه آنالوگ، تنظیمات پالس یا ارتباط اگر حد بالای فرکانس با استفاده از ورودی 

 مراجعه کنید.  P0.01. برای جزییات بیشتر به توضیحات باشد یممنبع فرکانس اصلی 

 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.09 
 حدانحراف 

              فرکانس یبالا

 فرکانسحداکثر  تا 0.00Hz از

(P0.05) 
0.01Hz 0.00Hz ○ 

به عنوان انحراف مقدار مجموعه   P0.08 باشد، پالس تنظیمات یا نالوگآ ورودی فرکانس بالای حد منبع اگر

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

 .آید می دست به P0.08 در فرکانس بالای

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.10 16.0         حامل فرکانسKHz 0.5KHz ～ 0.01Hz بسته به مدل         ○ 
 فرکانس بین رابطه. گذارد می تأثیر 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

 ↓ ↑ یسیالکترومغناط زینو

 ↑ ↓ انیجر نشت

 ↑ ↓ تداخل

 :نکته

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

 .نباشد 36 از کمتر شود می توصیه

 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

            دما با حامل
0～1 1 0 ○ 

 خیر :1

 بله :2
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 نکیس تیه یدما که دهد صیتشخ که یهنگام ویدرا وقتی که معنی این به شود، می تنظیم دما با حامل فرکانس

 شود، یم یعیطب نکیس تیه یدما که یهنگام. دهد یم کاهش را حامل فرکانس خودکار طور به باشد، یم بالا

 کاهش را حد از  شیب یگرما یهشدارها عملکرد نیا. گرداندیبازم شده میتنظ مقدار به را حامل فرکانس ویدرا

 د.ده یم

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیممحدوده  نام پارامتر کد عملکرد

P0.12 
 یریشتابگ زمان

0 
0.1～6000.0s 0.1s بسته به مدل ○ 

P0.13 
 کاهش زمان

 0 ت سرع
0.1～6000.0s 0.1s بسته به مدل ○ 

 شکل در t1) (P0.05) فرکانس حداکثر به صفر فرکانس از اینورتر گیری شتاب برای مورد زمانبه  شتاب زمان

( P0.05) حداکثر فرکانس از سرعت کاهش یبرا ویدرا ازین مورد زمان دهنده نشان سرعت کاهش زمان و( 6-1

 (1-6 شکل در t2) است هرتز صفر به

 انهیپا از استفاده با. کند یم فراهم انتخاب یبرا را سرعت کاهش/  شتاب زمان از گروه چهارNE900 اینورتر

 انتخاب تغییر برای DI دیجیتال ورودی ترمینال از تواند می کاربر. دیده انجام را کار رییتغ دیتوان یم DI یها

 :شوند می تنظیم زیر تابع کدهای توسط سرعت کاهش/  شتاب زمان گروه چهار. کند استفاده

اول گروه : P0.12~ P0.13; 

دوم گروه : P2.03~ P2.04; 

سوم گروه : P2.05~ P2.06; 

 .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 

 زمان واحد

 کاهش /شتاب

 سرعت
0～2 1 1 x 

0 :1s 

1 :0.1s 

2 :0.01s 

 :نکته

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

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

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.15 

 پایه فرکانس

 /شتاب زمان

 سرعت کاهش
0～3 1 0 x 

 ( P0.15حداکثر 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

 فرکانس

  کمکی

 P0.01 همانند

 (اصلی فرکانس 1منبع )انتخاب
1 0 x 

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

 .کنید
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکرد کد

P0.17 

 پایه مقدار

 کمکیفرکانس

 همپوشانیهنگام
0～1 1 0 ○ 

 فرکانس حداکثر به نسبت: 0

 اصلی فرکانس به نسبت :1

 
 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

 همپوشانی

 فرکانس
11-00 01 00 ○ 

 (فرکانس منبع انتخاب: ) کانی رقم

 1 یاصل فرکانس منبع: 0

 (شود یم نییتع دهگان رقم با یاتیعمل رابطه) یکمک 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
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 منظوره چند ترمینال بوسیله جابجایی عملیات ؛(کمکی+  اصلی) عملیات نتیجه و 1 اصلی منبع بین جابجایی :3

 .گیرد می انجام 18

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

 .گیرد

 هیثانو و هیاول فرکانس منبع نیب یاتیعمل رابطه: دهگان رقم

 یکمک+  یاصل :1

 یکمک – یاصل :2

 یکمک و یاصل مقدار حداکثر :3

 یکمک و یاصل مقدار حداقل :4
 

 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 حداکثر فرکانس تا  

(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

 تواندمی فرکانس تنظیم که طوری به ،شودمی 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: 

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

(P0.06) کنید توجه.  
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P0.22 

 تنظیم ماندگاری

 فرکانس دیجیتال

            برق قطع حین
0～1 1 0 ○ 

 .باشد دیجیتال تنظیمات فرکانس منبع که است معتبر زمانی فقط پارامتر این:  کانی رقم

 : ماندگار غیر: 0

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

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

 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 های پایانه یا کلید کلید، صفحه توسط شده انجام فرکانس

  PB51 پیش ساخته با فرکانس حافظه انتخاب:  دهگان رقم

 حافظه بدون :0

 حافظهبا  :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 اینکه یعنی شود، می استفاده شده تنظیم فرکانس اصلاح برای روشی چه از ترمینال، یا کلید صفحه 

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

 .شود
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم 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 اینکه یعنی شود، می استفاده شده تنظیم فرکانس اصلاح برای روشی چه از ترمینال، یا کلید صفحه 

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

 .شود
 تنظیم ارتباط کانال فرمان و کانال منبع فرکانس

 .فرکانس منبع به کنترلصفحه  فرمان اتصال یکان

 .فرکانس منبع به ترمینال فرمان اتصال دهگان

 .فرکانس منبع به شبکه فرمان اتصال صدگان

 .فرکانس منبع به خودکار کارکرد فرمان اتصال هزارگان

. شود می استفاده همزمان تغییر اجرای در تسهیل منظور به فرکانسی، منبع 9 با اجرا فرمان منبع چهار اتصال برای

 مراجعه 1 اصلی فرکانس منبع انتخاب (P0.01) تابع کد توضیحات به فرکانس، منابع مورد در بیشتر جزئیات برای

 .شوند متصل یکسانی فرکانس منبع به توانند می فرمان مختلف منابع. کنید

 کمکی فرکانس مرجع، (P0.02) اصلی فرکانس، است همراه فرکانس منبع دارای فرمان منبع که هنگامی

(P0.16 )فرکانس کانال همپوشانی انتخاب و (P0.19 )است نامعتبر فرمان منبع معتبر مدت طول در. 

 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 
NE900 پروتکل به دستیابی برای سریال پورت از MODBUS: 0 کند می استفاده. 
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 Start/Stopپارامتر  :  P1گروه
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

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

 از DC ترمز باشـند،  شـده  تنظیم P1.03و P1.02 اگر کند، می کار به شـروع  توقف حالت از اینورتر که هنگامی

.  کند می حفظ فرکانس این در را P1.02 توســط شــده تنظیم زمان و شــود می شــروع( P1.01) شــروع فرکانس

 این غیر در. شــود اجرا شــده تنظیم فرکانس به تا دهید فشــار را شــتاب زمان و شــده تنظیم شــتاب حالت ســپس،

   .ندارد وجود DC ترمز فرآیند صورت

 چرخشی سرعت ردیابی مجدد اندازی راه :1

  صاف استارت یک شده یابیرد فرکانس در سپس و داده صیتشخ را موتور جهت و چرخش سرعت ابتدا ویدرا

 فن اندازی راه مجدد، اندازی راه و آنی برق قطع مانند کاربردهایی برای تیقابل نیا .شود  می آغاز ضربه  بدون و

  موتور پارامترهای لطفاً سرعت، جستجوی صحت از اطمینان برای. است مناسب است، چرخش حال در هنوز که

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

 قبل از شده تحریک اندازی راه :2

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

 .است شده داده توضیح  P1.04 و  P1.03 توابع ، دراندازی راه از قبل تحریک وجریان زمان تنظیم 

ــود، تنظیم 0روی  تحریک  پیش زمان  اگر ند  اینورتر شـ ــروع کند  می لغو را تحریک  پیش فرآی  در کار  به  شـ

ــد، 0 تحریک پیش زمان اگر .کند می اندازی راه فرکانس ــروع از قبل اینورتر نباش ــ  بهبود برای ،رکا به ش   پاس

 .کند می اجرا را تحریک عملیات ،رموتو دینامیکی

 ویژگی پیش فرض واحدحداقل  محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P1.01 10.00～00.0 اندازی راه فرکانسHz 1 0 ○ 

P1.02 
 فرکانس ارینگهد زمان

 100.0s 0.1s 0.0s x～0.0 اندازی راه 
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 این، بر علاوه. کنید تنظیم را مناسب اندازی راه فرکانس اندازی، راه هنگام در موتور گشتاور از اطمینان برای 

  .شود داشته نگه خاص دوره یک برای باید اندازی راه فرکانس موتور، شدن روشن هنگام تحریک ایجاد برای

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P1.03 
 /DC  ترمز اندازی جریان راه

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

P1.04 
  /DC  ترمز اندازی راهزمان 

 100.0s 0.1s 0.0s x～0.0 شده تحریک پیش اززمان 

  تحریک پیش از دوباره است.  واستارت  کار حال در موتور کردن متوقف برای معمولاً ، DC ترمزوع به کار رش 

سی  میدان یک ایجاد برای ستفاده  اندازی راه از قبل ناهمزمان موتور مغناطی س   سرعت  که شود  می ا   بهبود را پا

 .بخشد می

 این در که اســت معتبر(  0 روی P1.00) باشــد مســتقیم شــروع اســتارت حالتتنها درخالت   DC ترمز شــروع

ــروع DC ترمز جریان تنظیم با مطابق  را DC ترمز ابتدا  اینورتر ،حالت ــروع از پس و دهد می انجام  کننده  شـ   شـ

ستقیماً  شود،  تنظیم 0روی DC ترمز زمان اگر. کند می کار به شروع  DC ترمز زمان  به شروع  DC ترمز بدون م

 .است بیشتر ترمز نیروی باشد، بیشتر DC ترمز جریان هرچه. کند می کار

  اینورتر ،(باشــد شــده تنظیم 1 روی  P1.00) باشــد ماشــین ناهمزمان تحریکپیش شــروع ،اندازیراه حالت اگر 

تدا  ــی   میدان  اب یان  به  توجه  با  را مغناطیسـ ــپس و کند می برقرار شـــده تنظیم تحریک پیش جر عد  سـ مان  از ب  ز

  فرآیند بدون مستقیماً  شود،  تنظیم 0روی  تحریک پیش زمان اگر. کندمی کار به شروع  شده تنظیم تحریکپیش

   .شود می شروع تحریک پیش

 نکته: 

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

 
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیم محدوده نام پارامتر کد عملکرد

P1.05 حالت توقف 

0:  تا سرعت کاهش 

 توقف

طبیعی توقف :1  

1 0 ○ 
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 توقف تا سرعت کاهش 0:

 دهد یم کاهش را یخروج فرکانس سرعت کاهش زمان به توجه با ، اینورترشود فعال توقف دستور نکهیا از پس

 .شود یم متوقف صفر، تا فرکانس  کاهش با و

 عادی توقف 1:

 بر آزادانه موتور و قطع می کند را خروجی بلافاصلهاینورتر  کرد، دریافت را توقف فرمان اینورتر اینکه از پس 

  .شود می متوقف مکانیکی اینرسی اساس

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P1.06 ترمز توقف هیاول فرکانس DC 0%～100% 1% 0% 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% ○ 

 

: P1.06 ترمز DC می کاهش ،توقفتا  سرعت کاهشروند در اجرا حال در فرکانس که شود می شروع زمانی 

 .یابد

: P1.07ترمز شروع فرکانس به اجرا حال در فرکانس کاهش از پس DC ،فرآیند شروع از قبل اینورتر توقف 

 که حد از بیش جریان مانند هایی خرابی از جلوگیری برای. کند می متوقف را خروجی مدتی برای DC ترمز

 .شود می استفاده شود، ایجاد بالاتر های سرعت در DC ترمز اثر در است ممکن

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

 .است بیشتر اینورتر و موتور توسط شده تولید گرمای 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
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 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% ○ 
 هرچه. شود یم استفاده ترمز تیونی استفاده نسبت میتنظ یبرا و است معتبر یداخل ترمز تیونی با ویدرا یبرا فقط

 باس ولتاژ ادیز نوسانات باعث ادیز یلیخ ریمقاد وجود نیا با. بود خواهد بهتر ترمز جینتا باشد شتریب تابع نیا مقدار

 .شود یم ترمز فرآیند طول در ویدرا

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیممحدوده  نام پارامتر کد عملکرد

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

 .شود می استفاده معمولا روش این. توقف 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:
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P1.12 
 سرعت ردیابی سرعت

 چرخشی
1～100 1 20 ○ 

 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 چرخشی سرعت ردیابی سرعت x 
 سرعت کاهش /خطی شتاب 0:

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

 

 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

 
سرعت خطی کاهشو شتاب 3-6شکل  
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیممحدوده  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%～
P1.15) 

0.1% 30.0% x 

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

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

 0از تدریج به خروجی فرکانس شیب و است شده داده نشان 4-6 شکل در 3 صورت به S منحنی شروع زمان

 .کند می تغییر

 ثابت خروجی فرکانس تغییر شیب و است شده داده نشان 4-6 شکل در 2 صورت به S منحنی افزایش دوره

 .است

 به تدریج به خروجی فرکانس تغییر شیب و است شده داده نشان 4-6 شکل در 1 صورت به S منحنی پایان زمان

 .یابد می کاهش صفر

 
 سرعت  Sمنحنی کاهشو شتاب 4-6شکل

 

 نکته: 

 منحنی سرعت کاهش/  شتاب S باشد می غیره و نقاله نوار آسانسور، توقف/  اندازی راه برای مناسب. 
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 کمکی توابع :  P2گروه

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.00 
فرکانس اجرایی 

JOG 
 ○ 0.01Hz 5.00Hz حداکثر فرکانس تا 0.10

P2.01 زمان شتاب JOG 0.1～6500.0s 0.1s بسته به مدل ○ 

P2.02 
زمان کاهش 

 ○ بسته به مدل JOG 0.1～6500.0s 0.1s سرعت

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

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

 
 JOGعملیات   5-6شکل

 

 
 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 1سرعت 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 سرعت 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 3سرعت کاهش زمانs 0.1s بسته به مدل ○ 

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

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

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

P0.12 و P0.13 است شده تعریف. 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

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 

 پرش 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

 
 رنج و فرکانس پرش  6-6شکل

 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

 منتظر جلو به رو حرکت به معکوس حرکت از یا معکوس حرکت به جلو به رو حرکت از اینورتر که انتقالی زمان

 .است شده داده نشان 7-6 شکل در t1 که همانطور ماند، می منتظر خروجی صفر فرکانس در و ماند می

 
 معکوس /مثبت بی جریان ) راکد( زمان 7-6شکل
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 ویژگی پیش فرض واحدحداقل  محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.13 0 0 1～0 کنترل معکوس ○ 
 در. شود می استفاده یا خیر؛ دارد را معکوس جهت در بار چرخش اجازه اینورتر آیا اینکه تعیین برای تابع این

 .کنید تنظیم 1 روی را تابع این ، است ممنوع معکوس چرخش که هایی برنامه

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.14 

 که زمانی کارکرد حالت

 حد از کمتر را فرکانس

 شده تنظیم پایین فرکانس
0～2 0 0 ○ 

 فرکانس پایین حد دراجرا  0:

 توقف 1:

 با سرعت صفر کارکرد 2:

 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

حجم  نتیجه در و یابد می کاهش بار در موتور خروجی فرکانس شوند، می کشیده بار یک توسط موتور چندین

 .یابد می کاهش زیر بار موتورکار

 .دارد اشاره دهد، میارائه  را نامی بار اینورتر خروجی که زمانی ،خروجی فرکانس افت مقدار به پارامتر این

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد 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 ،DO اینورتر منظوره چند دیجیتال
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 ویژگی فرضپیش  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 ،DO اینورتر منظوره چند دیجیتال

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.18 0 1 1～0 تجمیعی کارکرد زمان آستانه ○ 
 خیر 0:

 بله 1:

 دستور به درایو شود، تنظیم 1روی اگر. شود می مربوط فرکانس مبدل ایمنی حفاظت عملکرد به پارامتر این

 یک مثال، عنوان به) .شود حذف بار یک باید اجرا دستورو  دهد نمی پاس  درایو شدن روشن هنگام معتبر اجرای

 دوباره، شدن معتبر و اجرا دستور شدن لغو از پس تنها اینورتر (.است روشن شدن، نروش از قبل ورودی ترمینال

 .دهد می پاس 

 در خطا مجدد یبازنشان هنگام معتبر کارکرد ای اجرا دستور به ویدرا شود، تنظیم1 روی پارامتر اگر این، بر علاوه

 . است ریامکانپذ اجرا دستور لغو از پس تنها کارکرد از حفاظت کردن رفعالیغ .دهد ینم پاس  ویدرا

 خطا بازنشانی شدن روشن هنگام دستورات یاجرا به دادن پاس  از را موتور توان یم 1 روی پارامتر این تنظیمبا 

 .کرد محافظت غیرمنتظره شرایط در

  
 ویژگی فرضپیش  حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.19 
 تشخیص مقدار

 ( FDT1) فرکانس
 0.0 Hz0.1 حداکثر فرکانس تاHz 50.00Hz ○ 

P2.20 
 کارکرد زمان آستانه

 تجمیعی
0.0%～100.0% 

(FDT1 Level) 
0.1% 5.0% ○ 
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 اینورتر DO منظوره چند خروجی باشد، فرکانس تشخیص مقدار از بالاتر اجرا حال در فرکانس که هنگامی

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

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

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

 . است (Pd.19)فرکانس

 
 FDT عملکرد 8-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.21 
 تشخیص محدوده

 حاصله فرکانس
0.0%～100.0% 

 (حداکثر فرکانس)
0.1% 0.0% ○ 

 می ONسیگنال  DO منظوره ترمینال چند باشد، شده تنظیم فرکانس از خاصی محدوده در درایو فرکانس اگر

 مورد شده تنظیم فرکانس با خروجی فرکانس تطابق محدوده آن در که ای محدوده تنظیم برای تابع این. دهد

  .باشد می حداکثر فرکانس به نسبت درصد یک تابع این مقدار. شود می استفاده شود، واقع قبول

 .است شده داده نشان 9- 6شماتیک  نمودار در یافته دست فرکانس تشخیص بازه
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 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:
 می استفاده خیر یا است معتبر سرعت کاهش و شتاب هنگام در پرش فرکانس آیا اینکه تعیین برای تابع کد این

 .شود

 پرش محدوده در اجرا حال در فرکانس و باشند معتبر سرعت کاهش/  شتاب هنگام در پرش های فرکانس وقتی

 فرکانس ترین پایین از مستقیماً) پرد می شده تنظیم فرکانس پرش دامنه از اجرا واقعی فرکانس باشد، فرکانس

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

 .دهد

 
 سرعت کاهش و شتاب حین در را پرش موثر فرکانس 10-6شکل
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NE900 فرکانس مقدار ترتیب به و کند می فراهم را دلخواه ورود فرکانس تشخیص پارامترهای از مجموعه دو 

 .دهد می نشان را تابع این از شماتیکی 11-6 شکل. کند می تنظیم را فرکانس تشخیص محدوده و

 
 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 عملکرد این

 محدوده به توجه با کاهش/شتاب مختلف های زمان انتخاب برایاز این تابع . انجام نشود DI ترمینال سوئیچینگ

 .شود می استفاده اینورتر کارکرد طول در DI ترمینال از عبور بدون کاری فرکانس

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

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

 .شود می انتخاب

 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
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 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 عملکردکد 

P2.26 
 صیتشخ زانیم

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

P2.27 
 صیتشخ سیسترزیه

 (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% 

( حداکثر فرکانستا  ) 
0.1% 0.0% ○ 

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% 

( حداکثر فرکانستا  ) 
0.1% 0.0% ○ 

 چندترمینال  باشد، ورود فرکانسهر  تشخیص مقدار منفی و مثبتبازه  در اینورتر خروجی فرکانس که هنگامی

 صادر می کند. را ON سیگنال،DO منظوره

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.32 
 صیتشخ سطح

 صفر انیجر

0.0 %～300.0 % 

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

P2.33 

 سطح ریتاخ زمان

 انیجر صیتشخ

 صفر

0.01s～600.00s 0.01s 0.10s ○ 

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

 . کند می صادر را ON سیگنال،DO منظوره چندترمینال  ،رود فراتر صفر جریان تشخیص تأخیر

 .دهد می نشان را صفر جریان تشخیص 13-6 شکل

 
 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 

 تاخیر زمان

 اضافه تشخیص

 خروجی جریان

0.01s～600.00s 0.01s 0.00s ○ 

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

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

 نشان 14-6 شکل درخروجی  انیجر اضافه تابع. کند می صادر را ON سیگنالاینورتر، DO منظوره چندترمینال 

 .است شده داده

 
 خروجی انیجر اضافه تابع 14-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.36 
 هر به یابیدست

 1 یانیجر

0.0 %～300.0 % 

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

P2.37 
 هر به دنیرس دامنه

 1 یانیجر

0.0 %～300.0 % 

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

P2.38 
 هر به یابیدست

 2 یانیجر

0.0 %～300.0 % 

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

P2.39 
 هر به دنیرس دامنه

 2 یانیجر

0.0 %～300.0 % 

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

 و مثبت تشخیص ، دامنهاینورتر خروجی جریان که هنگامی. است P8.03 موتور نامی جریان به نسبت درصد این

 .کند می صادر را ON سیگنالاینورتر، DO منظوره چندترمینال  باشد، شده تنظیم جریان هر منفی
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این  15-6 شکلدامنه را فراهم می کند.  تشخیصاختیاری و ورود جریان از پارامتر مجموعه دو NE900اینورتر

 .دهد می نشان را عملکرد

 
 دلخواه ورود فرکانس تشخیص 15-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

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

 .شوند یم استفاده اینورتر یبند زمان عملیات لیتکم یبرا، این گروه از پارامترها

 پس. کند می شروع را بندی زمان کار، به شروع با اینورتر است، معتبر P2.40 بندی زمان تابع انتخاب که هنگامی

 سیگنالاینورتر، DO منظوره چندو ترمینال  شودمی متوقف خودکار طوربه اینورتر بندی،زمان بندیزمان تنظیم از

ON کند می صادر را. 

 توان یم را زمان ماندهیباق زمان مدت و کند یم شروع 0از را یبند زمان کند یم کار به شروع که بار هر ویدرا

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

 :P2.41 انتخاب مدت زمان

 P2.42 تنظیم 0:
VI :1 

:2 CI    بامتناظر  آنالوگ ورودی محدوده P2.42  

 نکته: 

 تنظیم زمان با آنالوگ ورودی محدوده P2.42 دارد مطابقت. 
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 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 ○ 

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

DOاینورتر، برای ورودی آنالوگ"VI"  ،سیگنال ON یورودولتاژ  دهد یم نشان کهد کن می صادر را AI  خارج 

 .است شده نییتع محدوده از

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.45 75 1 ℃100～0 ماژول دمای آستانه℃ ○ 
کرده و 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 نشان

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

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

 توقف 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

 به صورت دائمی فن:کارکرد 1

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P2.51 
  زمان به یابیدست

 یفعل کارکرد
0.0～6500.0 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 پارامترنام  کد عملکرد

P2.51 1 0.1 2～0.1 موتور یخروج توان میتنظ بیضر ○ 
 .دیینما میتنظ را تابع نیا 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 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 
خود با  نیاز با مطابق راحتیانتخاب های زیادی را ارائه می دهد که کاربر می تواند  X1～X10 ترمینال های

 ضمنا .دیکن مراجعه 1-6. برای جزئیات، به جدولکند تعریف و انتخاب را آنها P3.09 تا P3.00استفاده از توابع 

 می باشد. REVهیپا همان X2 هیپا و FWDهمان پایه  X1 هیپا

 عملکرد مقدار عملکرد مقدار

 (FWD)جلو به رو 1 عملکردبدون  :0 0
 یا نقطه سه کنترل 3 (FWD/REVیاREV ) معکوس اجرای 2

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

 پایین نالیترم 7 بالا نالیترم 6

 خطا یبازنشان 9 (FRS) توقف لغزش تا 8

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

 2 یمرجع چند نالیترم 13 1 یمرجع چند نالیترم 12

 4 یمرجع چند نالیترم 15  3 یمرجع چند نالیترم 14

16 
/  شتاب زمان انتخاب برای 1 ترمینال

 سرعت کاهش
17 

/  شتاب زمان انتخاب برای 2 ترمینال

 سرعت کاهش
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 19 فرکانس منبع تغییر 18
 نال،یترم) نییپا و بالا ماتیتنظ اصلاح

 (اتیعمل پنل

  ممنوع سرعت کاهش/  شتاب 21 1 فرمان منبع تغییر 20

 PLC تیوضع مجدد میتنظ PID 23 مکث 22

   شمارنده ای کنتور یورود 25  نوسان مکث 24

 طول شمارش یورود 27 شمارنده ای کنتور یبازنشان 26

 ممنوع گشتاور کنترل 29  طول ینشان باز 28

 شده رزرو 31 (X5 یبرا فقط)پالس یورود یفعالساز 30

  یخارجی خطا( NCبسته)"معمولا یورود 33  یفور  DCترمز 32

 معکوس PID عمل جهت 35 فرکانس اصلاح تیممنوع 34

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

 PID 39 انتگرال مکث 38
 و X یاصل فرکانس منبع نیب ییجابجا

 شده نییتع شیپ از فرکانس

40 
 Y یاصل فرکانس منبع نیب ییبجا جا

 شده نییتع شیپ از فرکانس و
 موتور انتخاب 1نالیترم 41

 PIDپارامترهای ییجا جابه 43 شده رزرو 42

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

 (Emergency)یاضطرار توقف 47 سرعتل گشتاوروکنتر کنترل نیب ییجابجا 46

 DC ترمز کاهش 49 یخارج توقف 2نالیترم 48

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

-53 ممنوع معکوس 52

59 
 شده رزرو

 منظوره چند ورودی انتخاب عملکرد جدول 6-1جدول 

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

 منفی و مثبت کنترل های پایانه: 2~1

 .شود می کنترل خارجی ترمینال های توسط عقب و جلو به چرخش برای اینورتر
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 سیمه سه عملیات کنترل: 3

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

 .کنید مراجعه(  ترمینال فرمان روشP3.14 ) کد شرح

5~4 :Jog مثبت و منفی 

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

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

 فرکانس کاهش/  افزایش دستور: 6~7

 منبع که هنگامی. یابد می کاهش یا افزایش کنترل ترمینال توسط ،دور راه از کنترل عملیات پنل جای به فرکانس

 تغییر نرخ. کرد تنظیم پایین و بالا توان می را شده تنظیم فرکانس است، شده تنظیم دیجیتال تنظیم روی فرکانس

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

 ورودی توقف آزاد: 8

 از کنترل برای ،کنترل ترمینال توسط اما .است P1.05 در شده تعریف آزاد اجرای توقف معنای همان به تابع این

 مشخص شده است. دور راه

 ( RESET) خطا بازنشانی: 9

 آن عملکرد کرد. استفاده خطا مجدد میتنظ عملکرد یبرا ترمینال نیا از میتوان ،اینورتر یرو خطا بروز زمان در

 .باشدی م اینورتری روی کنترل صفحه در STOP دیکل عملکرد همانند

 مکث کارکرد: 10

 حافظه به PID و نوسان فرکانس ،PLC مثل یتوابع تیوضع اما .شود متوقف تا کند یم دایپ سرعت کاهشاینورتر

 .ردیگ یم سر از توقف از لـــقب را خود تیوضع ورترــاین عملکرد، نیا شدن رفعالیغ از پس .شوندی م سپرده

 بسته معمولاً/  باز ورودی معمولاً ورودی خارجی دستگاه خطای: 11

نشان داده می  خارجی دستگاه نقص براینورتر  نظارت برای خارجی دستگاه خطای سیگنال ترمینال این طریق از
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 سیگنال. دهد می نمایش خارجی را دستگاه خطای هشدار یعنی "E-13"اینورتر خطا، سیگنال دریافت از پس شود.

 ورودی حالت X4 است، شده داده نشان 17-6 شکل در که همانطور. باشد بسته یا باز معمول طور به تواند می خطا

 .است خارجی دستگاه خطای رله یک KM اینجا، در. است باز معمولی

 چند سرعتهاجرای ترمینال : 12~15

 یکی با مطابق ها حالت نیا از کی هر که نمود جادیا را حالت 16 توان یم یمرجع چند فرمان هیپا چهار بیترک با

 :است شده ذکر ریز جدول در که باشد یمی میتنظ ریمقاد 16 از

 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 

 مطابقت(  P0.05) فرکانس حداکثر باPb.00～Pb.15 توابع%100.0 مقدار باشد، سرعته چند فرکانس منبع اگر
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 یجداساز یبرا ولتاژ منبع ای PID میتنظ منبع عنوان به تواند یم زین یمرجع چند سرعته، چند عملکرد بر علاوه. دارد

V/F سرعته چند عملکرد کشی سیم نمودار .کند برآورده را مختلف ماتیتنظ ریمقاد رییتغ به ازین تا شود، استفاده 

 (.بخش 3 به متصل) 16-6 است زیر شرح به

 
       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 بیترک توسط سرعت کاهش/  شتاب یزمانها حالت چهار ازی کی انتخاب

 .ردیگ یم انجام سرعت، کاهش/شتاب زمان 2 و 1 ترمینال های

 فرکانس با سوئیچینگ: 18

 .شود می استفاده مختلف های فرکانس از معینی منبع به جابجایی برای

 فرکانس دو زمانبندی بین جابجایی تنظیم هنگاماز این کد  ،P0.19 فرکانس منبع انتخاب تابع تنظیم به توجه با

 .شود می استفاده فرکانس

 ) بالا و پایین( UP/DOWN تنظیماتپاکسازی  :19
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 با شده انجام راتییتغ حذف یبرا ترمینال نیا از ،شود می داده دیجیتال فرکانس عنوان به فرکانس که هنگامی

 فرکانس شود، یم استفاده عملکرد صفحه در UP/DOWN کلید یا UP/DOWN ترمینال عملکرد از استفاده

 .شود یم برگردانده P0.02 توسط شده تعیین مقدار به شده میتنظ

 فرمان منبع جابجایی ترمینال :20

 کنترل بینبرای انجام تغییر  توان می ترمینال این از ،(P0.03=1) شود تنظیم ترمینال از کنترل یرو فرمان منبع اگر

 استفاده کرد. کلید صفحه کنترل و ترمینال

 کنترل نیب ییجابجا انجام یبرا هیپا نیا از ،(P0.03 = 2) باشد شده میتنظ ارتباط کنترل یرو فرمان منبع اگر

 .شود یم استفاده یاتیعمل پنل کنترل و ارتباطات

 سرعت کاهش/شتاب منع فرمان :21

 بجز) ردیگ قرار یخارج یگنالهایس ریتأث تحت نکهیا بدون را موتور یفعل سرعت آن، شدن فعال و میتنظ نیا با

 .کند یم حفظ( STOP دستور

 نکته: 

 نیست معتبر عادی سرعت کاهش توقف هنگام در. 

 PID مکث :22

PID میتنظ از یبانیپشت بدون را یفعل فرکانس یخروج ویدرا. است نامعتبر موقت طور به PID حفظ فرکانس منبع 

 .کند یم

 PLC یبازنشان ای مجدد میتنظ:23

 نیا قیطر از، اینورتر شود یم یانداز راه مجددا یوقت. شود یم متوقف موقت بطور کار نیح در ساده PLC تابع

 .گردد یبرم ساده PLC هیاول ماتیتنظ تیوضع به ترمینال

 فرکانس نوسان مکث :24

 یم( مکث) متوقف موقت طور به نوسان فرکانس عملکرد. کند یم وصل را یمرکز فرکانس در فرکانس مبدل

 .شود



 
 

151 

 

 (کنتور)شمارشگر یورود :25

 .شود یم استفاده پالس شمردن یبرا ترمینال نیا

 (کنتور)شمارشگرتنظیم مجدد  :26

 .شود می پاک شگرشمار وضعیت

 طول شمارش ورودی :27

 به 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

 طول مجدد تنظیم :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 ترمینال، روشن شدن این هنگامی

 بسته"معمولاورودی  خارجی خطای :33

 ممنوع فرکانس اصلاح :34

 .دهد ینم پاس  یفرکانس رییتغ گونه چیه به اینورتر ،ترمینال نیا شدن روشن از پس

 PID عمل جهت معکوس ترمینال :35

 .شود یم P6.03 در شده نییتع جهت مخالف PID عمل جهت ،ترمینال نیا شدن روشن از پس

 یخارج توقف 1 ترمینال :36

 STOP دیکل عملکرد معادل ،اینورتر کردن متوقف یبرا ترمینال نیا از توان یم ،یاتیعمل پانل از کنترل حالت در

 .کرد استفاده پانل، در
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 فرمان منبع رییتغ 2 شماره هیپا :37

 از کنترل فرمان منبع اگر. شود یم استفاده یارتباط شبکه از وکنترل ترمینال از کنترل نیب ییجابجا انجام یبرا

 .رود یم یارتباط شبکه از کنترل حالت به ترمینال نیا شدن روشن از پس ستمیس باشد، ترمینال

 PID انتگرال مکث :38

 یتناسب توابع حال، نیا با .آید می در تعلیق حالت به PID انتگرال تنظیم عملکرد ،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) شده تعیین پیش از فرکانس با اینورتر فرکانس اصلی منبع ،ترمینال نیا شدن روشن از بعد

 .شود

 شده تعیین پیش از فرکانس ترمینال و کمکی فرکانس نبعمسوئیچینگ بین  :39

 می جایگزین( P0.02) شده تعیین پیش از فرکانس با اینورتر فرکانس مرجع منبع است، معتبر ترمینال که هنگامی

 .شود

 PIDماتیتنظ رییتغ :43

 یم خاموش ترمینال نیا که یهنگام، (P6.18=1) شود انجام DI ترمینال از استفاده با PID ماتیتنظ رییتغ اگر

 .است P6.15～P6.17 از PID ماتیتنظ هیپا نیا شدن روشن با. هستند P6.05～P6.07 از PID ماتیتنظ شود،

  کاربر توسط شده تعریف1 و 2 خطای: 44~45

 برابر در محافظت اقدامات و کند یم گزارش را E-33 و E-32 بیترت به اینورتر باشند، روشن هیپا دو نیا اگر

 .دهد یم انجام PA.46 میتنظ اساس بر را خطا

 رزرو :46

 یاضطرار توقف :47

 یبالا حد در انیجر توقف، ندیفرآ یط در. شود یم متوقف زمان نیعتریسر در اینورتر ،ترمینال نیا شدن روشن با
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 .شود یم استفاده یاضطرار حالت در اینورتر توقف به ازین نیتأم یبرا عملکرد نیا. ماند یم یباق شده میتنظ

 یخارج توقف 2 ترمینال :48

 اینورتر کردن متوقف یبرا توان یم ترمینال نیا از، (ارتباطات ای ترمینال عملکرد، پانل) یکنترل حالت هر در

 .است 4 سرعت کاهش زمان سرعت، کاهش زمان حالت، نیا در. کرد استفاده

 DCکاهش سرعت تا ترمز :49

 به سپس و ابدی یم کاهش DC ترمز توقف فرکانس به اینورتر فرکانس شود، یم روشن ترمینال نیا که یهنگام

 .رود یم DC ترمز حالت

 فعلی کارکرد زمان پاکسازی :50

 عملیات با باید عملکرداین . شود می پاک اینورتر فعلی کار زمان شود، یم روشن ترمینال نیاکه  هنگامی

 .شود مرتبط هم با(  P2.41) عملیات رسیدن زمان و( P2.40) بندیزمان

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد 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 

 

 ولتاژ اگر شود، یم استفاده DI عنوان به AI که یهنگام .است DI عنوان به AI از استفاده توابع نیا عملکرد

 ای ولت 3 یورود ولتاژ اگر و شود یم محسوب( بالا سطح) کیی ورود تیوضع باشد، بالاتر ای ولت 7 یورود

 باشد ولت 7 و ولت 3 نیب یورود ولتاژ اگر. شود یم محسوب( نییپا سطح) صفری ورود تیوضع باشد تر نییپا

  .است پسماند، است شده داده نشان 18-6 شکل در که همانطور  AI حالت

 استفاده 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

 ترمینال 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
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 مربوطه DI وضعیت و AI ورودی ولتاژ رابطه 18-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P3.13 0.000 ترمینال فیلتر زمانs～1.000s 1 0.01s x 
 و باشد تداخل مستعد ورودی ترمینال اگر. شود یم استفاده X ترمینال وضعیتی افزار نرم لتریف زمان میتنظ یبرا

 زمان افزایش اما. یابد افزایش تداخل ضد توانایی تا داد افزایش توان می را پارامتر شود، عملکرد در اختلال باعث

 .دهد پاس  کندی به X ترمینال شود می باعث فیلتر

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P3.14 0 0 3～0 یورود ترمینال فرمان حالت ○ 
 .کند می تعریف خارجی ترمینال های طریق از اینورتر عملکرد کنترل برای را مختلف روش چهار پارامتر این

 1 خطی حالت دو 0 :

 K1 K2 فرمان اجرا

STOP 0 0 
Forward RUN 1 0 
Reverse RUN 0 1 

STOP 1 1 
 

 1 خطی دو حالت 19-6شکل
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  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

 1 حالت سه خطی 2 :

Xi منظوره چند یورود یهاترمینال  از یکی معرف ریز شکل در X1～X6 یم نظر مورد ترمینال عملکرد. است 

 .گردد تعریف 9 شماره "یا نقطه سه کنترل" عنوان به آن ماتیتنظ در ستیبا

 

SB1：Stop button 

SB2：Forward button 

    SB3：Reverse button                 

 

 1 خطی سه حالت 21-6شکل

 2 حالت سه خطی 3 :

Xi منظوره چند یورود یهاترمینال  از یکی معرف ریز شکل در X1～X6 یم نظر مورد ترمینال عملکرد. است 

 .گردد تعریف 9 شماره "یا نقطه سه کنترل" عنوان به آن ماتیتنظ در ستیبا

 

SB1：Stop button 

SB2：Run button 

 

 2 خطی سه حالت 22-6شکل
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 ترمینال و باشد معتبر ترمینال اجرا حال در فرمان کانال انتخاب اگر ،اینورتر توقف و خطا بروز هنگام :توجه

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 
 ترمینال نرخ

UP/DOWN 
0.001 Hz/s～65.535 Hz/s 0.001 Hz/s 

1.000 

Hz/s ○ 

 .شود یم استفاده فرکانس رییتغ زانیم میتنظ یبرا شود، یم میتنظ UP/DOWN هیپا از استفاده با فرکانس که یهنگام

 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 
حداقل ورودی 

 پالس
0.00V～P3.33 0.01KHz 0.00KHz ○ 

P3.32 
 حداقل تنظیم

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



 
 

157 

 

P3.33 
 یورود حداقل

 پالس
P3.31～+100.00KHz 0.01KHz 50.00KHz ○ 

P3.34 

 با متناظر ماتیتنظ
 یورود حداقل

 پالس

-100.0%～+100.0% 0.0% 100.0% ○ 

P3.35 
 یورود حداکثر

 پالس
0.00s～10.00s 0.01s 0.10s ○ 

 یورود ولتاژ یوقت. شوند یم استفاده مربوطه میتنظ و آنالوگ یورود ولتاژ نیب رابطه فیتعر یبرا توابع نیا

 آنالوگ یورود ولتاژ یوقت. شود یم استفاده مقدار حداکثر از شود، شتریب( P3.18) مقدار حداکثر از آنالوگ

( یورود حداقل از کمتر AI یبرا میتنظ) P3.37 در شده میتنظ مقدار از ،(P3.16) باشد مقدار حداقل از کمتر

 .شود یم استفاده

  .دارد مطابقت ولت 0.5v ولتاژ با آمپر یلیم 1 انیجر است، انیجر یورود آنالوگ یورود که یهنگام

P3.20 (لتریف زمان VI1 )یافزار نرم لتریف زمان میتنظ یبرا VI1معرض در آنالوگ یورود اگر. شود یم استفاده 

 شیافزا حال نیا با .شود تیتثب شده ییشناسا آنالوگ یورود تا دیده شیافزا را تابع نیا مقدار ، است تداخل

 .کند یم کند را آنالوگ صیتشخ پاس VIلتریف زمان

 . دیکن میتنظ یدرست به یواقع طیشرا اساس بر را تابع نیالطفا  

 شرح به تایجزئ یبرا. باشد یم یمختلف یاسم ریمقاد با مطابق آنالوگ، یورود %100 ،مختلف یکاربردها در 

 :شکل های زیر نمایشگر دو نوع از تنظیمات می باشند .دیکن مراجعه مختلف یها کاربرد ای ها برنامه

 
 مجموعه مقادیر و آنالوگ ورودی بین متناظر رابطه 23-6شکل
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P3.36 یمنحن انتخابVI              000～333 111 000 ○ 
 را 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

 به مربوط 1 منحنی. دارند قرار P3 گروههستند که در ای نقطهدو های منحنی همگی 3منحنی و 2منحنی ،1منحنی

P3.16 تا P3.20، به مربوط 2 منحنی P3.21 تا P3.25، به مربوط 3منحنی P3.26 تا P3.30 .هستند 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P3.37 
 VI یورود یبرا میتنظ

              یورود حداقل از کمتر
000～333 111 000 ○ 

 دهگان کان،ی یها رقم. شود یم استفاده تابع نیا از ،باشد مقدار حداقل از کمتر آنالوگ یورود ولتاژ که یهنگام

 .هستند CI و VI ماتیتنظ با متناظر بیترت به تابع نیا صدگان و

 ماتیتنظ 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

 آن مقدار است، یورود حداقل از کمتر آنالوگ یورود ولتاژ که یهنگام باشد، 1 عدد شده انتخاب مقدار اگر

 .گردد یم میتنظ %0.0 آنالوگ یورود

 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 

 حال 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

 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 
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 سطح بالا معتبر 0 :

 سطح پایین معتبر 1 :

 .شود می استفاده دیجیتال ورودی ترمینال معتبر وضعیت حالت تنظیم برای عملکرد کدهای گروهاز این 

 معتبر COM به اتصال هنگام مربوطه،X ی ورود ترمینال ،گردد میتنظ بالا سطح بعنوان ها تیب از کی هر یوقت

، مربوطه X ترمینال گردد میتنظ نییپا سطح بعنوان ها آن از کی هر چنانچه .است نامعتبر پس از قطع ارتباط و بوده

 .می شود معتبر ارتباط قطعپس از  و است نامعتبر شود می متصل COM به زمانی که

P3.41 واحد رقم: کنترل ترمینال بیت شرح :X1 یکان رقم  :X1، دهگان رقم :X2،  صدگان رقم X3 ،  رقم 

 . X5 هزارگان ده رقم  ، X4 هزارگان

P3.42 یکان رقم :کنترل ترمینال بیت شرح  :X6 ، دهگان رقم :X7 ،  صدگان رقم X8 ،  هزارگان رقم X9  رقم 

 . X10 هزارگان ده

P3.43 یکان رقم : ورودی ترمینال کنترلی بیت شرح  :VI، دهگان رقم:CI  . 
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 ترمینال های خروجی :  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 یخروج 1 :

 سرعت با پالس خروجی ترمینال یک عنوان به تواند می که است ریزی برنامه قابل پلکسر مالتی یک FM ترمینال

 KHz 100 خروجی پالس فرکانس حداکثر. شود استفاده باز کالکتور چیسوئ گنالیس یخروج عنوان به ای و بالا

 .کنید مراجعه P4.06 توضیحات به پالس خروجی به مربوط توابع برای لطفاً. است

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P4.01 
 FMR عملکرد انتخاب

 (باز کالکتور 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 ○ 

 .شود می استفاده دیجیتال خروجی پنج عملکردهای انتخاب برای بالا عملکرد کد پنج از

T/A-T/B-T/C و P/A-P/B-P/C رله های روی برد کنترل و روی کارت توسعه هستند. تیبتر به 

 :است زیر شرح به منظوره چند خروجی ترمینال عملکرد

 عملکرد مقدار عملکرد مقدار

 کار حال در اینورتر 01 بدون خروجی 00

 فرکانس سطح صیتشخ FDT1 یخروج 03 (توقف) خطا یخروج 02

 (توقفیجخرو بدون)صفر سرعت کارکرد 05 حاصل فرکانس 04

 ویدرا بار اضافه هشدار شیپ 07 موتور بار اضافه هشدار شیپ 06

  شده نییتع تعداد بهرسیدن  09 شده تنظیم به شمارش مقدار رسیدن 08

  PLC ی چرخهتکمیل  11 تعیین شده رسیدن به طول 10
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 فرکانسمحدودیت  13 شده حاصل یفعل کارکرد زمان 12

 کار یبرا مادهآ 15 شده محدود گشتاور 14

16 VI >CI 17  فرکانس یبالا حدرسیدن به 

18 
  نییپا حد به فرکانسرسیدن 

 (یخروج توقف بدون)
 ولتاژ افت حالت یخروج 19

 شده کامل یابی مکان 21 شبکه ارتباط ماتیتنظ 20

 23 یابی موقعیت رویکرد 22
  2صفر سرعت کارکرد

 (توقف در یخروج داشتن)

 FDT2 یخروج فرکانس سطح صیتشخ 25 یتجمع بودن روشن زمانرسیدن به  24

 2 فرکانسرسیدن به  27 1 فرکانسرسیدن به  26

 2  انیجررسیدن به  29 2  انیجررسیدن به  28

 یورود تیمحدود از VI تجاوز 31 شد حاصل یزمانبند 30

 معکوس کارکرد 33 بار شدن صفر 32

  ماژول یدماحصول  35 صفر انیجر حالت 34

 37 یافزار نرم حد از انیجر تجاوز 36
 نییپا حد به فرکانسرسیدن 

 (توقف در یخروج داشتن)

 موتور حد از شیب یگرما اخطار 39 (خطاها همه) خطا یخروج 38

 41  یفعل کارکرد زمانرسیدن به  40
 توقف یخطا بروز درصورت) خطا یخروج

 (ندارد وجود یخروج ولتاژ، افت و یعاد

 :است زیر شرح به 4-6 جدول در شده فهرست توابع

 بدون خروجی  0 :

 .ندارد عملکردی هیچ خروجی ترمینال

 کار حال در اینورتر  1 :

 سیگنال روشن میشود. ،(باشد صفر تواند می) دارد خروجی فرکانس و است کار حالت در اینورتر که هنگامی

 (توقف) خطا یخروج  2 :

 .شود می روشن ترمینال شود، می متوقف اینورتر به دلیل نقص که هنگامی
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 فرکانس سطح تشخیص FDT1خروجی  3 :

 .کنید مراجعه P2.20 و P2.19 عملکرد کدهای توضیح به لطفاً

 حاصل فرکانس  4 :

 .کنید مراجعه P2.21 عملکرد کدهایتوضیح  به لطفاً

 (توقف خروجی بدون)صفر سرعت کارکرد 5 :

 نالیترم باشد، توقف حالت در اینورتر اگر. شود یم روشن سیگنال ،کار کند  0خروجی فرکانس با اینورتر اگر

 .شود یم خاموش

 موتور بار اضافه هشدار پیش 6 :

 کرده بارعبور اضافه از قبل هشدار آستانه از موتور بار ایآ که تشخیص میدهد حفاظت، عمل انجام از قبل ویدرا

 .ریخ ای است

 .کنید مراجعه PA.00～PA.02 عملکرد کد به موتور بار اضافه پارامتر تنظیم برای لطفاً

 اینورتر بار اضافه هشدار پیش 7 :

 .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 خروجی سیگنال برسد، PE.08 در شده تنظیم مقدار به شمارش مقدار وقتی

 شده تعیین تعداد به رسیدن 9 :

 .شود یم روشن ، سیگنال خروجیاست دهیرس شده نییتع PE.09 در که یمقدار به شده نییتع مقدار یوقت

 تعیین شده طولرسیدن به  10 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی ،شود بیشتر PE.05 در شده تعیین مقدار از شده شناسایی واقعی طول وقتی
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 PLC ی چرخه تکمیل 11 :

 می ارسال را 250ms عرض با پالسی سیگنال خروجی کند، ترمینال می کامل را چرخه یک ساده PLC وقتی

 .کند

 شده حاصل فعلی کارکرد زمان 12 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی باشد، P2.51توسط شده تعیین زمان از بیشتر اینورتر کار زمان اگر

 فرکانسمحدودیت  13 :

 حد ای بالا حد به زین اینورتر یخروج فرکانس و رود فراتر فرکانس نییپا ای بالا حد از شده میتنظ فرکانس اگر

 .شود یم روشن سیگنال خروجی باشد، دهیرس نییپا

 گشتاورمحدودیت  14 :

 تیوضع به رترواین برسد، گشتاور شده نییتع حد مقدار به یخروج گشتاور چنانچه ،سرعت کنترل حالت در

 .شود یم روشن سیگنال خروجی و رود یم بار ریز توقف از یریجلوگ حفاظت

 گشتاورمحدودیت  15 :

 یبرا و ندهد صیتشخ را ییخطا چیه اینورترو شود داریپا و وصل اینورتر کنترل مدار و یاصل مدار هیتغذ اگر

 .شود یم روشن سیگنال خروجی باشد، آماده کارکرد

: 16 VI>CI 

 .شود یم روشن سیگنال خروجی باشد، CI یورود از بزرگتر VI یورود یوقت

 فرکانس یبالا حدرسیدن به  17 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی برسد، بالا حد به اجرا حال در فرکانس اگر

 فرکانس پایین حدرسیدن به  18 :

سیگنال  زین توقف حالت در .شود یم روشن سیگنال خروجی برسد، پایین حد به اجرا حال در فرکانس اگر

 .شود یم روشن یخروج
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 ولتاژ افت حالت خروجی 19 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی ،باشد ولتاژ افت حالت در اینورتر که هنگامی

 شبکه ارتباط تنظیمات 20 :

  سریال پورت ارتباطی پروتکل" بهبرای جزییات . شود یم کنترل ارتباطات ماتیتنظ با DO یخروج ترمینال

"NE900 | RS485 دیکن مراجعه نهم فصل در. 

 شده کامل یابی مکان 21 :

 یابی موقعیت رویکرد 22 :

 (توقف در یخروج داشتن) 2صفر سرعت کارکرد 23 :

 .شود یمو متوقف  روشن سیگنال خروجی باشد، 0اینورتر خروجی فرکانساگر  

 تجمعی بودن روشن زمان به رسیدن 24 :

 یم روشن سیگنال خروجی شود، بیشتر P2.16 توسط شده تعیین زمان از اینورتر یعیتجم بودن روشن زماناگر 

 .شود

 FDT2 خروجی فرکانس سطح تشخیص 25 :

 .کنید مراجعه P2.27 و P2.26 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 1 فرکانس سطح رسیدن به 26 :

 .کنید مراجعه P2.29 و P2.28 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 2 فرکانس سطح رسیدن به 27 :

 .کنید مراجعه P2.31 و P2.30 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 1جریان  رسیدن به 28 :
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 .کنید مراجعه P2.37 و P2.36 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 2 جریان رسیدن به 29 :

 .کنید مراجعه P2.39 و P2.38 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 شد حاصل یزمانبند 30 :

 زمان به اینورتر فعلی کارکرد زمان رسیدن از پس خروجی ترمینال باشد، معتبر( P2.40) بندی زمان عملکرد اگر

 .(P2.42) شود می روشن شده، تعیین

 ورودی محدودیت از VI تجاوز 31 :

 نییپا حد) P2.43 مقدار از کمتر ای( VI یورود ولتاژ یبالا حد) P2.44 مقدار از بزرگتر VI آنالوگ یورود اگر

 .شود یم روشن سیگنال خروجی باشد،( VI یورود ولتاژ

 بار شدن صفر 32 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی شود، صفر اینورتر بار اگر

 معکوس کارکرد 33 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی، دارد قرار معکوس کار حالت در اینورتر که هنگامی

 صفر جریان حالت 34 :

 .کنید مراجعه P2.33 و P2.32 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 ماژول دمای حصول 35 :

سیگنال  برسد،( P2.45) شده میتنظ IGBT یدما آستانه به( P7.06) رنورتیا IGBT نکیس تیه یدما اگر

 .شود یم روشن خروجی

 یافزار نرم حد از انیجر تجاوز 36 :
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 .کنید مراجعه P2.35 و P2.34 عملکرد کدهای شرح به لطفاً

 (توقف در خروجی داشتن) پایین حد به فرکانس رسیدن 37 :

 روشن 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

 (خطاها همه) خطا خروجی 38 :

 .شود یم روشن سیگنال خروجی شود، متوقف رنورتیا و دهد رخ رنورتیا در ییخطا اگر

 موتور حد از بیش گرمای اخطار 39 :

سیگنال  برسد،( موتور حد از شیب یدما هشدار آستانه) PA.54 در شده میتنظ یدما به( b0.34) موتور یدما اگر

 .شود یم روشن خروجی

 رسیدن به زمان کارکرد فعلی  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 لیدل به اینورتر یوقت

 .ندارد وجود یخروج ولتاژ، افت یخطا بروز حالت در :توجه

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P4.06 یخروج عملکرد انتخابFMP 0～16 1 0 ○ 
P4.07 یخروج عملکرد انتخاب AO1 0～16 1 0 ○ 
P4.08 یخروج عملکرد انتخاب  AO2 0～16 1 1 ○ 

. است (P5.09) پالس یخروج فرکانس حداکثر تا KHz 0.01 از FMP ترمینال یخروج پالس فرکانسمحدوده 

 دامنه یدارا AO2 و AO1 یخروج. گردد میتنظ تواند یم100.00KHz تا 0.01KHz نیب P5.09 مقدار

0V~10V 0 یاmA~20mA باشد یم. 
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 شده داده نشان زیر جدول در مربوطه عملکرد کالیبراسیون رابطه و آنالوگ خروجی یا پالس خروجی محدوده

 :است زیر شرح به منظوره چند خروجی ترمینال عملکرد :است

 آنالوگ یا پالس خروجی %100.0 ～ %0.0 به مربوط عملکرد عملکرد مقدار

～0 کارکرد فرکانس 1 یخروج فرکانس حداکثر  

～0 شده میتنظ فرکانس 2 یخروج 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 ینام 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 شدهحداکثر  

～0 میزان شمارش 11 شمارش میزانحداکثر  

 %100.0～%0.0 ارتباط ماتیتنظ 12

～0 سرعت موتور 13 یخروج 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 

 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P4.09 
 فرکانس حداکثر

 FMP خروجی
0.01KHz～100.00KHz 0.01KHz 50.01KHz ○ 

 پالس خروجی فرکانس حداکثر تنظیم برای تابع این از شود، استفاده پالس خروجی برای FMترمینال  از اگر

 .شود می استفاده
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 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 ○ 

 توانند می همچنین. شود می استفاده آنالوگ خروجی دامنه انحراف و صفر انحراف اصلاح برای توابع این از

 دهنده نشان k"" صفر، انحراف دهنده نشان "b"اگر. شوند استفاده نظر مورد AOمنحنی کردن سفارشی برای

:  برابر واقعی خروجی باشد، استاندارد خروجی دهنده نشان ""X و واقعی خروجی دهنده نشان ""Yبهره، ضریب

Y = kX + b شود می. 

 مقدار به استاندارد خروجی .است 10V (or 20mA)با  متناظر AO2 و AO1 صفر انحراف ضریب 100.0%

 بهره افزایش کننده تنظیم یا صفر جبران ضریب بدون 0V~10V (or 0mA~20mA) آنالوگ خروجی  با متناظر

 فرکانس در و شود استفاده اجرا حال در فرکانس عنوان به آنالوگ خروجی از اگر مثال، عنوان به .دارد اشاره

 ضریب و تنظیم ”0.50-“ روی باید بهره افزایش باشد، 3Vخروجی حداکثر، فرکانس در و 8V خروجی صفر،

 .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 ○ 

 تا حالترییتغ لحظه از DO2 و DO1 ،2رله ،1هرل ،FMR یخروج یها ترمینالریتأخ زمان میتنظ یبرا توابع نیا

 .شوند یم استفاده یواقع یخروج رییتغ

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

P4.19 
 معتبر انتخاب حالت

  خروجی ترمینال
00000～11111 11111 00000 ○ 

 .شوند یم استفاده DO2 و DO1 ،2رله ،1هرل ،FMR یها ترمینال منطقی خروجی تنظیم برای تابع این
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 :است زیر شرح به رقم هر شرح

 FMR یخروج: کانی رقم

 1هرل یخروج :دهگان رقم

 2هرل یخروج :صدگان رقم

 DO1 یخروج :هزارگان رقم

 DO2 یخروج :هزارگان ده رقم

  مثبت منطق  0 :

 .ستین معتبر COM از شدن قطع هنگام و است معتبر COM به اتصال هنگام یخروج نالیترم

 مثبت منطق   1 :

 .است معتبر COM از شدن قطع هنگام و است نامعتبر COM به اتصال هنگام یخروج نالیترم
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 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 

 تعریف بار های ویژگی مختلف الزامات برآوردن برای را پذیر انعطاف V/F تنظیم روش یک عملکرد کدهای

 :کرد انتخاب P5.00 تعریف به توجه با توان می را منحنی حالت پنج. کنند می

: 0 V/F خطی 

 و 0 خروجی ولتاژ باشد، 0اینورتر خروجی فرکانس که زمانی. است استفاده قابل معمولی ثابت گشتاور بار برای

 .است موتور نامی ولتاژ خروجی ولتاژ باشد، موتور نامی فرکانس خروجی فرکانس که زمانی

: 1 V/F چند نقطه ای 

 می P5.06 تا P5.01 توابع تنظیم با. است استفاده قابل سانتریفیوژ و کن خشک دستگاه مانند ویژه بارهای برای

 .آورد بدست را دلخواه V/F منحنی توان

: 2 V/F مربعی 

 .باشد یم مناسب پمپ و فن مانند یوژیفیسانتر یبارها یبرا حالت نیا

  V/F کامل یجداساز 10 :

. شود می استفاده دیگر موارد و گشتاور موتور کنترل و معکوس هیتغذ منبع ،ییالقا شیگرما در کلی طور به

 خروجی ولتاژ و فرکانس منبع توسط خروجی فرکانس است، خروجی ولتاژ از مستقل اینورتر خروجی فرکانس

 (.شده جدا V/F انتخاب هنگام ،ولتاژ منبع دیجیتال تنظیم) شود می تعیین P5.14 توسط

  V/F نیمه یجداساز 11 :

 به زین F و V نیب رابطه. کرد میتنظ P5.13 در توان یم را متناسب رابطه و هستند متناسب F و V حالت، نیا در

 باشد X ولتاژ منبع یورود که دیکن فرض. شود یم مربوط P8 گروه در موتور ینام فرکانس و موتور ینام ولتاژ

 :است ریز بصورت ویدرا یخروج F و V نیب رابطه ،( 100～0)

V/F =2 * X *(motor rated voltage) / (motor rated frequency) 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P5.01 بسته به مدل %0.1 %30.0～%0.0 گشتاور تقویت ○ 

 می استفاده خروجی ولتاژ جبران و تقویت با اینورتر، پایین فرکانسدر  گشتاور های ویژگی بهبود برایاین تابع 

 شده داده نشان 24-6 شکل b و a شکل در ثابت گشتاور منحنی گشتاور افزایش و کاهشی گشتاور منحنی. شود

 .است

 

Vb  :یدست گشتاور تیتقو ولتاژ                   Vmax :یخروج ولتاژ حداکثر 

Fz :یدست گشتاور تیتقو 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 
 قطع فرکانس

 گشتاور تیتقو
0.00 Hz 0.01 فرکانس حداکثر تاHz 50.00Hz X 

 .کند می مشخص را دستی گشتاور افزایش قطع فرکانس تابعاین 

ی م مناسب P5.00 در شده تعربف V/F یمنحن هر یبرا ،قطع فرکانس نیا کنید، مراجعه 24-6 شکل در Fz به

 .باشد
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 ویژگی پیش فرض واحد حداقل محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P5.03 
  V/F   1 فرکانس

 (F1) ای نقطه چند
0.0HZ～P5.05 0.01Hz 0.00Hz X 

P5.04 
  V/F   1 ولتاژ

 0.0%～100.0% 0.1% 0.0% X (V1) ای نقطه چند

P5.05 
  V/F   2 فرکانس

 (F2) ای نقطه چند
P5.03～P5.07 0.01Hz 0.00Hz X 

P5.06 
  V/F   2 ولتاژ

 (V2) ای نقطه چند
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% X 

P5.07 
  V/F   3 فرکانس

 (F3) ای نقطه چند
P5.05 0.01 تا فرکانس نامی موتورHz 0.00Hz X 

P5.08 
  V/F   3 ولتاژ

 (V3) ای نقطه چند
0.0%～100.0% 0.1% 0.0% X 

 شده داده نشان 25-6 شکل در که همانطور کند، تنظیم P5.03~P5.08 طریق از را V/F منحنی تواند می کاربر

 .است

 

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
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 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% ○ 

 بار، افزایش با آورد، می در حرکت به را الکتریکی بار و کند می کار V/F کنترل حالت در موتور که هنگامی

. یابدمی افزایش موتور سرعت بار، افزایش با درآورد، حرکت به را تولیدی بار اگر. یابد می کاهش موتور سرعت

 سرعت تا کرد جبران را بار تغییرات اثر در موتور سرعت تغییر توان می لغزش، جبران بازده مقدار صحیح تنظیم با

 .بماند ثابت موتور

 درستی به موتور پلاک با مطابق باید P8.05 موتور نامی سرعت لغزش، یجبران عملکرد از عادی استفاده برای

 بین تفاوت نامی لغزش. آورد می در حرکت به را نامی الکتریکی بار موتور که است سرعتی  P8.05. شود تنظیم

 با را اینورتر خروجی فرکانس خودکار طور به لغزش جبران. است بار بدون عملیات در سرعت و نامی سرعت

 تغییرات تأثیر نتیجه در و کند می تنظیم واقعی زمان در موتور بار تشخیص با موتور بار مقدار و نامی لغزش به توجه

 .دهد می کاهش را موتور سرعت روی بر بار

 اگر کند، می هدایت را الکتریکی بار موتور که هنگامی. کنید تنظیم ٪100 حدود را آن لطفاً:  بازده تنظیم روش

 . دهید کاهش را ازدهب است، زیاد موتور سرعت اگر. دهید افزایش را بازده است، کم موتور سرعت

 موتور دور اگر. یابد می کاهش بازده باشد، کم موتور سرعت اگر کند، می هدایت را تولید بار موتور که هنگامی

 .دهید افزایشرا  بهره است، زیاد

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P5.10 تحریکحد از بیش بازده V/F 0～200 1 64 ○ 

 اضافه خطاهای از و کند سرکوب را باس ولتاژ افزایش تواند می تحریک کنترل اینورتر، سرعت کاهش طول در

 به که درکاربردهایی بزرگتر باشد، نتیجه بازدارندگی بهتر است. هرچه تحریک اضافی .کند جلوگیری ولتاژ

 بهره افزایش کرد، اعلام اینورتر سرعت کاهش فرآیند طول در را حد از بیش ولتاژ هشدار توان می راحتی

ممکن است منجر به  افزایش بهره بیش از حد تحریک اضافی  حال، این با .است ضروری حد از بیش تحریک

 . شود سنجیده مختلف کاربردهای در باید کهافزایش جریان خروجی شود
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 وجود ولتاژ افزایش موتور سرعت کاهش هنگام در و است کم اینرسی که کاربردهایی برای شود می توصیه 

 توصیه ،ترمز مقاومت دارای که کاربردهایی برای همچنین .کنید تنظیم 0 روی را حد از بیش تحریک بازده ندارد،

 تنظیم کنید. 0را روی ( over-excitation gain) اضافی تحریک بازده شود می

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P5.11 نوسان سرکوب ازدهب  V/F 0～100 1 به مدل بسته ○ 

 موارد در جریان و سرعت موتور به راحتی و در نتیجه نوسانات بار دچار نوسان می گردند. ،V/F کنترل حالت در

 مواردی در خصوص به نکند، کار اضافه جریان برابر در حفاظت حتی یا معمول طور به است ممکن سیستم شدید،

 سرعت نوسان موثری طور به تواند می P5.11 معقول پارامترهای تنظیم. باشد نداشته وجودیا  است سبک بار که

 حدودمقدار صحیح در ،در صورت نیاز به تغییر. نیست تغییر به نیازی کلی طور به .کند سرکوب را موتور جریان و

 .گذارد می تأثیر V/F کنترل عملکرد بر صورت این غیر در .بزرگ خیلی و نه است کارخانه مقدار

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامتر نام کد عملکرد

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 --- 

 پالستنظیمات  4:

 . شود می داده X5 پرسرعت ترمینال پالس ترمینال توسط ولتاژ مرجع

 .  0KHz ～ 100KHzفرکانس محدوده ،9V ~ 30V ولتاژ محدوده: پالس مرجع سیگنال مشخصات

 چند مرجعی 5:

ین تنظیم سیگنال و تنظیم تنظیم شوند تا رابطه متناظر ب PF گروه پارامترهایباید  ،اگر منبع ولتاژ چند مرجع باشد

 موتور نامی ولتاژ مطابق با که شود، می داده بخش چند فرمان توسط PF، 100.0%گروه پارامتر تعیین شود.ولتاژ 

 .است
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:6 PLC ساده 

تنظیم  PFساده باشد، برای تعیین ولتاژ خروجی تنظیم شده باید توابع موجود درگروه PLCاگر منبع ولتاژ حالت 

 شوند.
: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:

به همان روش منبع  V/Fمنبع ولتاژ برای جداسازی  .شود می داده ارتباط طریق از میزبان کامپیوتر توسط ولتاژ

تنظیمات در هر حالت مطابق با ولتاژ   %100.0مراجعه کنید. P0.01فرکانس تنظیم می شود. برای جزئیات، به 

 نامی موتور است. اگر مقدار متناظر منفی باشد، از مقدار قدرمطلق آن استفاده می شود.

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P5.14 
برای  ولتاژ تالیجید میتنظ

 V/Fجداسازی
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 
 برای ولتاژ افزایش زمان

 V/Fجداسازی
0.0s～1000.0s 0.1s 0.0s ○ 

 .دهد یم نشان را موتور ینام ولتاژ به ولت 0 از یخروج ولتاژ شیافزا یبرا لازم زمان تابع نیا
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 PID تابع پارامترهای :  P6گروه

 سیگنال بین تفاوت دیفرانسیل و انتگرال متناسب، محاسبه با. است فرآیند کنترل متداول روش یک PID کنترل

 شده کنترل سیگنال و بسته حلقه سیستم یک تشکیل برای را خروجی هدف، سیگنال و شده کنترل بازخورد

 فشار کنترل جریان، کنترل مانند فرآیند کنترل شرایط برای این. کند می تنظیم هدف مقدار به نزدیک و پایدار

 .است شده داده نشان 26-6 شکل در  PIDکنترل فرآیند. است مناسب دما کنترل و

 
 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 تالیجید ماتیتنظ PID 0.0%～100.0% 1% 50.0% ○ 

:0 PA.13 

: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 ○ 

 VI آنالوگ 0:

 CIآنالوگ  1:
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 رزرو 2:

:3 VI-CI 

  تنظیمات پالس 4:

 تنظیمات ارتباطی 5:

:6 VI+CI 

  (|VI|, |CI|) حداکثر 7:

 (|VI|, |CI|) حداقل 8:

 است 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

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامترنام  کد عملکرد

P6.03 عملکرد جهتPID 0～1 1 0 ○ 

 عملکرد رو به جلو :0

 کنترل مثال عنوان به. ابدی یم شیافزا اینورتر یخروج فرکانس ،باشد کوچکتر PID میتنظ از بازخورد مقدار یوقت

 .دارد ازین جلو به رو PID عمل به حلقه کی دنیچیپ زمان در روین

 جهت معکوس : 1

 یابد،می کاهش اینورتر خروجی فرکانس باشد، هدف شده تعیین مقدار از کمتر PID بازخورد سیگنال که هنگامی

 عملکرد) منظوره چند ترمینال PID از استفاده هنگام که باشید داشته توجه لطفاً. بازکردن تنش کنترل موارد مانند

 .گیرد می قرار معکوس جهت تأثیر تحت عملکرد این ،(35

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.04 میتنظ بازخورد دامنه 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. 

 اگر مثال، برای. است P6.04 بازخورد و هدف محدوده با مطابق ،PID بازخورد و هدف %100.0 نسبی مقدار

P6.04 پس باشد، شده تنظیم 2000 روی 

 .است  PID، b0.15 =2000 هدف تنظیم نمایش صفحه باشد، PID،  100.0% هدف که هنگامی
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 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 ○ 

 :P6.05بازده تناسبیKp1 

 .یرو آن مقدار اگر. است بیشتر تنظیم شدت باشد، بزرگتر Kp1 چه هر. است PID شدت کننده میتنظ مقدار نیا

 ،PID هدف و PID بازخورد نیب انحراف بودن %100.0 صورت در که است یمعن نیا به ،گردد میتنظ ,100.0

 .بود خواهد فرکانس حداکثر PID میتنظ دامنه

P6.06 :ریگ انتگرال زمان Ti1 

انتگرال  زمان .است یشترب زین میتنظ شدت باشد، کوتاهتر انتگرال زمان هرچه. کند یم نییتع را انتگرال میتنظ شدت

 و PID بازخورد بین انحراف کهزمانی  انتگرال مداوم تنظیم از پس فرکانس حداکثر به رسیدن برای ای دوره

 .است %100.0 هدف مجموعه

P6.07: ریگ مشتق زمان Td1 

 عملکرد شدت باشد، شتریب ریگ مشتق زمان هرچه. است انحراف رییتغ میتنظ در PID عملکرد شدت کننده میتنظ

 به میتنظ دامنه باشد، %100.0 بازخورد مقدار رییتغ آن در چنانچه که است یزمان ریگ مشتق زمان. است شتریب زین

 .رسد یم فرکانس حداکثر

 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

تنظیم  ،(اینورتر معکوس چرخش) است منفی مقدار یک PID خروجی فرکانس که زمانی تنها شرایط، برخی در

 نیست، مجاز موارد برخی برای بالا خیلی معکوس چرخش فرکانس اما. باشد برابر تواند می بازخورد و PID هدف

 .شود می استفاده معکوس چرخش بالای حد فرکانس تعیین برای پارامتراز این  بنابراین

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.09 انحراف حدPID  0.0%～100.0% 0.1% 0.0% ○ 



 
 

179 

 

. شود می متوقف PID کنترل باشد، P6.09 مقدار از کوچکتر PID تنظیم و PID بازخورد بین انحراف اگر

 از 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

 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. 

 بنابراین،. 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

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر 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 را سیستم روی ناگهانی تنظیمات تغییر از ناشی تأثیر و کند می تغییر خطی صورت به تغییر زمان به توجه با 

 .دهد می کاهش

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامترنام  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 جابجایی برای پارامترها این

P6.18 سوئیچینگ شرایط PID کند می تنظیم را: 

 تعویض ؛ بدون :0
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 ؛ Xi طریق از تغییر :1

 ؛انحراف اساس بر خودکار تغییر :2

 .کاری فرکانس اساس بر خودکارتغییر  :3

 
 .شوند می تنظیم P6.05 ~ P6.07 روش همان به P6.15 ~ P6.16 کننده تنظیم پارامترهای

 ترمینال) 37 روی باید ترمینال عملکرد انتخاب ،DI منظوره چند ترمینال طریق از تعویض انتخاب صورت در

 .شود تنظیم( PID پارامتر تعویض

 معتبر ترمینال که هنگامی. شود می انتخاب( P6.05~ P6.07 ) 1 پارامتر گروه است، نامعتبر ترمینال که هنگامی

 .شود می انتخاب( P6.15~ P6.16) 2 پارامتر گروه است،

 سوئیچینگ انحراف از کمتر بازخورد و PID تنظیم بین انحراف مطلق مقدار شود، انتخاب خودکار تعویض اگر

 بازخورد و PID تنظیم بین انحراف مطلق مقدار که هنگامی. شود می انتخاب 1 گروه است، PID، (P6.19) پارامتر

 شود. می انتخاب را 2 گروه باشد، PID، (P6.20)سوئیچینگ انحراف از بیشتر

 باشد، 2 سوئیچینگ انحراف و 1 سوئیچینگ انحراف بین بازخورد و PID تنظیم بین انحراف که هنگامی

 نشان 27-6 شکل در که همانطور هستند، PID پارامترهای از گروه دو یخط ختهیآم درهم مقدار PID پارامترهای

 .است شده داده

 

 PID پارامترهای تغییر 27-6شکل
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 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 ○ 

 روی PID خروجی شدن ثابت از پس تنها را بسته حلقه الگوریتم PID شود، می اندازی راه اینورتر که هنگامی

 شده تعیین زمان است، شده داده نشان 28-6 شکل در که همانطور و کند می شروع  PID، (P6.21) اولیه مقدار

 .دهد می ادامه را P6.22 در

 
 PID پارامترهای مقدار اولیه 28-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.23 

 دو نیب انحراف حداکثر

 جهت در  PIDیخروج

 راستگرد

0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 

P6.24 

 دو نیب انحراف حداکثر

 جهت در PID یخروج

 معکوس

0.00%～100.00% 0.01% 1.00% ○ 

 جلوگیری برای  PID (خروجی هر در ثانیه میلی 2، )  PID خروجی دو بین انحراف کردن محدود برای تابع این

 .شودمی استفاده اینورتر عملکرد تثبیت و  PID خروجی سریع تغییر از

 

P6.23 و P6.24 مطابقت معکوس جهت در و جلو جهت در خروجی انحراف مطلق مقدار حداکثر با ترتیب به 

 .دارند
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.25 انتگرال یژگیو PID 0～ 11 00 00 ○ 

 (شده جدا انتگرال: )کانی رقم

 غیر معتبر 0 :

 معتبر 1 :

 مکث" 38 تابع با یافته تخصیص DI زمانیکه  PID انتگرال عملیات باشد، معتبر انتگرال شده جدا تابع اگر

 .گذارد می اثر دیفرانسیل و تناسبی عملیات فقط حالت این در .شود یم متوقف، باشد معتبر"  PIDانتگرال

  PID"انتگرال مکث" 38 تابع با ،شده داده تخصیص DI اینکه به توجه بدون انتگرال جداشده تابع باشد، نامعتبر اگر

 .ماند می باقی نامعتبر خیر، یا باشد روشن

 

 .شود متوقف انتگرال اتیعمل رسد، یم مجاز حد به یخروج که یهنگام ایآ: دهگان رقم

  انتگرال اتیعمل به دادن 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 (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% ○ 

P6.26 
 بازخورد قطع صیتشخ زمان

PID 
0.0s～20.0s 0.1s 1.0s ○ 

  .شوند یم استفاده PID بازخورد یقطع یبررس یبرا توابع نیا

 P6.26 مقدار از PID بازخورد اگر. ندارد وجود بازخورد یقطع یبررس شود، یم میتنظ %0.0 یرو P6.26 یوقت
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 عمل با مطابق و کند یم گزارش را E-31ویدرا ،باشد P6.27 مقدار از شیب آن زمان مدت و باشد کوچکتر

 .کند یم عمل خطا برابر در محافظت

 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 :

 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 فشار وارده～P6.31 Mpa 0.001 Mpa 0.500 Mpa ○ 

 از را فشار دیجیتال تنظیمات مستقیماً ،P0.01=10 وقتی. دهد می نمایش تعلیق حالت در را SLEEPاینورتر پانل

 راحت مشتریان برای کنید، استفاده دقیق تنظیم برای ▼ و ▲ کلیدهای از همزمان و کنید تنظیم P6.30 طریق

 .کنند تنظیم کلید صفحه طریق از را شده تنظیم مقدار که است

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.31 

 تنظیم مقدار حداکثر

 کلیدهای توسط شده

 پایین و بالا
0.001～P6.04 Mpa 0.001 Mpa 1.000 Mpa ○ 

P6.32 

 تنظیم مقدار حداقل

 کلیدهای توسط شده

 پایین و بالا
0.001～P6.31 Mpa 0.001 Mpa 0 ○ 

 از 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

 .است P6.32 مقدار حداقل شده تنظیم فشار باشد، P6.30 مقدار از کمتر شده تنظیم فشار که هنگامی

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 
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P6.33 
  فشار خروجی آلارم

 بالا حداز
0.001～P6.04 Mpa 0.001 Mpa 1.000 Mpa ○ 

 ،رسدمی معین فرکانس ترپایین حد به اینورتر کاری فرکانس و است بالا حد فشار از بیشتر لوله شبکه فشار وقتی

 .کند صادر را خروجیهشدار سیگنال تواند می اینورتر و است لوله خط حد از بیش فشار دهنده نشان

 شود، تنظیم 42 روی P4.03 یا P4.02 اگر. کرد استفاده لوله خط بودن مسدود تعیین برای توان می تابع این از

 .بود خواهد خروجی بالایی حد فشار هشدار

 ویژگی فرضپیش  حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.34 
 فشار خروجی آلارم

  پایین حد
0.001～P6.33 Mpa 0.001 Mpa 0 ○ 

 تنظیم فرکانس بالایی حد به اینورتر کاری فرکانس و است تر پایین حد فشار از کمتر لوله شبکه فشار که هنگامی

. کند صادر هشدار سیگنال تواند می اینورتر و است فشار تحت لوله خط که است این دهنده نشان رسد، می شده

 .بود خواهد خروجی پایین حد فشار هشدار شود، تنظیم 43 روی P4.03 یا P4.02 اگر

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.35  0.001 راه اندازیسطح فشار～P6.37 Mpa 0.001 Mpa 0 ○ 

 .کند می تعریف خواب حالت از کار حالت به ورود برایرا  سیستم فشار حد پارامتر این

 کاهش کشی لوله آب منبع فشار که دهد می نشان باشد، شده تنظیم مقدار از کمتر لوله شبکه فشار که هنگامی

 حالت به غیرفعال حالت از خودکار طور به فرکانس تبدیل آبرسانی سیستم و یابد می افزایش آب مصرف یا یافته

 .کند می تغییر کار

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

P6.36 
توجه به سطح فشار درزمان 

 ممتد
0.01～6500.0s 0.01s 0 ○ 

 سطح در مداوم طور به ،کار حالت به شدن وارد از قبل لوله شبکه فشار که کند می تنظیم را زمانی پارامتر این
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  .شود داشته نگه بیدار فشار

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.37 0.001 اموشیخ فشار سطح～P6.04 MPa 0.01Mpa 0 ○ 

 .کند می تعریف اموشیخ حالت به ورود برای را سیستم فشار حد پارامتر این

 عملکرد برای فرکانس تبدیل آب تامین سیستم و باشد بیشتر شده تنظیم مقدار از لوله شبکه فشار که هنگامی

 آب منبع فشار یا یابد می کاهش شدت به آب واقعی مصرف که دهد می نشان باشد، شده تنظیم خواب فرکانس

 .یابد می افزایش کشی لوله

 راه اندازی منتظر و شده غیرفعال حالت وارد خودکار طور به فرکانس تبدیل آب تامین سیستم زمان، این در

 .ماندمی

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.38 
سطح فشار خاموشی در 

 ○ 6500.0s 0.1s 0～0.1 زمان ممتد

 حالت به ورود از قبل اموشیخ فشار سطح در مداوم طور به لوله شبکه فشار که کند می تعیین را زمانی پارامتر این

 .شود حفظ خاموشی

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.39 0.00 اموشیخ فرکانسHz～3200.0Hz 0.01Mpa 0 ○ 

 . کندمی تنظیم) خاموشی(  خواب وضعیت از قبل را اینورتر کاری فرکانس حداقل ،پارامتر این

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.40 
 در خاموشی فرکانس

 ممتد زمان
0.1～6500.0s 0.1s 0 ○ 

 ورود از قبل خاموشی )خواب( فشار سطح در مداوم طور به لوله شبکه فشار که کندمی تعیین را زمانی پارامتر این

 .شودمی حفظ خاموشی حالت به

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد
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P6.41 

  در خاموشی فرکانس

 خواب حالت انتخاب

 است؟ موثر

 فشار درصد انتخاب و)

 (خواب

00～11 1 00 ○ 

 ) خاموشی( خواب انتخاب: کانی رقم

 .است معتبر (خوابخاموشی ) فرکانس شرط 0 :

 .است نامعتبر (خوابخاموشی ) فرکانس شرط 1 :

 درصد: دهگان رقم

 .است واقعی فشار ،خوابیدن و شدن بیدار فشار 0 :

 .است شده تنظیم فشار از درصدی ،خوابیدن و شدن بیدار فشار 1 :

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P6.42 

 زمان صرف شده برای
 فشار با آب منبع انسداد

 ثابت
0.1s～600.0s 0.1s 60.0s ○ 
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 پنل عملیاتی و نمایشگر :  P7گروه
 ویژگی فرضپیش  حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.00 کلید عملکرد انتخاب REV 0～1 1 1 ○ 

  رفعالیغ REV دیکل  0 :

 (شبکه ای یورود ترمینال)دور راه از کنترل و یاتیعمل پنل کنترل نیب ییجابجا1 :

 فعلی دستور منبع اگر. است( محلی عملیات) کلید صفحه کنترل به فعلی دستور منبع از جابجایی معنای به این

 .است نامعتبر کلید عملکرد باشد، کلید صفحه کنترل

 چپگرد و راستگرد نیب ییجابجا2 :

 که است معتبر زمانی فقط که باشید داشته توجه لطفاً. داد تغییر REV کلید با توان می را فرکانس مرجع جهت

 .باشد کلید صفحه کنترل فعلی دستور منبع

 یا لحظه راستگرد 3 :

 REV کلید دادن فشار با   JOG (FJOG)جلو به عملیات

 یا لحظه چپگرد4 :

 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 ○ 

 .است فعال عملکرد صفحه از کنترل حالت در فقط توقف دیکل  0 :

 .است فعال یاتیعمل حالت هر در توقف دیکل 1 :

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.02 
 نمایشگرکارکرد  1پارامترهای

(LED) 
0000～FFFF 1 001F ○ 

P7.03 
 نمایشگرکارکرد  2پارامترهای

(LED) 
0000～FFFF 1 0000 ○ 
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 32 حداکثر .شوند مشاهده ویدرا عملکرد هنگام توانند یم که شود یم استفاده یتوابع میتنظ یبرا تابع دو نیا از

 داده نمایش P7.03 و P7.02 در بیت هر باینری مقدار به توجه با توانند می که دارد وجود اجرا حالت پارامتر

 .شود می شروع P7.02 بیت ترین پایین از دنباله. شوند

 

 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
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 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

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.06 
 ماژول نکیس تیه یدما

 * 000 ℃0.1 ℃100.0～℃0.0 نورتریا

 به نورتر،یا در IGBT حد از شیب یدما از محافظت مقدار .شود یم استفاده نورتریا IGBT یدما شینما یبرا

 .دارد یبستگ نورتریا مدل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.07 محصول شماره  0.00～10.00 0.1 - * 

P7.08 یعیتجم کارکرد زمان  0h～65535h 1 000 * 

 نییتع مقدار به یتجمع کارکرد زمان دنیرس از پس. شود یم استفاده ویدرا یتجمع کارکرد زمان شینما یبرا

 .شود یم روشن 12 تالیجید یخروج عملکرد با هیپا ،P2.17 در شده

 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 * 

 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.11 
 یبرا اعشار رقم تعداد

            بار سرعت شینما
10～23 1 1 ○ 

 b0.14 اعشار رقم تعداد: کانی رقم

 اعشار رقم  0 :0

 اعشار رقم  1 :1

 اعشار رقم   2 :2

 اعشار رقم   3 :3
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P7.11 محاسبه نحوه توضیح برای مثالی زیر در. شود می استفاده بار سرعت نمایش برای اعشار تعداد تنظیم برای 

 :است شده آورده بار سرعت

 که هنگامی. شدبا( اعشار رقم 2) 2 برابر P7.11 و 2.000( بار سرعت نمایش ضریب)P7.05  که کنید فرض

 (.اعشار رقم 2 نمایش) است  80.00 = 2.000 * 40.00بارگذاری سرعت است، AC،  40.00 Hzدرایو فرکانس

 تنظیم بار سرعت" یعنی شده، تنظیم فرکانس به مربوط سرعت بار، سرعت است، توقف حالت در AC درایو اگر

 100.00= 2.000 * 50.00 توقف حالت در بار سرعت باشد، Hz 50.00 شده تنظیم فرکانس اگر. است "شده

 (.اعشار رقم 2 نمایش) است

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.12 0 یتجمع بودن روشن زمانh～65535h 1 000 ○ 

 شدن روشن زمان به زمان اگر. شود می استفاده تحویل زمان از اینورتر بودن روشن تجمعی زمان نمایش برای

 .شود می روشن 24 دیجیتال خروجی عملکرد با پایه برسد، P2.16 )) شده تنظیم

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P7.13 0 یتجمع برق مصرفh～65535h 1 0KWh ○ 

 .دهد می نشان کنون تا را AC درایو انباشته انرژی مصرف
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 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 
 ینام فرکانس

 موتور
0.01HZ 0.01 حداکثرفرکانس تاHZ بسته به مدل X 

P8.05 
 چرخش سرعت

 موتور ینام
1rpm～65535rpm 1rpm بسته به مدل X 

 درستی به موتور پلاک پارامترهای به توجه با را 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 قدرت سطح. کنید تنظیم

 تضمین را کنترل عملکرد توان نمی رود، فراتر محدوده از اگر. باشد بزرگتر درجه یک یا اینورتر توان از کوچکتر

 .کرد

 دقت. است نیاز مورد موتور پارامتر خودکار تنظیم برداری، کنترل یا V/F بهتر عملکرد آوردن دست به برای 

 .دارد موتور پلاک پارامترهای صحیح تنظیم با نزدیکی ارتباط تنظیم نتیجه

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

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  پارامترتنظیم X 
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P8.08 

 ییالقا راکتانس

 موتور)ینشت

 (آسنکرون

0.01mH～655.35mH 

(inverter power ≤55KW) 

0.001mH～65.535mH 

(inverter power＞55KW) 

0.01mH تنظیم پارامتر X 

P8.09 

 متقابل واکنش

 موتور)ییالقا

 (آسنکرون

0.01mH～6553.5mH 

(inverter power ≤55KW) 

0.01mH～655.35mH 

(inverter power＞55KW) 

0.1mH تنظیم پارامتر X 

P8.10 

 بدون انیجر

 موتور)بار

 (آسنکرون

0.01A～P8.03 

(inverter power≤55KW) 

0.01A～P8.03 

(inverter power＞55KW) 

 X تنظیم پارامتر 0.01

 نیستند موجود موتور پلاک پارامترها روی این. هستند آسنکرون موتور پارامترهای P8.10 تا P8.06 پارامترهای

 موتور خودکار تنظیم طریق از توان می را P8.08 تا P8.06 فقط. آیند می دست به موتور خودکار تنظیم با و

 بر علاوه نیز جریان حلقه PI وانکودر  فاز توالی موتور، کامل خودکار تنظیم طریق از. آورد دست به استاتیک

 .آید می دست به P8.10 تا P8.06 پارامترهای

 مقادیر خودکار طور به AC درایو کند، تغییر( P8.02) موتور نامی ولتاژ یا( P8.01) موتور نامی توان هرگاه

P8.06 تا P8.10 استاندارد سری آسنکرونموتور برای پارامتر تنظیمات به را Y کند می بازیابی. 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P8.27 1024 1 65535～0 دور هر در انکودر یها پالس X 

 حلقه حالت در. شود یم استفاده UVW ای ABZ یشیافزاانکودر ( PPR) دور هر یها پالس میتنظ یبرا تابع نیا

 .کند کار یدرست به تواند ینم موتور باشد، شده میتنظ اشتباه تابع نیا اگر بسته،

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P8.28 0 1 4～0 انکودر نوع X 

  ABZ افزایشی انکودر0 : 

 UVW افزایشی انکودر 1 :

 دوار ترانسفورماتور 2 : 
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 SIN/COS انکودر 3 :

 سیم در جویی صرفه UVW انکودر 4 :

NE900 های کارت. کند می پشتیبانی انکودر نوع چندین از PG نیاز مورد انکودر مختلف انواع برای مختلف 

 تفکیک و افزایشی انکودر تنها کلی، طور به. کنید انتخاب درستی به را PG کارت ،انکودر از استفاده هنگام. است

 .است استفاده قابلآسنکرون  موتور برای ABZ کننده

 صورت، این غیر در .کنید تنظیم درستی به واقعی شرایط به توجه با را P8.28 ،کارت PG  صحیح نصب 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

P8.30 
 انکودر A / B فاز یتوال

 ABZ یشیافزا
0～1 1 0 X 

 به جلوحرکت  0 :

 معکوس 1 :

 یشیافزا رمزگذار A / B فاز یتوال میتنظ یبرا و( P8.28 = 0) است معتبر ABZ یشیافزا انکودر یبرا فقط تابع نیا

ABZ یشیافزا انکودر فاز یتوال .شود یم استفاده ABZ بدست موتور کامل خودکار میتنظ از بعد توان یم را 

 .آورد

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیممحدوده  نام پارامتر کد عملکرد

P8.34 
 ترانس قطب جفت تعداد

 X 1 1 65535～0 یچرخش

 .کنید تنظیم درستی به را ها قطب جفت تعداد شود، می اعمال رزولور یک اگر
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P8.37 0 1 12～0 خودکار تنظیم انتخاب X 

 خودکار میتنظ بدون0 :

 آسنکرون موتور کیاستات خودکار میتنظ1 :

 از تواند ینم آسنکرون موتور رایز ؛نباشد ریپذ امکان کامل خودکار میتنظ که است میتنظ قابل یطیشرا یبرا نیا

 را روی P8.00 موتور پلاک پارامترهای و موتور نوع ابتدا ک،یاستات خودکار میتنظ انجام از قبل. شود جدا بار

P8.05 ویدرا. دیکن میتنظ ACتوابع کیاستات خودکار میتنظ با P8.06 تا P8.08 آورد یم بدست را. 

 شروع را کیاستات خودکار میتنظ ویدرا سپس. دیده فشار را FWDو کرده میتنظ 1 روی را پارامتر: کار نحوه 

 .کند یم

 بار با آسنکرون موتور خودکار  میتنظ2 :

 شوید مطمئن و کنید انتخاب را موتور کامل خودکار تنظیم لطفاً اینورتر، دینامیکی کنترل عملکرد از اطمینان برای

 تنظیم ابتداAC  درایو کامل، خودکار تنظیم فرآیند طول در. است بار بدون حالت در و شده جدا بار از موتور که

 در شده تنظیم شتاب زمان مدت در نامی موتور فرکانس %80 تا سپس و دهد می انجام را استاتیک خودکار

P0.12 درایو. گیرد می شتاب  ACتا کاهدیم را خود سرعت سپس دهد می ادامه خود کار به معینی مدت برای 

 .شود متوقف P0.13 در شده میتنظ سرعت کاهش زمان در

 انکودر نوع ،P8.05 به را P8.00 موتور پلاک پارامترهای موتور، نوع ابتدا خودکار، تنظیم کامل انجام از قبل

(P8.27 )دور هر در انکودر های پالس و (P8.28 )درایو. کنید تنظیم درستی به را ACموتور پارامترهای P8.06 

 P8.14 از برداری کنترل جریان حلقه PI پارامترهای و ABZ (P8.30) افزایشی انکودر A/B فاز توالی ،P8.10 تا

 . آورد خواهد دست به کامل خودکار تنظیم با را P8.17 تا

 شروع را کامل خودکار میتنظ ACویدرا سپس. دیده فشار را RUN و دیکن میتنظ 2 یرو را تابع نیا: کار نحوه

 .کند یم

 سنکرون وتورم استاتیکی خودآموز 11 :

 موتور سنکرون دینامیکی خودآموز 12 :
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 رداری )وکتورکنترل(پارامترهای کنترل بُ :  P9گروه

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.00 0 1 1～0 گشتاور/سرعت کنترل انتخاب X 

 کنترل سرعت 0 :

 کنترل گشتاور 1 :

NE900 های ترمینال X 46 عملکرد و( ممنوع گشتاور کنترل) 29 عملکرد گشتاور، با مرتبط عملکرد دو با را 

 دو از دیبا گشتاور، کنترل/  سرعت کنترل یساز ادهیپ یبرا. کند می فراهم( گشتاور کنترل/سرعت کنترل تغییر)

 .شود استفاده P9.00 همراه به یورود هیپا

 حالت باشد، خاموش( گشتاور کنترل/سرعت کنترل تغییر) 46 عملکرد با شده داده اختصاص X ترمینال اگر

 کنترل حالت باشد، روشن 46 عملکرد با شده داده اختصاص X ترمینال اگر. شود می تعیین P9.00 توسط کنترل

 .شود می P9.00 مقدارمعکوس 

 حالت در کار برای AC درایو باشد، روشن( ممنوع گشتاور کنترل) 29 عملکرد با X ترمینال اگر حال، این با

 .است ثابت سرعت کنترل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.01 30 1 100～0 1 سرعت حلقه یتناسب بهره بیضر ○ 
P9.02 0.01 1 سرعت حلقه انتگرال زمانs～10.00s 0.01s 0.50s ○ 
P9.03 0.0 1 ییجا به جا فرکانس～P9.06 0.01Hz 5.00Hz ○ 

P9.04 
 حلقه یتناسب بهره بیضر

  2سرعت
0～100 1 20 ○ 

P9.05 0.01 2 سرعت حلقه انتگرال زمانs～10.00s 0.01s 1.00s ○ 

P9.06 2ییجا به جا فرکانس 
P9.02 تا 

 ○ 0.01Hz 10.00Hz فرکانس حداکثر
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 را متفاوتی سرعت حلقه PI پارامترهای تواند می کند، می کار مختلف های فرکانس در اینورتر که هنگامی

 PI تنظیم پارامترهای ( باشد،P9.03) "1 ییجا به جا فرکانس" از کمتر اجرا حال در فرکانس . اگرکند انتخاب

 ،باشد "2 ییجا به جا فرکانس" از بیشتر اجرا حال در فرکانس اگر .هستند P9.02 و P9.01 سرعت حلقه

 توسط خطی صورت به PI سرعت حلقه پارامترهای. هستند P9.05 و P9.04 سرعت حلقه PI تنظیم پارامترهای

 شود، می سوئیچ دارد، قرار 2 جابجایی فرکانس و 1جابجایی فرکانس بین که زمانی PI پارامترهای از گروه دو

 :است شده داده نشان 32-6 شکل در که همانطور

 

 PI پارامترهای رابطه نمودار  32-6شکل

 زمان و یتناسب بهره بیضر شیافزا میتنظ با توان یم را یبردار کنترل در سرعت یکینامید پاس  یها یژگیو

 شیافزا را یتناسب بهره بیضر ستم،یس عتریسر پاس  کی به یابیدست یبرا .کرد میتنظ سرعت رگولاتور انتگرال

 .شود ستمیس نوسان به منجر است ممکن نیا که دیباش داشته توجه. دیده کاهش را انتگرال زمان و دیده

 :است ریز شرح به شده هیتوص میتنظ روش

 .دیده انجام کارخانه ماتیتنظ هیپا بر را مناسب ماتیتنظ کند، برآورده را ازهاین تواند ینم کارخانه ماتیتنظ اگر

 و نگردد ینوسان ستمیس که یحد تا دیده شیافزا را یتناسب بهره بیضر ابتدا ستمیس نوسان عدم از نانیاطم یبرا

  .دارد کوچک جهش اضافه و عیسر پاس  ستمیس که دیکن حاصل نانیاطم تا دیده کاهش را انتگرال زمان سپس

 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
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.07 
 کنترل لغزش بهره شیافزا

 یبردار
50%～200% 0.1% 100% ○ 

 با موتور که یهنگام. شود یم استفاده موتور سرعت یداریپا دقت میتنظ یبرا تابع نیا ،یبردار کنترل حالت در

 اریبس سرعت با بار با موتور که یهنگام. دیده شیافزا را تابع نیا مقدار کند، یم کار یکم اریبس سرعت با بار

 انیجر میتنظ یبرا تابع نیا بسته، حلقه یبردار کنترل یبرا. دیده کاهش را تابع نیا مقدار کند، یم کار یادیز

 .شود یم استفاده روش همان با AC ویدرا یخروج

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.08 
حلقه فیلتر زمان ثابت 

 سرعت
0.000s～0.100s 0.001s 0.028s ○ 

 فیلتر برای پارامتر این. است گشتاور جریان مرجع ،سرعت حلقه کننده تنظیم خروجی برداری، کنترل حالت در

 تابع نیا مقدار سرعت ادیز نوسان صورت در. نیست کلی تنظیم به نیازی و شود می استفاده گشتاور مراجع کردن

 . دیده کاهش یدرست به را تابع نیا مقدار موتور، نوسان مورد در.دیده شیافزا یدرست به را

 سریع پاس  اما ،باشد داشته یادیز نوسان AC درایو یخروج گشتاور است ممکن باشد، مک پارامتر مقدار اگر

 .است

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.09 
 شیب کیتحر بازده شیافزا

 ○ 64 1 200～0 یبردار کنترل حد از

 و کرده مهار را DC باس ولتاژ افزایش تواند می تحریک حد از بیش کنترل ،AC درایو سرعت کاهش طول در

 .داشت خواهد بهتری بازدارنده اثر باشد، بیشتر کیتحر شیافزا بازده چه هر. کند جلوگیری ولتاژ اضافه خطای از

 شیافزا را حد از شیب کیتحر بازده دارد، را ولتاژ اضافه یخطا احتمال سرعت کاهش هنگام AC ویدرا دراگر

. شود یخروج انیجر شیافزا به منجر است ممکن  کیتحر ادیز حد از شیب ضریب شیافزا حال نیا با. دیده

 .کنید تنظیم واقعی های برنامه در مناسب مقدار یک روی را پارامتر بنابراین،

 مقاومت که مواردی در یا( رود نمی بالا سرعت کاهش حین در باس ولتاژ) کوچک اینرسی با کاربردهایی برای

 .کنید تنظیم 0 را حد از بیش تحریک ضریب دارد، وجود ترمز
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.10 
 در گشتاور بالایی حد منبع

 ○ 0 1 7～0 سرعت کنترل حالت

P9.11 

 بالایی حد دیجیتال تنظیم

 کنترل حالت در گشتاور

 سرعت

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 در مصنوعی هوش 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 ،میزبان رایانه ،است شبکه با ارتباط در ویدرا که یهنگام

0x1000 مقدار با%100.0  که جایی نویسد، می P9.11 دارد مطابقت. 
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.12 
 در گشتاور بالایی حد منبع

 ○ 0 1 7～0 سرعت کنترل حالت

P9.13 

 بالایی حد دیجیتال تنظیم

 کنترل حالت در گشتاور

 سرعت

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 تحریک تنظیم متناسب افزایش  0～60000 1 2000 ○ 

P9.15 1300 1 60000～0 کیتحر میتنظ انتگرال بازده شیافزا ○ 
P9.16 2000 1 60000～0 گشتاور میتنظ بیتناس بازده شیافزا ○ 
P9.17 1300 1 60000～0 گشتاور میتنظ انتگرال بازده شیافزا ○ 

 "آسنکرون موتور خودکارکامل میتنظ" طریق از آنها .هستند یبردار کنترل یبرا انیجر PI حلقه توابع نهایا

 .ندارند اصلاح به یازین و ندیآ یم بدست

 .انتگرال زمان تا باشد یم یانتگرال بهره شیافزا شتریب ان،یجر حلقه انتگرال کننده میتنظ بعد که دیباش داشته توجه

 یهنگام ن،یبنابرا. شود کنترل حلقه کل نوسان به منجر است ممکن PI انیجر حلقه بهره بیضر ادیز اریبس شیافزا

 .دیده کاهش را یانتگرال بازده ای تناسب بازده ای یدست صورت به است، ادیز گشتاور نوسان ای انیجر نوسان که
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.21 105 %1 %110～%100 اضافه مدولاسیون ضریب% x 

 P9.21 افزایش. است اینورتر خروجی ولتاژ حداکثر رفتنبالا ظرفیت دهنده نشان خروجی ولتاژ ضریب حداکثر

 موتور جریان نوسانات افزایش باعث کار این اما دهد، افزایش را موتور ضعیف میدان بار ظرفیت حداکثر تواند می

. یابد می کاهش موتور ضعیف میدان ،ظرفیت حداکثر کاهش صورت در .شد خواهد نیز موتور گرمای افزایش و

 نیازی این تابع، کلی طور به  .یابد می کاهش نیز موتور توسط شده تولید گرمای و موتور جریان نوسانات  ضریب

 ندارد. تنظیم به

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.22 
 گشتاور ضریب حداکثر

 ○ %100 %1 %200～%50 تحریک منطقه

 برابر 2 به باید موتور که زمانی. کند کار نامی انسفرک از بالاتر موتور که شود می اعمال زمانی فقط پارامتر این

. دهید کاهش مناسب طور به را P9.22 است، طولانی واقعی شتاب زمان و دهد شتاب موتور نامی فرکانس

 طور به را P9.22 یابد، می کاهش شدت به سرعت و کند می کار نامی فرکانس برابر 2 با موتور که هنگامی

 .نیست تغییر به نیازی کلی طور به .دهید افزایش مناسب

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد تنظیم محدوده نام پارامتر کد عملکرد

P9.24 0 1 7～0 کار گشتاور یبالا حد منبع ○ 

P9.26 

 یبالا حد تالیجید میتنظ

 کنترل حالت در گشتاور

 گشتاور

-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 
 به رو فرکانس حداکثر

 گشتاور کنترل در جلو
0.00HZ 0.01 حداکثرفرکانس تاHz 50.00Hz ○ 

P9.29 

 فرکانس حداکثر

 کنترل در معکوس

 گشتاور

0.00HZ 0.01 حداکثرفرکانس تاHz 50.00Hz ○ 
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 گشتاور کنترل حالت در اینورتر معکوس و جلو به رو حرکت فرکانس حداکثر تنظیم برای این پارامترها

 چرخش سرعت باشد، موتور یخروج گشتاور از کمتر بار گشتاور اگر گشتاور، کنترل در. استفاده می شود

 یکیمکان 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 یم گشتاور؛ کنترل حالت در فرکانس حداکثر یکینامید

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

P9.30 
 کنترل در شتاب زمان

 گشتاور
0.00s～65000s 0.01s 50.00Hz ○ 

P9.31 
 در سرعت کاهش زمان

 گشتاور کنترل
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

. شود زیاد بسیار مکانیکی فشار یا نویز به منجر و کند تغییر سرعت به است ممکن موتور چرخش سرعت. کند می

 .کند تغییر آرامی به موتور چرخش سرعت شود می باعث گشتاور کنترل در سرعت کاهش/  شتاب زمان تنظیم

 گشتاور کنترل در را سرعت کاهش/شتاب زمان دارند، گشتاور سریع پاس  به نیاز که هایی برنامه در حال، این با
 .کنید تنظیم ثانیه  0.00sروی 
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 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 که کند یم قضاوت 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 
 بار اضافه حفاظتافزایش  بیضر

 موتور
0.20～10.001 0.001 0.001 ○ 

 :یعنی موتور بار اضافه از حفاظت یزمان ریتاخ معکوس یمنحن

x 220%   x PA.01 اضافه یخطا ویدرا بماند، یباق مقدار نیا در قهیدق کی یبرا بار اگر ) موتور ینام انیجر 

 ای( کند یم گزارش را موتور بار

x 150%   x PA.01 بار اضافه یخطا ویدرا بماند، یباق مقدار نیا در قهیدق 60 یبرا بار اگر ) موتور ینام انیجر 

 (.کند یم گزارش را موتور

 :باشید داشته توجه

PA.01  مقدار اگر. دیکن میتنظ یدرست به بار اضافه یواقع تیظرف براساسراPA.01 شود، میتنظ بزرگ یلیخ 

 .شود موتور آسیب به منجر دهد، ینم هشدار اینورتر اما شود یم گرم حد از شیب موتور که یزمان در است ممکن

 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 طریق از کنترل سیستم به دهندههشدار سیگنال یک برای عملکرد این
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 یقبل هشدار موتور بار اضافه از قبل آن در که شود یم استفاده یدرصد نییتع یبرا پارامتر این. شود می استفاده

 .بود خواهد برخوردار یکمتر شرفتیپ از زین اخطار شیپ باشد، بزرگتر مقدار نیا هرچه. شود یم داده

 PA.02 در ضرب بار اضافه معکوس زمانی تاخیر منحنی مقدار از AC درایو انباشته خروجی جریان که هنگامی
 .شود می روشن( موتور بار اضافه اخطار) 6 عملکرد با شده داده اختصاص AC درایو در DO ترمینال باشد، بیشتر

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.03 
 ولتاژ یخاموشافزایش  بیضر

 اضافی
0～100 1 0 ○ 

PA.04 
 ولتاژ یخاموش محافظت ولتاژ

 اضافی
120%～150% 1% 130% ○ 

 است ممکن موتور سرعت کاهش واقعی مقدار بار، اینرسی تأثیر دلیل به اینورتر، سرعت کاهش عملیات طول در
 افزایش باعث که گرداندبرمی اینورتر به را برق موتور زمان، این در. باشد خروجی فرکانس کاهش مقدار از کمتر
 .داد خواهد رخ اضافه ولتاژ تدابیر، اتخاذ عدم صورت در. شودمی اینورتر DC باس ولتاژ

 .شود می غیرفعال ولتاژ اضافه تابع افت شود، تنظیم 0 روی ولتاژ فتا افزایش اگر

 با را 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

 افت از جلوگیری ولتاژ از ترپایین دوباره باس ولتاژ وقتی یابد،می کاهش اینورتر خروجی فرکانس بیشترشود،
  .است شده داده نشان 33-6 شکل در که همانطور شود،می انجام سرعت کاهش شود، عملیاتمی داده تشخیص

  

 

 

 

 تابع افت اضافه ولتاژ  32-6شکل
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.05 20 - 100～0 ولتاژ اضافه افت بازده ○ 

PA.06 
 اضافه توقف از حفاظت جریان

 ولتاژ
100%～200% - 150% ○ 

 اضافه کننده متوقف محافظ انیجر از شیب ویدرا سرعت کاهش/  شتاب هنگام در یخروج انیجر که یهنگام

 از پس. کند یم حفظ را یفعل فرکانس وکند  می متوقف را سرعت کاهش و شتاب فرآیند اینورتر است  انیجر

 .دهد یم ادامه خود سرعت کاهش/  شتاب به ویدرا ،یخروج انیجر کاهش

. شود می استفاده سرعت کاهش و شتاب هنگام در توقف در اینورتر توانایی تنظیم برایولتاژ  اضافه افت بازده

 وجود عدم شرط شیپ در .بود خواهد شتریب زین یاضاف انیجر سرکوب تیظرف باشد، بزرگتر مقدار این چه هر

 .دیکن میتنظ کم مقدار یرو را PA.05 یاضاف انیجر

 بارهای برای. بود خواهد کند سیستم دینامیکی پاس  صورت این غیر در. باشد کم دیبا مقدار ،ینرسیا کم بار یبرا

 است ممکن و بود خواهد فیضع سرکوب جهینت ،صورت این غیر در باشد، بزرگ باید مقدار این بزرگ، اینرسی

 .دهد رخ یاضاف انیجر یخطا

 .شود یم رفعالیغ  انیجر اضافه توقف عملکرد ،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 نیح یخروج هیپا تیوضع

 خطا خودکار
0～1 - 0 ○ 

PA.11 0.1 خطا خودکار یبازنشان یزمان فاصلهs～100.0s - 10s ○ 

 استفاده خطا خودکار یبازنشان تعداد میتنظ یبرا( PA.09) خطا، خودکار یبازنشان عملکرد از استفاده صورت در

 .ماند یم یباق خطا حالت در ویدرا مقدار، از عبور از پس. شود یم

 خودکار یبازنشان عملکرد انتخاب صورت در خطا خودکار یبازنشان هنگام در یخروج هیپا ایآ نکهیا نییتع یبرا

 .دیکن میتنظ را PA.10 دیتوان یم شود، یم استفاده خطا
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 نامعتبر 0 :

   معتبر 1 :

PA.11 شود یم استفاده خطا خودکار یبازنشان تا ویدرا هشدار لحظه از انتظار زمان میتنظ یبرا. 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.12 11 - 11-0 موتور بار اضافه هشدار ضریب ○ 

 یورود فاز قطع از حفاظت:  کانی رقم

   فعال ریغ 0 :

  فعال 1 :

 کنتاکتور دارشدن برق حفاظت:   دهگان رقم

    فعال ریغ 0 :

 فعال  1:

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.13 1 - 10-0 یخروج فاز قطع از حفاظت انتخاب ○ 

 .شود یم استفاده ر،یخ ای شود انجام یخروج فاز افت برابر در محافظت ایآ نکهیا نییتع یبرا

    فعال ریغ 0 :

 فعال  1:

 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 نیآخر ای سومی خطا نوع～E-35  10s ○ 

 علل یبرا. ندارد وجود ییخطا که است نیا دهنده شانن 0 .شود یم استفاده ویدرا ریاخ یخطا سه نوع ثبت یبرا

 .دیکن مراجعه 7 فصل به ،خطا هر رفع و یاحتمال
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 نام پارامتر کد عملکرد
محدوده 

 تنظیم
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد

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، آخرین در دیجیتال ورودی ترمینال وضعیت

 .دارد مطابقت

 به 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

، BIT4-DO2 ،BIT3-DO1 ،BIT2-REL2 ،BIT1-REL1 خطا آخرین در خروجی های پایانه تمام وضعیت

BIT0-FM است. 

 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

 نام پارامتر کد عملکرد
محدوده 

 تنظیم
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد

PA.25 ی دومخطا نیح فرکانس - - - ○ 

PA.26 دوم یخطا نیح انیجر - - - ○ 

PA.27 دوم یخطا نیح باس ولتاژ - - - ○ 

PA.28 دوم یخطا نیح یورود ترمینالهای تیوضع - - - ○ 

PA.29 دوم یخطا 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 - - - ○ 
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PA.25～ PA.32 با متناظر رابطه و هستند دوم خطای اطلاعات PA.17～ PA.24 است یکسان. 

 نام پارامتر کد عملکرد
محدوده 

 تنظیم
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد

PA.33 ی اولخطا نیح فرکانس - - - ○ 

PA.34 اول یخطا نیح انیجر - - - ○ 

PA.35 اول یخطا نیح باس ولتاژ - - - ○ 

PA.36 اول یخطا نیح یورود ترمینالهای تیوضع - - - ○ 

PA.37 اول یخطا نیح یخروج ترمینالهای تیوضع - - - ○ 

PA.38 ویدرا تیوضع AC اول یخطا نیح - - - ○ 

PA.39 اول یخطا نیح بودن روشن زمان - - - ○ 

PA.40 اول یخطا نیح کارکرد زمان  - - - ○ 

PA.33～ PA.40 با متناظر رابطه و هستنداول  خطای اطلاعات PA.17～ PA.24 است یکسان. 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم 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 ،PA.35 عملکرد کدهای با توان می را زیر غیرعادی های حالت در اینورتر حفاظتی اقدامات

 : بیت هر معنی. کرد انتخاب PA.36 و

  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 زاتیتجه یخطا: صدگان رقم

 (E-16) یارتباط 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 نییپا حد 3 :

 بودن یعاد ریغ نیح بانیپشت فرکانس 4 :

 یم نشان را **-A ویدرا شود، میتنظ "کار به ادامه" یرو خطا میتنظ و دهد رخ ییخطا ویدرا کارکرد هنگام اگر

 .دهد یم ادامه خود کار به PA.50 در شده میتنظ فرکانس در و دهد

 شینما را A-12 ویدرا باشد،( E-12)یخروج فاز قطع خطا اگر مثال عنوان به شود، یم مشخص خطا توسط (**)

 .دهدیم
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.51 
  صورت در گیری پشتیبان فرکانس

 ○ %100.0 0.001 %100.0～%0.0 بودن عادی غیر

 توسط اجرا حال در فرکانس کند، می انتخاب اجرا برای را کار به آماده غیرعادی فرکانس PA.51 که هنگامی

PA.51 دارد مطابقت فرکانس حداکثر با  %100 و شود می تنظیم. 

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PA.52 رزرو - - - ○ 

PA.53 
 گرما برابر در محافظت آستانه

 موتور حد از شیب
0℃～200℃ 1℃ 110℃ ○ 

PA.54 
 حد از شیب یدما هشدار آستانه

 موتور
0℃～200℃ 1℃ 90℃ ○ 

PA.55 
 برق قطع در اقدام انتخاب

 یا لحظه
0～2 1 0 ○ 

PA.56 
 در ولتاژ یبررس اقدام مکث

 برق یا لحظه قطع
80.0%～100.0% 0.01Hz 90.0% ○ 

PA.57 
 هنگام در ولتاژ یبررس زمان

 یا لحظه برق قطع
0.00s～100.00s 0.01s 0.50s ○ 

PA.58 
 قطع در ولتاژ یبررس اقدام

 یا لحظه برق
60.0%～100.0% 0.10% 80.0% ○ 

 ولتاژو  سرعت کاهش با را اینورتر DC باس ولتاژ اینورتر ولتاژ، ناگهانی افت یا ای لحظه برق قطع صورت در

 .دهد ادامه خود کار به بتواند اینورتر تا کند می جبران اینورتر خروجی

 یهنگام. کند یم دایپ سرعت کاهش ویدرا ،یناگهان ولتاژ افت ای برق یا لحظه قطع صورت در ،PA.55 = 1اگر

 شیب یمدت یبرا باس ولتاژ اگر. ردیگ یم شتاب شده میتنظ فرکانس تا ویدرا ،دیرس یعاد حالت به باس ولتاژ که

 برگشته یعاد حالت به باس ولتاژ که شود یم گرفته نظر در بماند، یباق یعاد PA.57 در شده نییتع مقدار از

 .است

 کاهش را سرعتش باشد، داشته وجود ولتاژ ناگهانی افت یا آنی برق قطعی که زمانی تا اینورتر ،PA.55=2 اگر
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 .دیکن مراجعه 34-6 ریز شکل به ات،یجزئبرای  .دهد می

 
 FDT تابع سطح نمودار  34-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر 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 صیتشخ زمانs 0.1s 1.0% ○ 

    فعال ریغ 0 :

 فعال  1:

( PA.60) صیتشخ سطح از کمتر ویدرا یخروج انیجر که یهنگام باشد، فعال بار شدن 0 برابر در محافظت اگر

 فرکانس%7  به خودکار طور به ویدرا یخروج فرکانس کند، تجاوز( PA.61) صیتشخ زمان از  زمان و است

 .ابدی یم کاهش ینام

 شتاب شده میتنظ فرکانس به خودکار طور به ویدرا گردد، باز خود یعیطب حالت به بار اگر محافظت، هنگام در

 .ردیگ یم
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 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 صیتشخ زمانs 0.001 1.0s ○ 

 .باشد اجرا حال در سرعت سنسور بردار کنترل با درایو که استمعتبر زمانی فقط عملکرد این

 حاصل مقدار وکند  می تجاوز فرکانس حداکثر از موتور واقعی سرعت که دهد می تشخیص اینورتر که هنگامی

 گزارش را ،E-29 خطای اینورتر ، است شتریب PA.64 مقدار از نآ زمان مدت و شتریب PA.63 مقدار از آن شده

 .کند یم اقدام خطا از حفاظت اقدام مطابق و دهد یم

 .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 صیتشخ زمان

 ادیز یلیخ
0.1～60.0s 0.001 1.0s ○ 

 .باشد اجرا حال در سرعت سنسور بردار کنترل با درایو که استمعتبر زمانی فقط عملکرد این

 مقدار از انحراف و دهد صیتشخ 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، شتریب  E-30با و دهد یم را 

 . کند یم عمل شده انتخاب خطا از محافظت عمل به توجه

 سرعت انحراف حد از بیش خطای تشخیص است، ثانیه0.0 تشخیص زمان و است زیاد خیلی سرعت انحراف اگر

 .شود می لغو
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 ساده PLC عملکرد و یمرجع چند :  Pbگروه

عملکردهای بیشتری نسبت به چند سرعت معمولی دارند. علاوه بر عملکرد  NE900دستورالعمل های چند بخش 

استفاده کرد. برای  PID تنظیم فرآیندو منبع  V/Fچند سرعته، می توان از آن به عنوان منبع ولتاژ برای جداسازی 

 مقادیر نسبی هستند. مرجعیاین 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

 ولتاژ منبع عنوان به فرکانس، منبع عنوان بهکرد:  استفاده موقعیت سه در توان می را یبخش چند های دستورالعمل

 . PID ندیفرآ میتنظ منبععنوان  به و V/F از شده جدا

 درصد که است، %100.0～%100.0- محدوده در نسبی مقدار بخش چند دستورالعمل کاربرد، سه در هر

 یدرصد باشد، V/F جداسازی ولتاژ منبع وقتی. شود می استفاده فرکانس منبع عنوان به نسبی فرکانس حداکثر

 میتنظ منبع عنوانبه  است، نسبی مقدار یک اصل در شده داده PID که آنجایی از. است موتور ینام ولتاژ به نسبت

   .ندارد لیتبد به یازین ، PID ندیفرآ

 یبرا. کرد چییسو( X) یورود یها انهیپا مختلف یها حالت اساس بر توان یم را یبخش چند دستورالعمل

 .دیکن مراجعه P3 گروه حاتیتوض به ات،یجزئ

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pb.16  حالت کارکردPLC 0 0 1～0 ساده ○ 

  شود متوقف کرد، اجرا چرخه کی اینورتر نکهیا از پس 0 :

 .شود ینم یانداز راه یگرید دستور افتیدر زمان تا و شود یم متوقف چرخه کی یاجرا از پس ویدرا

 چرخه کی یاجرا از پس آخر ریمقاد ینگهدار 1:

 .کند یم حفظ را آخر جهت و فرکانس چرخه، کی یاجرا از پس ویدرا



 
 

213 

 

 شود تکرار کرد، اجرا  را چرخه کی ویدرا نکهیا از بعد 2:

 توقف دستور افتیدر زمان تابه صورت اتوماتیک وارد چرخه بعدی می شود و چرخه، کی یاجرا از پس ویدرا

 .شود ینم متوقف

 . V/F سازیمنبع فرکانس یا منبع ولتاژ جدا  به عنوان : دارد عملکرد دو ساده  PLC تابع

 به ساده PLC که هنگامی. تاس 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 پارامترنام  کد عملکرد

Pb.17 ذخیره حالت انتخاب PLC 11 00 11～0 ساده ○ 

  برق قطع هنگام رهیذخ:  کانی رقم

 بله1 :                                ریخ0 :

  توقف هنگام رهیذخ:  دهگان رقم

 بله 1 :                               ریخ0 :
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و فرکانس کار را  PLCدر هنگام قطع برق، درایو قبل از قطع برق ، لحظه اجرای  PLCبا استفاده از حالت ذخیره 

حفظ کرده و پس از روشن شدن مجدد، از لحظه حفظ شده به کار خود ادامه می دهد. اگر رقم یکان روی صفر 

 می کند. را از ابتدا شروع PLCپس از روشن شدن، روند  رترواینتنظیم شود ، 

و فرکانس کار را هنگام توقف ضبط  PLCدر هنگام توقف، درایو لحظه اجرای  PLCبا استفاده از حالت ذخیره 

م دهگان روی صفر اگر رق می کند و پس از شروع مجدد دوباره از لحظه ثبت شده به کار خود ادامه می دهد.

 را از ابتدا شروع می کند. PLCپس از شروع مجدد فرآیند وری(، )بدون یادآتنظیم شده باشد

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pb.18 
زمان کارکرد مرجع 

 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 15 ساده 
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 ○ 

 .است چهارم تا اول گروه شتاب با متناظر 3 تا صفر:  بخش هر در کاهش سرعت/  شتاب زمان انتخاب
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامترنام  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 :

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر 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 یقطعدر زمان  ذخیره) 2. پنل دیجیتال تنظیمات :7

 چند دستورالعمل PA.00بر علاوه .کندمی مشخص بخشی چند دستورالعمل با را نظر مورد کانال،پارامتر این

 شدهداده هایحالت دیگر و بخشی چند هایدستورالعمل بین تغییر تسهیل برای دیگری هایگزینه دارای،  0 بخشی

 منبع یک عنوان به ساده PLC یک یا فرکانس منبع یک عنوان به بخشی چند فرمان یک که زمانی. باشدمی

 .داد تشخیص راحتی به توانمی را فرکانسی منبع دو بین کردن سوییچ ،شودمی استفاده فرکانس

 

 رتباطاتتنظیمات ا :  PCگروه

 . کنید مراجعه " NE900 در RS485ارتباطی  تنطیمات پورت  " 9 فصل بهً  لطفا
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 عملکرد کد تیریمد :  Pdگروه
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pd.00 0 1 65535～0  رمز کاربری ○ 

. پس از شودمی اعمال گذرواژهاگر 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 

 کنید.باشد، نمی توانید توابع را مشاهده یا اصلاح 

تنظیم شده باشد، رمزعبور کاربر که قبلاً تنظیم شده پاک شده و عملکرد محافظت  00000روی  Pd.00اگر 

 شود. توسط رمز عبور غیرفعال می

 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 موتورکارخانه، بازیابی تنظیمات  1 :

به جز  ،گردندمی باز کارخانه فرضپیش پارامترهای به اینورتر ابعوت پارامترهای بیشتر ،1 به pd.01 تنظیم از بعد

 تجمعی بودن روشن زمان تجمعی، کارکرد خطا، زمان سوابق اطلاعات ،فرکانس مرجع وضوح موتور، پارامترهای

 گردد. به تنظیمات پیش فرض باز نمیکه   تجمعی برق مصرف و

 پاک کردن سوابق 2 :

 پاک می شود.تجمعی  برق مصرف تجمعی و بودن روشن زمان، تجمعی کارکرد زمان ،اینورتر خطای اطلاعات

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

Pd.02 0 1 1～0 یش پارامترهای اینورترنما انتخاب ○ 

 رقم یکان : 

 نمایش داده نشود bمانیتورینگ گروه  0 :

 bمانیتورینگ گروه  1 :
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 :  دهگانرقم 

 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 یم استفاده رییتغ ای سوعملکرد از یریجلوگ یبرا توابع رییتغ امکان نییتع یبرا

 کدهای همه شود، تنظیم 1 روی وقتی. داد تغییر توان می را تابع کدهای همه شود، تنظیم 0 روی عملکرد کد وقتی

 .داد تغییر را آنها توان نمی و هستند مشاهده قابل فقط عملکرد

 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
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 ثابت تعداد و طول نوسان، فرکانس :  PEگروه
 عملکرد به نیاز که مواردی همچنین و صنایع سایر و شیمیایی الیاف نساجی، صنایع برای نوسان فرکانس تابع

 .است مناسب ،دارند پیچش و تراورس

 پایین و بالا ،مرکز عنوان به شده تنظیم فرکانس با که دارد اشاره اینورتر خروجی فرکانس به نوسانی فرکانس تابع

 .قرار دارد زمان محور در کارکرد فرکانس و چرخدمی

 وقتی. است شده تنظیم PE.01 و PE.00 توسط نوسان دامنه است، شده داده نشان 36-6 شکل در که همانطور

PE.01 کند نمی کار نوسان فرکانس زمان، این در. است 0 نوسان شود، می تنظیم 0 روی. 

 

 نمودار شماتیک نوسان فرکانس  36-6شکل

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PE.00 0 1 1～0 نوسان فرکانس میتنظ حالت ○ 

 .شود می استفاده نوسان مرجع مقدار تعیین برای پارامتر این

 (کمکی مرجع محاسبه و اصلی مرجع فرکانس) مرکزی فرکانسنسبت به  0 :

 .کند می تغییر( شده تنظیم فرکانس) مرکزی فرکانس با نوسان. متغیر نوسان سیستم برای

 (  PE.04) نسبی فرکانس حداکثر 1 :

 .است ثابت نوسان ثابت، نوسان سیستم یک برای
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 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 پرش فرکانس دامنه% ○ 

 .شود می استفاده ضربه فرکانس و نوسان مقدار تعیین برای پارامتر این

 فرکانس با است برابرAW واقعی نوسان( باشد، دامنه PE.00 = 0) مرکزی فرکانس به نسبت نوسان تنظیم هنگام

 نوسان دامنه (،PE.00 = 1) فرکانس حداکثر به نسبت نوسان تنظیم هنگام. PE.01 نوسان دامنه×  ثانویه و اولیه

 . PE.01 نوسان دامنه PE.04 × فرکانس حداکثربرابر است با AW یواقع

 فرکانس به نسبت نوسان میتنظ اگر (.ضربه فرکانس دامنه) AW ×  PE.02 چرخش دامنه=  ضربه فرکانسدامنه 

 فرکانس حداکثر به نسبت نوسان میتنظ 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 فرکانس یبالا 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 یمثلث موج شیافزا زمان بیضرs～100.0% 0.1% 50.0% ○ 

 کامل.نوسان  : مقدار زمانی یک چرخه چرخه نوسان

PE.04  با متناسب رادرصد زمانی زمان افزایش موج مثلثی PE.03 (نوسان فرکانس چرخه )کند یم مشخص. 

 ، بر حسبیضریب زمان افزایش موج مثلثPE.04) )  ×دوره فرکانس نوسان( PE.03)=  یزمان افزایش موج مثلث

 ثانیه.

، بر حسب یضریب زمان افزایش موج مثلثPE.04 -1) )  ×دوره فرکانس نوسان( PE.03)موج مثلثی =  افت زمان

 ثانیه.
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 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 ○ 

 .شود می استفاده ثابت طول کنترل برای تابع کدهای از مجموعه این

 توسط شده جمع های پالس تعداد. شود آوری جمع منظوره چند دیجیتال ورودی ترمینال طریق از باید طول تنظیم

 که هنگامی. است محاسبه قابل PE.06واقعی طول و شود می تقسیم متر هر های پالس تعداد بر PE.07 ترمینال

)طول حاصل  " ON" ، سیگنالمنظوره چند دیجیتال DO باشد، PE.05 شده تنظیم طول از بیشتر واقعی طول

 .دهد می شده(

 X منظوره چند ترمینال طریق از توان می را(  28 عملکرد) طول مجدد تنظیم عملیات ثابت، طول کنترل طی در

 .کنید مراجعه P3 گروه به لطفا جزئیات برای. داد انجام

. شود تنظیم(  28 عملکرد) "طول شمارش ورودی" روی باید مربوطه ورودی ترمینال تابع کاربردی، برنامه در

 .شود استفاده X5/HDI پورت از باید است، زیاد پالس فرکانس اگر

 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 ○ 

 تابع کاربردی، برنامه در. شود آوری جمع منظوره چند دیجیتال ورودی ترمینال طریق از باید شمارش مقدار

 است، زیاد پالس فرکانس اگر .شود تنظیم( 25عملکرد ) "شمارنده ورودی" روی باید مربوطه ورودی ترمینال

 شود. استفاده X5/HDI پورت از باید

  ONسیگنال منظوره چند دیجیتال DO رسد، می PE.08 شده تنظیم تعداد مقدار به شمارش مقدار که هنگامی

 .کند می متوقف را شمارش شمارشگر سپس و روشن می شود " شده تنظیم شمارش مقداررسیدن به "

 سیگنال منظوره چند دیجیتال DO رسد، می PE.09 شده مشخص شمارش مقدار به شمارش مقدار که هنگامی

ON " "زمانی تا دهد می ادامه شمارش به شمارنده زمان این در روشن می شود. "مشخص شمارش مقدار رسیدن 
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 .شود متوقف "شده تنظیم شمارش مقدار" که

 تنظیم 37-6 شکل. 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 مقدار رسیدن

 

  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 تأثیر انحراف صفر و ضریب استفاده می شود  VIاین مجموعه از کدهای تابع برای تصحیح ورودی آنالوگ 

 حذف شود. AIبهره بر روی ورودی 

 کارخانه 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

. دارد اشاره متر مولتی مانند گیری اندازه ابزار یک توسط شده گیری اندازه واقعی ولتاژ ، بهشده گیری اندازه ولتاژ

 ولتاژ شینما حیتصح برای  .دارد اشاره اینورتر توسط شده برداری نمونه ولتاژ نمایش مقدار به برداری نمونه ولتاژ

 .دیکن مراجعه b0 (b0.21) به AI  یورود

 توسط شده گیری اندازه مقدار و شود می وارد AI ورودی پورت هر به ولتاژ مقدار دو کالیبراسیون، حین در

سپس اینورتر به  .شود می فوق عملکرد کد وارد دقیق طور به b0 گروه توسط شده خوانده مقدار و متر مولتی

 .دهد را انجام می AIطور خودکار تصحیح انحراف صفر و افزایش بهره 

برای مواردی که ولتاژ داده شده کاربر با ولتاژ نمونه برداری واقعی اینورتر مطابقت ندارد، می توان از روش 

کالیبراسیون میدانی استفاده کرد تا مقدار نمونه گیری اینورتر با مقدار تنظیم شده مورد انتظار مطابقت داشته باشد. 

 :به شرح زیر است ییبراسیون میدانبه عنوان مثال، روش کال AIبا 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 

 ( 8V حدود) شده داده AI ولتاژ سیگنال
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را  b0.21ذخیره کنید. مقدار نمایش  PF.03را در پارامتر تابع  آن و کنید گیری اندازه را AI ولتاژ مقدار واقع در

 .یدذخیره کن PF.04بررسی 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 حداقل واحد 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 عملکرد کدهای از مجموعه این

 کارخانه 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

 می اطلاق واقعی خروجی ولتاژ به شده گیری اندازه ولتاژ. است اینورتر خروجی ولتاژ تئوری مقدار آل ایده ولتاژ

 .شود می گیری اندازه متر مولتی مانند ابزاری توسط که شود
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 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% ○ 

 در تغییر برای آنالوگ مقدار وقتیتابع پرش برای تثبیت مقدار آنالوگ مربوطه به مقدار نقطه پرش است، 

 .کند ثابت ،شودمی تنظیم پرش نقطه پایینی و بالایی هایبخش

 است، 4.90V~5.10V نوسان محدوده است، نوسان در V 5.00 در دامنه AI آنالوگ ورودی ولتاژ مثال، عنوان به

تنظیمات مربوط به مطابقت دارد.  % .100 با  10.00V ورودی حداکثر و %0.0 با  AI  ،0.00V ورودی حداقل

 متغیر است..%51.0 تا %49.0 بین  ،شناسایی شده AIورودی 

به دست آمده  AIقرار دهید، تنظیمات مربوط به ورودی  %1.0را روی  PF.37و  %50.0را روی  PF.36اگر 

 کند. می حذف را نوسانات که شود می تبدیل پایدار ورودی یک به AI.ثابت می شود %50.0روی 
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 کاربر توسط شده فیتعر توابع :  E0گروه
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

EF.00 
 حاشیه اشباع ولتاژ خروجی

PMSM 
0%～50% 1% 5% ○ 

EF.01 
جریان تشخیص زاویه موقعیت 

 PMSM اولیه
50%～180% 1% 80% x 

EF.02 
 تشخیص زاویه موقعیت اولیه

PMSM 
0～2 1 0 ○ 

EF.04 
 قطب برجسته بازدهافزایش 

PMSM 
50～500 1 100 ○ 

EF.05 
کنترل نسبت جریان حداکثر 

  0 0 1～0 گشتاور

EF.09  تصحیح سیگنالZ 0～1 1 1 x 

EF.10 

مقدار حد مجاز جریان 

 مغناطیسی اولیه
 PMSM SVC 

0～80% 1% 30% x 

EF.11 
حداقل فرکانس حامل اولیه 

PMSM SVC 
2～P0-15 0.1K 1.5K x 

 .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

مایش داده ن  E0: uP0.00 گروه پارامتر نمایش مقدارفراهم می کند و  را کاربر پارامتر 32 حداکثر E0 گروه

 .است گروه بودن یخالمیشود که نشانگر 

 و شود می تعریف E0.00～E0.31 با نمایشگر تابع کد کاربر، توسط شده تعریف پارامتر حالت ورود به هنگام

 .دشو می نظر صرف P0.00 برای و دارد مطابقت E0 گروه عملکرد کد با ترتیببه 
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 پارامترهای موتور :  E6گروه
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

E6.00 
 ماشین میدان تضعیف حالت

 سنکرون

 میدان تضعیف حالت

 ○ 0 1 سنکرون ماشین

E6.01 
 موتور میدان تضعیف ضریب

 سنکرون

 میدان تضعیف ضریب

 ○ 0 1 سنکرون موتور

E6.02 میدان تضعیف جریان حداکثر 
 تضعیف جریان حداکثر

    میدان

E6.03 
 تضعیف خودکار تنظیم ضریب

 میدان

 خودکار تنظیم ضریب

 میدان تضعیف
   

 

 حفاظتی عملکرد هایپارامتر :  E9گروه
 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

E9.00 
جریان عملیاتی اضافه جریان 

VF 
50～200% 50% 150% ○ 

E9.01 
فعال کردن سرعت بیش از حد 

VF 
0～1 1 1 ○ 

E9.02  افزایش سرعت سرکوبVF 0～100 20 20 ○ 

E9.03 

بیش از  VFسرعت دو برابری 

تلفات عمل ضریب جبران 

 جریان

50～200% 50% 50% ○ 

 به نامی فرکانس توقف جریان به نسبت موتور سرعت و است کم موتور محرک جریان بالا، فرکانس ناحیه در

 جریان توانمی سانتریفیوژها از برخی در موتور، عملکرد هایویژگی بهبود منظور به. یابد می کاهش شدت

 میدان بار چندین به و است زیاد عملیاتی فرکانس که هنگامی. داد کاهش را نامی فرکانس از بالاتر توقف عملیات

 .دارد شتاب عملکرد بر خوبی تأثیر روش این دارد، نیاز زیاد بار اینرسی و ضعیف مغناطیسی

  k * LimitCur * (fs/fn)= نامی فرکانس از بیش حد از بیش سرعت عمل جریان

Fs ؛است اجرا حال در فرکانس fn ؛است موتور نامی فرکانس k  ،F3-21 " برابر دو سرعت جریان جبران ضریب 

 .است "جریان اضافه سرعت عمل جریان"  LimitCur  ،E9.00  ؛"تلفات از بیش سرعت
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 تلفات سرعت بر برابری دو سرعت شماتیک نمودار  38-6شکل

 ؛است اینورتر نامی جریان برابر 1.5 معنای به %150 جریان حد از بیش جریانتوجه: 

 موج به موج پاس  ریپل، جریان افزایش به توجه با. است kHz 2 زیر حامل فرکانس پرقدرت، موتورهای برای

 حالت، این در. است ناکافی گشتاور و شود می شروع حد از بیش سرعت از جلوگیری اقدام از قبل محدود جریان

 .دهید کاهش را سرعت افزایش از جلوگیری عملیات جریان

 (ولتاژ تنظیم در ترمز مقاومت و) اینورتر باس ولتاژ محدودیت ●

 حال در الکترومکانیکی سیستم که است معنی این به شود، بیشتر 760V ولتاژ اضافه توقف نقطه از باس ولتاژ اگر

 ،کردخواهد  کار ولتاژ اضافه توقف ،(خروجی فرکانس < موتور سرعت) است برقتولید  حالت در حاضر

 می کشیده خودکار طور به سرعت کاهش واقعی زمان ،(اضافی توان مصرف) کنید تنظیم را خروجی فرکانس

 الزامات تواند نمی سرعت کاهش واقعی زمان اگر کنید. اجتناب از لغزش حفاظت از ،در بازه زمانی طولانی .شود

 .دهید افزایش مناسب طور به را تحریک حد از بیش افزایش توانید می کند، برآورده را

 
 ولتاژ اضافه توقف عملکرد شماتیک نمودار  38-6شکل
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم پارامترنام  کد عملکرد

E9.04 
  توقفولتاژ عملیاتی 

 اضافه ولتاژ
200.0V~ 

2000.0V 
200V 

 مدلتعیین 
220V: 380V 

380V: 760V 

480V: 850V 

690V: 1250V 

1140V:1900V 

○ 

E9.5  افزایش ولتاژ فعال شدنVF  0~1  1 1 ○ 

E9.06 
 افزایش فرکانس توقف

 ○ VF 0~100 1 30اضافه ولتاژ  

E9.07 
افزایش ولتاژ سرکوب افزایش 

 ○ VF 0~100 1 30ولتاژ 

E9.08  50~0 اضافه ولتاژ توقفحداکثر فرکانسHz 0.1Hz 5Hz ○ 

 :ملاحظات

 توجه انرژی بازخورد واحد از استفاده هنگام یا ترمز واحد یک نصب هنگام یا ترمز مقاومت از استفاده هنگام لطفاً

 :باشید داشته

 ًمقدار  لطفا F3-11 "ایجاد باعث است ممکن نباشد، "0" اگر. دهید قرار "0" روی را" بازده بیش از تحریک 

 .شود کار حین در حد از بیش جریان

 مقدارً لطفاF3-23 " ممکن، نباشد "0"اگر. کنید تنظیم "0"روی را "ولتاژ اضافهتوقف فعال شدن 

 .شود سرعت کاهش زمان شدن طولانی باعث است

 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 باشد، کمتر لغزش جبران برای پاس  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
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 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 شدن روشن از پس تنها عملکرد کد این. است شروع و توقف بین فاصله حداقل زدایی مغناطیس زمان

 .شود می ولتاژ اضافه خطای باعث باشد، کوچک خیلی تنظیم مقدار اگر. شود می اعمال سرعت ردیابی

 ( E3، E4، E5 های گروه) چهارم و سوم دوم، موتور پارامترهای

  E3.38~E3.55یکسان است.  P8.00~P8.37با گروه کد عملکرد  E3گروه  E3.00~E3.37دوم پارامتر موتور

 د. هستن P9.01~P9.18همان گروه کد تابع 

  E4.38~E4.55یکسان است.  P8.00~P8.37با گروه کد عملکرد  E4گروه  E4.00~E4.37 سومپارامتر موتور

 د. هستن P9.01~P9.18همان گروه کد تابع 

  E5.38~E5.55یکسان است.  P8.00~P8.37با گروه کد عملکرد  E5گروه  E5.00~E5.37چهارم موتورپارامتر 

 هستند. P9.01~P9.18همان گروه کد تابع 

 

 ( b0اینورتر ) گروه نظارت بر وضعیت عملکرد  -مانیتورینگ  پارامترهای

 ( مشاهده کنید.b0)گروه  5را در فصل  می توانید توضیحات جزئیات تابع
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عیب یابی و خطا   7فصل  

 اقدامات متقابل و خطا 1-7

کد خطا، عملکرد رله خطا، توقف  ، توابع حفاظتی به صورت نمایشگراینورتردر صورت بروز خطا بر روی 

رخ دهد در جدول  NE900انواع خطاهایی که ممکن است در خروجی اینورتر و توقف موتور عمل می کند. 

هنگامی که اینورتر معیوب است، کاربر باید ابتدا مطابق با دستورات جدول بررسی نشان داده شده است.  1-7

نیاز به خدمات فنی، لطفاً با بخش خدمات پس از فروش و  کند و خطا را به طور دقیق ثبت کند. در صورت

 پشتیبانی فنی یا نمایندگان ما تماس بگیرید.

 

 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-01 
اضافه جریان در 

 حین شتابگیری

 تنظیم زمان شتاب بار زیاد و زمان شتاب کوتاه است

 V/Fتنظیم منحنی  مناسب نیست V/Fتنظیم منحنی 

 چرخش راه اندازی دوباره موتور در
حالت شروع را به عنوان ردیابی 

 سرعت تنظیم کنید

 تنظیم تقویت گشتاور زیاد است
تقویت گشتاور را تنظیم کنید یا 

 خودکار تنظیم کنید روی حالت

 اینورتر با ظرفیت مناسبانتخاب  توان اینورتر کم است

E-02 
اضافه جریان حین 

 کاهش سرعت

 زمان کاهش سرعت را تنظیم کنید کاهش سرعت کم استزمان 

 ترمز مناسب اضافه کنید مقاومت اینرسی یا انرژی بار زیاد است

 اینورتر با ظرفیت مناسبانتخاب  توان اینورتر کم است

E-03 

اضافه جریان در 

کارکرد با سرعت 

 ثابت

 بار را بررسی کنید جهش بار

کوتاه زمان شتاب یا کاهش سرعت 

 است

زمان شتاب یا کاهش سرعت را 

 تنظیم کنید

 منبع تغذیه ورودی را بررسی کنید ولتاژ ورودی غیر عادی است

 بار را بررسی کنید بار غیر عادی است

 اینورتر با ظرفیت مناسبانتخاب  توان اینورتر کم است

E-04 
اضافه ولتاژ حین 

 شتابگیری

 منبع تغدیه ورودی را بررسی کنید ولتاژ ورودی غیر عادی است

 زمان شتابگیری را تنظیم کنید زمان شتابگیری بسیار کوتاه است

 ردیابی سرعت باحالت شروع  ریستارت شدن موتور
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 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-05 
اضافه ولتاژ در 

 سرعت کاهش

 زمان کاهش سرعت را تنظیم کنید زمان کاهش سرعت کم است

 دستگاه ترمز مناسب را اضافه کنید اینرسی یا انرژی بار زیاد است

E-06 

اضافه ولتاژ در 

حالت کارکرد با 

 سرعت ثابت

 منبع تغذیه ورودی را بررسی کنید ولتاژ ورودی غیر عادی است

زمان شتاب یا کاهش سرعت کم 

  است
 زمان شتاب یا کاهش سرعت تنظیم 

 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 
دمای بیش از حد 

 اینورتر

 مجرای هوا را تمیز کنید. انسداد مجرای هوا

 دمای محیط بالا است
تهویه را بهبود بخشید یا فرکانس 

 حامل را کاهش دهید

 فن نو را جایگزین کنید است دیدهسیب آفن 

 با تامین کننده تماس بگیرید ماژول اینورتر غیر عادی است

E-09 اضافه بار اینورتر 

 زمان شتاب را تنظیم کنید زمان شتاب کم است

 زیاد است DCمقدار ترمز 
را کاهش دهید و  DCجریان ترمز 

 زمان ترمز را افزایش دهید

 را تنظیم کنید V/Fمنحنی  مناسب نیست V/Fتنظیم منحنی 

 ریستارت شدن موتور
سرعت  حالت شروع را روی ردیابی

 قرار دهید

 ولتاژ شبکه را بررسی کنید ولتاژ شبکه کم است

 اینورتر با ظرفیت مناسبانتخاب  بار سنگین

E-10 اضافه بار موتور 

 را تنظیم کنید V/Fمنحنی  مناسب نیست V/Fتنظیم منحنی 

 ولتاژ شبکه را بررسی کنید ولتاژ شبکه کم است

 موتورعمومی با سرعت کم و بار

 کار می کند مدت سنگین طولانی

برای کارکرد طولانی مدت از 

 موتور مخصوص استفاده کنید

تنظیم غلط فاکتور محافظت از 

 اضافه بار موتور
 فاکتور صحیح را تنظیم کنید

خفه شدن یا تغییر  موتور دچار

 ناگهانی بار می شود
 بار را بررسی کنید
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 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-11 
 خطای ولتاژ

 کارکرد حین
 ولتاژ شبکه را بررسی کنید ولتاژ شبکه پایین است

E-12 
قطع فازهای 

 خروجی

 عیب محیطی را بررسی کنید کابل بین اینورتر و موتور خطاست

 فاز موتور سهسیم پیچ بررسی  فاز خروجی سهعدم تعادل 

 با تامین کننده تماس بگیرید خطای برد درایو

 با تامین کننده تماس بگیرید IGBTخطای ماژول 

 کنترل پنل را بررسی کنید کنترل پنل شل شده

E-13 خطای تجهیز جانبی 
های خطای خارجی بسته  ترمینال

 شدند

 پس را خارجی خطای های ترمینال

 کنید جدا عیوب به رسیدگی از

E-14 
خطای مدار 

 تشخیص جریان

 کنترل پنل را بررسی کنید کنترل پنل شل شده

 با تامین کننده تماس بگیرید منبع تغذیه کمکی خراب است

 با تامین کننده تماس بگیرید سیب دیدهآجزء هال 

 بگیریدبا تامین کننده تماس  مدار تقویت کننده غیر عادی است

E-15 
خطای ارتباطی 
RS232 / 485 

 درست مقدار در ثانیهتنظیم  نادرست مقدار در ثانیهتنظیم 

 خطای ارتباط پورت سریال

را          برای تنظیم مجدد کلید

فشاردهید یا با تامین کننده تماس 

 بگیرید

 PCتجدیدنظر در عملکردکدگروه  تنظیم نامناسب تابع هشدار خطا

 رایانه بالادست کار نمی کند
رایانه بالا و کابل اتصال را بررسی 

 کنید

E-16 تداخل سیستم 

 تداخل شدید
 را فشار        کلید برای بازنشانی

 .فیلتر منبع ورودینصی یا  دهید

 DSPخطای خواندن / نوشتن 
را فشار دهید یا  با تامین         دکمه

 کننده تماس بگیرید

E-17  خطایEPROM خطای خواندن / نوشتن توابع کنترل 
را فشار          کلید برای بازنشانی

 دهید یا با تامین کننده تماس بگیرید

E-18 
خطای اضافه جریان 

 توابع موتور

دامنه قدرت موتور و اینورتر با هم 

 مطابقت ندارند

 با تامین کننده تماس بگیرید یا کلید 

وقف را برای تنظیم مجدد فشار 

 دهید
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 عیب یابی دلایل خطا نوع خطا خطا

E-19 حفاظت  فاز ورودی 
ولتاژ  R ،S ،Tیکی از پورت های 

 ندارد

      دکمه فشردن  با باز نشانی

 را بررسی کنید R  ،S  ،Tو ولتاژ 

E-20 رزرو شده --- --- 

E-21 خطای انکودر 

 انکودرمدل درست انتخاب  مطابقت ندارد انکودر

 سیم کشی را چک کنید نادرست است انکودرسیم کشی 

 را جایگزین کنید انکودر آسیب دیده است انکودر

 را تعویض کنید PGکارت  PGخطای کارت 

E-22 از منبع تغذیه مناسب استفاده کنید برق ورودی خارج محدوده خطای برق ورودی 

E-23 
زمان کارکرد کامل 

 شد

زمان کارکرد به میزان تنظیم شده 

 رسیده است
 را پاک کنید حافظه

E-24 
زمان روشن بودن 

 کامل شد

زمان روشن بودن به میزان تنظیم 

 شده رسیده است
 را پاک کنید حافظه

E-25 

خطای تعویض 

موتور در حین 

 کارکرد

هنگام کارکرد اینورتر، انتخاب 

موتور را طریق پایه ورودی تغییر 

 کند می

پس از توقف اینورتر، تغییر موتور 

 را انجام دهید.

 

E-26 

 

جریان محدود 

 کننده موج

بار سنگین است یا موتور مسدود 

 شده است

بار را کاهش دهید یا وضعیت 

 مکانیکی را بررسی کنید

 قدرت اینورتر کوچک
اینورتر درجه بندی بزرگ را 

 انتخاب کنید

E-27 
خطای گرمای بیش 

 از حد موتور

 سنسور را بررسی کنید سیم کشی سیم کشی سنسور دما شل بودن 

 دمای موتور بالا است

فرکانس حامل را کاهش دهید یا 

اندازه گیری تشعشع حرارتی دیگر 

 را انجام دهید.

E-28 انحراف سرعت زیاد 

 انکودرتوابع تنظیم صحیح  انکودرتوابع تنظیم اشتباه 

 تنظیم خودکار موتور را انجام دهید. تنظیم خودکار انجام نشده است

   PA65 ، PA66 نامناسب تنظیم
PA65  وPA66 را بر اساس 

 شرایط واقعی به درستی تنظیم کنید.

E-29 
خطای سرعت بیش 

 از حد موتور

 انکودرتوابع تنظیم صحیح  انکودرتوابع تنظیم اشتباه 

 تنظیم خودکار موتور را انجام دهید. تنظیم خودکار انجام نشده است
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تنظیم پارامتر بازرسی سرعت موتور 

PA63  وPA64 نادرست است 

پارامتر بازرسی را به صورت واقعی 

 تنظیم کنید

E-30 افت بار 
کمتر  PA60جریان اینورتر از 

 است

و  PA60بار قطع شده یا تنظیمات 

PA61 را بررسی کنید 

E-31  افت بازخوردPID 
کمتر از مقدار  PIDمقدار بازخورد 

P6.26  تنظیم  شده است 

یا  PIDسیگنال بازخورد بررسی 

P6.26 را به درستی تنظیم کنید 

E-32 
تعریف  1خطای 

 شده توسط کاربر

تعریف  1سیگنال ورودی خطای 

شده توسط کاربر توسط پایه چند 

 Xمنظوره 

 بازنشانی کنید

E-33 
تعریف  2خطای 

 شده توسط کاربر

تعریف  2سیگنال ورودی خطای 

شده توسط کاربر توسط پایه چند 

 Xمنظوره 

 بازنشانی کنید

E-34 خظای کانتکتور 

برد درایو یا منبع تغذیه غیر عادی 

 است

صفحه درایو یا منبع تغذیه را 

 تعویض کنید

 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 ثبت درخواست  2-7

 اطلاعات این جستجوی. کند می ثبت را است داده رخ گذشته بار 3 در که را خطا کدهای اینورترها از سری این

. شود می ذخیره PA گروه پارامترهای در همه خطا اطلاعات. کند کمک عیب علت یافتن در شما به تواند می

 .کنید مراجعه کلید صفحه عملکرد روش به PA گروه پارامتر جستجوی اطلاعات کردن وارد برای لطفاً

 خطا بازنشانی  3-8

 دهید فشار و کنید بازنشانی توانید می که کنید تأیید شد، داده نمایش خطا کد که هنگامی. 

  های ترمینال از یک هر X1~X10 ورودی روی را RESET کنید تنظیم خارجی (P3.00 P3.09=9 )آن و 

 .کنید جدا COM ترمینال از را

 کنید قطع را برق. 
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 نکات مهم

 

 
 احتیاط

 این غیر در شود، برطرف و بررسی کامل طور به مجدد تنظیم از قبل باید عیب علت 

 .شود اینورتر به دائمی آسیب باعث است ممکن صورت

 آن علت باید نباشد، مجدد تنظیم قابل عیب مجدد تنظیم یا مجدد تنظیم از پس اگر 

 .رساند می آسیب اینورتر به مداوم مجدد تنظیم. شود بررسی

 پس را نورتریا ، دهدیم رخ حد از شیب شدن گرم ای بار اضافه  محافظت که یهنگام 

 .دیکن یبازنشان انتظار قهیدق 5 از
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راتیو تعم ینگهدار   8فصل  

 روزانه تعمیراتو  ینگهدار  1-8

ممکن است  نورتریداخل ا یاجزا کهنگیو رهیمانند اثرات دما، رطوبت، دود و غ نورتریکار ا طیدر مح راتییتغ

و  یروزانه بازرس دیبا نورتریو استفاده، ا ینگهدار نیدر ح نیشود. بنابرا نورتریدر ا یمختلف یباعث بروز خطاها

 شود. یبه طور مرتب نگهدار

 :به موارد زیر توجه کنیدبه طور معمول روشن است،  نورتریکه ا یهنگام

 ر؛یخ ایدارد  یرعادیموتور صدا و لرزش غ ایآ 

 خیر؛ ایشوند  یگرم م یعاد ریو موتور به طور غ نورتریا ایآ 

 ؛است ادیز یلیخ طیمح یدما ایآ نکهیا 

 ؛آمپرمتر بار مانند معمول است ایآ 

 ریخ ایکند  یبه طور معمول کار م نورتریفن خنک کننده ا ایآ نکهیا. 

 منظم یو نگهدار ریتعم  2-8

ممکن است  نورتریداخل ا یاجزا کهنگیو  رهیمانند اثرات دما، رطوبت، دود و غ نورتریکار ا طیدر مح راتییتغ

و  یروزانه بازرس دیبا نورتریو استفاده، ا ینگهدار نیدر ح نیشود. بنابرا نورتریدر ا یمختلف یباعث بروز خطاها

 شود. یبه طور مرتب نگهدار

 منظم ریتعم  1-2-8

 یکیطول عمر قطعات الکترون یبه طور منظم برا دیکار کند، با یبه طور عاد یمدت طولان یبرا نورتریا نکهیا یبرا

 یکه در آن استفاده م یطیبا مح نورتریا یکیشود. طول عمر قطعات الکترون یو نگهدار رسیدگی نورتریا یداخل

نشان داده شده است  8همانطور که در جدول  نورتریا یاستفاده متفاوت است. مدت زمان نگهدار طیشود و شرا

 کند. یمرجع است که کاربر از آن استفاده م یبرا یتنها زمان
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 )سال( استاندارد ضیتعو زمان نام دستگاه

 سال 3～2 فن خنک کننده

 سال 5～4 یتیخازن الکترول
 سال 8～6 یبرد مدار چاپ

 سال 10 وزیف
 مبدل فرکانس اجزای ضیزمان تعو 8-1جدول 

 است: ریبه شرح ز نورتریا یاجزا ضیتعو یفوق برا طیشرا

 30 نیانگی: مطیمح یدما ° C  .در سال 

 کمتر. ای %80بار:  بیضر 

 ساعت در روز. 12زمان: کمتر از  مدت 

 یا دوره یها یبررس 2-2-8

که  دیکن ی. بررسدیشود، حتماً برق را خاموش کن یم یو بازرس یبه طور منظم نگهدار نورتریکه ا یهنگام

 نشان داده شده است. 2-8در جدول  اتیخاموش باشد. محتو یداده نشود و نشانگر برق مدار اصل شینما شگرینما

 یعاد ریاقدام متقابل غ محتوای بررسی مورد بررسی

 ترمینال مدار اصلیپیچ 

 ترمینال مدار کنترلویا 
 با پیچ گوشتی سفت کنید آیا پیچ شل است

 آیا گرد و غبار وجود دارد سینک حرارتی
با هوای فشرده خشک با غبارزدایی 

   6kgcm~4فشار

 آیا گرد و غبار وجود دارد PCBبرد مدار چاپی 
با هوای فشرده خشک با غبارزدایی 

   6kgcm~4فشار

 فن خنک کننده
 وجود لرزش غیرعادی، وصدای 

 ساعت  20000زمان انباشته تا 
 دیکن ضیخنک کننده را تعو فن

 آیا گرد و غبار وجود دارد اجزا برقی
با هوای فشرده خشک با غبارزدایی 

   6kgcm~4فشار

خازن های الکترولیتی 

 آلومینیومی
  یومینیآلوم یتیالکترول خازنتعویض  گیحباب زد و و یارنگ، ب تغییر

 یدوره ا یبازرس اتیمحتو 2-8جدول 
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 گارانتی  2-8

 :شود یارائه م ریرا در موارد ز یخدمات گارانت

 اشاره دارد. نورتریفقط به بدنه ا ی( محدوده گارانت1

است.  ی. شرکت مسئول گارانتدیخواهد د بیآس ای وبیمع یدر طول دوره گارانت نورتریا ،ی( در استفاده معمول2

 خواهد شد. نهیمعقول هز یو نگهدار ریتعم یها نهیهز ،یاز گارانت شیدر طول دوره ب

و در   ،ندینب بیدستورالعمل آس یدفترچه راهنما اتیمطابق مراحل عمل نورتریاگر: ا ،یدوره گارانت( در طول 3

 :بود نخواهد ضمانت شامل ویدرا شرایط زیر،

 ره؛یو غ یرعادیغ یولتاژها ،یآتش سوز ل،یدر اثر س نورتریبه ا بیآس 

 از اتصال نادرست کابل؛ یناش نورتریبه ا بیآس 

 یرعادیغ یعملکردها یبرا اینورتراز استفاده از  یناش بیآس.  

 تیشود. در صورت وجود قرارداد، بر اساس اصل اولو یمحاسبه م یواقع یها نهیخدمات بر اساس هز نهی( هز4

 شود. یم یدگیقرارداد رس
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 RS485 الیپورت سر یارتباطپروتکل    9فصل

 ارتباطات یاجمال یبررس  1-9

کاربران قرار  اریدر اخت یکنترل صنعت یرا برا RS485مشترک  یرابط ارتباط کیشرکت  نیا ینورترهایا یسر

تواند به عنوان  یم نورتریکند. ا یماستفاده  MODBUSاستاندارد  یاز پروتکل ارتباط یدهد. پروتکل ارتباط یم

و با  یبا همان رابط ارتباط(  PCو  PLC ننده)مانند کنترل ک زبانیم وتریارتباط با کامپ یبرقرار یبرا رابط کی

 کیتواند از  ی. مردیقرار گ ستفادهمورد ا نورتریتحقق نظارت متمرکز بر ا یبرا یاستفاده از همان پروتکل ارتباط

 زبانیم وتریمبدل فرکانس به عنوان کامپ کیتوان از  یم استفاده کند. زبانیم وتریمبدل فرکانس به عنوان کامپ

به  یابیدست یکند. برا یمتصل م گریکدیبه  RS485رابط  قیشرکت را از طر نیا اینورتر نیاستفاده کرد که چند

 متصل کرد. یدرگاه ارتباط قیاز طر زیکنترل از راه دور را ن دیتوان صفحه کل یم نورتریاتصال چند ا

از پروتکل  یکند. در ادامه شرح مفصل یم یبانیپشت RTUاز حالت  نورتریا نیا MODBUS یارتباط پروتکل

 ارائه شده است. نورتریا یارتباط

 یشرح پروتکل ارتباط  2-9

 یحالت شبکه ارتباط  1-2-9

 کند: یعمل م رابط شبکه کیبه عنوان  نورتریا (1)

 

 
 شبکه واحد شماتیک نمودار  1-9شکل
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 :دستگاهیحالت شبکه اتصال چند  (2)

 
 ینیچند ماش وندیپشبکه  شماتیک نمودار  2-9شکل

 یارتباط پروتکل  2-2-9

 عنوان به که هنگامی. شود استفاده RS485 شبکه در رابط یک عنوان به یا میزبان یک عنوان به تواند می اینورتر

. کند کنترل سطحی چند اتصال به دستیابی برای اینورترهای ما را دیگر تواند می شود، می استفاده میزبان اصلی

. شود استفاده میزبان عنوان به تواند می PLC یا PC است، رابط)زیر مجموعه( یک عنوان به که اینورتر هنگامی

 :است زیر شرح به خاص ارتباطی حالت

 در ارتباط نقطه به نقطه حالت رابط )زیر مجموعه( اینورتر به عنوان ،master-slave  .میزباناستفاده می شود 

 پاس  نمی دهد. رابطدستورات را از آدرس رسانه ای پخش می کند، در حالی که 

 زیرمجموعهکه ، در حالیاستفاده می شود و از آدرس پخش دستورات را ارسال می کند میزبان اینورتر به عنوان 

 پاس  نمی دهد.

 تنظیم سریال ارتباط یا کلید صفحه توسط را اینورتر داده فرمت و باود محلی، بازده آدرس تواند می کاربر 

 .کند

  ی کند، گزارش ممیزبان، در چارچوب پاس  به آخرین درخواست زیرمجموعهپیام خطا توسط. 

 یارتباط رابط  3-2-9

 ارتباطی پروتکل حالت .است طرفه دو مهین و ناهمزمان یالیسر ارتباط ،RS485 رابط از استفاده با ارتباط نیا

 .کندمی استفاده RTU حالت از فرضپیش

 .بررسی بدون توقف، بیت 2 داده، بیت  8، شروع بیت 1: است این فرض پیش داده فرمت

 .ببینید را PC.00~PC.05 عملکرد کد ارتباط، پارامتر تنظیمات برای. است bps9600 فرض پیشبازده 
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 یپروتکل ارتباط  3-9

 ساختار کاراکتر:

  (RTU)برای  کاراکتری 11

 
 (سیبر بدون ،2-8-1 فرمت)

 
 (فرد برابری ،1-8-1 فرمت)

 
 (زوج برابری ،1-8-1 فرمت)

 : RTUحالت 

 10ms برابر ای بزرگتر یورود گنالیس بدون شروع

 bit-8 ینریبا آدرس رس:آد درسآ

 bit-8 ینریبا آدرس :عملکرد کد فرمان

 (n – 1) داده

 …………… N*8-bit data, N<=8, maximum 8 bytes : داده یمحتوا

 0 داده

 CRC یبررس کد نییپا 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

خواندن و نوشتن توابع است. کدهای مختلف عملکرد درخواست های مختلف  Modbusمهمترین عملکرد 

 اینورتر از عملیات کد عملکرد زیر پشتیبانی می کند: Modbusعملکرد را تعیین می کنند. پروتکل 
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 عملکرد کد یمعنا عملکرد کد

0 x 03 کارکرد تیوضع توابع و نورتریا عملکرد کد توابع خواندن 

0 x 06 شود ینم رهیذخ برق قطع از پس نورتر،یا یتک کنترل توابع ای عملکرد کد نوشتن 

0 x 07 شود یم رهیذخ برق قطع از پس نورتر،یا یتک کنترل توابع ای عملکرد کد نوشتن 

 Modbus نوشتن/خواندن رجیسترهای به اینورتر وضعیت پارامترهای و کنترل پارامترهای ،عملکردکد پارامترهای

 راهنمای های دستورالعمل از عملکرد کد پارامترهای محدوده و نوشتن و خواندن های ویژگی. شوند می نگاشت

 هایی آدرس جداگانه طور به اینورتر وضعیت پارامترهای و کنترلی پارامترهای. کند می پیروی اینورتر کاربر

 یم ریز بصورت آنی بالا تیبا ستریرج وآدرس عملکرد کد گروه شماره بین مطابقت. اند شده داده اختصاص

 :باشد

 ؛ P0-PFتابع، مربوط به گروه پارامتر کد 0xF0-0xFFآدرس 1- 

 است. 0xF003، آدرس مربوطه P0از گروه  P0.03به عنوان مثال، برای درخواست پارامتر          

 است. 0xF60A، آدرس مربوطه P6از گروه  P6.10به عنوان مثال، برای درخواست پارامتر          

 است. 0xFB10، آدرس مربوطه PBگروه  PB.16به عنوان مثال، برای پرس و جو پارامتر          

 آدرس خواندن پارامترهای وضعیت اینورتر است. 0x500xآدرس 2- 

 قابل خواندن و نوشتن است، آدرس های بعدی فقط قابل خواندن هستند، نه نوشتن( 0x5000)توجه:          

 گروه پارامتر کنترل اینورتر است. آدرس 0x600xآدرس  3-

 آدرس وضعیت خطای اینورتر است. 0x8000آدرس  4-

 . ( PC.05 = 0 آدرس ارتباطی غیرعادی اینورتر است )معتبر برای  0x8001آدرس  5-

آدرس توابع 

 وضعیت اینورتر
 محتوای دستور

درس توابع آ

 وضعیت اینورتر
 محتوای دستور

0x5000 
 ارتباطیفرکانس داده شده 

-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

 اینورتروضعیت 
 محتوای دستور

0x5004 0 جریان خروجیx5015 زمان کارکرد باقی مانده 

0x5005 0 توان خروجیx5016 ولتاژ نمونه برداری 

0x5006 0 گشتاور خروجیx50117  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 زمان کارکرد فعلی 

0x500B  ولتاژ اصلاح شدهAI2 0x501C  1فرکانس پالس ورودی درHz 

0x500C  ولتاژ اصلاح شدهAI3 0x501D 
 انکودرسرعت بازخورد 
0.01Hz 

0x500D  0 شمارشورودی مقدارx501E 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 to 0x7FFF 

 کارکرد :0002
 معکوس

0x6002  آدرس خروجی(

AO2 )آنالوگ کنترل ارتباطی 
0x0 to 0x7FFF 

مثبت رخشچ :0003  

0x6003  آدرس ارتباطی(

 (DOخروجی 

BIT0:DO1کنترل خروجی 

 کنترل خروجی jog BIT1:DO2 معکوس :0004

آزاد توقف :0005  BIT2: 1 رله 
دزاآتوقف  :0006 BIT3: 2 مدت     رله

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؛درصدی از ارزش نسبی است ،تنظیمات ارتباطی

 است.

برای داده های بعد گشتاور  ؛  % Pاین درصد، درصدی از حداکثر فرکانس است ) برای داده های بعد فرکانس،

 .(تنظیم دیجیتال سقف گشتاور است 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 خطا0000

0x8000 

خطای اضافه جریان پارامتر  :0012

 موتور

 حفاظت  فاز ورودی :0013 : اضافه جریان شتابگیری0001

 خطای اتصال کوتاه به زمین :0014 : اضافه جریان کاهش سرعت0002

 خطای رمزگذار :0015 : اضافه جریان در سرعت ثابت0003

 خطای برق ورودی :0016 : اضافه ولتاژ شتابگیری0004

 خطای اتمام زمان کارکرد :0017 : اضافه ولتاژ کاهش سرعت0005

 خطای اتمام زمان روشن بودن :0018 : اضافه ولتاژ در سرعت ثابت0006

 کتورا: خطای کانت0007
خطای جا به جایی موتور  :0019

 حین کارکرد

 دمای بیش از حدموتور : 001A : دمای بیش از حد اینورتر0008

 انحراف سرعت زیاد : 001B : اضافه بار اینورتر0009

000A001 : اضافه بار موتورC : سرعت بیش از حد موتور 

000B001 : کارکرد حالت تحت ولتاژD :کاهش بار 

000C :001 فاز عدم تولیدE:  افت بازخوردPID 

000Dخطای محیطی : 
001F: تعریف شده توسط  1خطای

 کاربر

000E : خطای مدار تشخیص

 جریان

تعریف شده توسط  2خطای :0028

 کاربر
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: 000Fخطای ارتباطی 
 RS232/RS485 

 PIDافت بازخورد  :0029

 : تداخل سیستم0010
002A  :تعریف شده  1خطای

 توسط کاربر

 EP2PPROM: خطای 0011
002B :تعریف شده  2خطای

 توسط کاربر

 :نکته

 .دارد مطابقت 7 فصل در 1-7جدول یخطا یها کد با خطا آدرس از شده نورترخواندهیا یخطا اطلاعات

 شرح به استثنا کد یمعن و است 0x8001 آدرس. است استثنا کد و خطا پاس ،کد باشد، ناموفق درخواست اگر 

  :است ریز

 معنای کد غیرعادی کدغیرعادی معنای کد غیر عادی کدغیرعادی

0x0001 0 پسورد اشتباهx0005 
داده های غیرقانونی، داده های عملیاتی در حد 

 بالا و پایین نیستند

0x0002 
خطای خواندن و نوشتن 

 دستور
0x0006 پارامتر فقط خواندنی، اجازه تغییر نمی دهد 

0x0003  خطای بررسیCRC 0x0007 
پارامترهای  خواندن و نوشتن ناموفق است،

 کارخانه مجاز به دستکاری نیستند

0x0004 
آدرس غیرقانونی، خطای 

 آدرس عملیات
0x0008 پارامتر اجازه تغییر نمی دهد 

 

 CRC بررسی

معمولاً بصورت لیستی مورد استفاده قرار می گیرد. برنامه نویسی  CRC-16با در نظر گرفتن نیاز به بهبود سرعت، 

 ؛است، به نتیجه نهایی که با بایت بالا و پایین جابجا شده توجه کنیدCRC-16 زیر برای رسیدن به کد منبع زبان

  می باشد که ارسال می گردد. CRCنتیجه، مجموعه  ،یعنی

uint16 CrcValueByteCaA0(const uint16 *data, uint16 len) 

{ 
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uint16 CRCValue = 0xFFFF; 

uint16 tmp; 

uint16 a; 

while (len--) 

{ 

tmp = *(data++); 

a = (CRCValue ^ tmp) & 0x000F; 

CRCValue >>= 4; 

CRCValue ^= crc16Table[a]; 

a = (CRCValue & 0x000F) ^ (tmp >> 4); 

CRCValue >>= 4; 

CRCValue ^= crc16Table[a]; 

} return crcValue; 

} 
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 مثالهای کاربردی

 موتور شماره P0.02خواندن فریم دستوری:  فریم درخواستی برای خواندن دو مقدار تابع متوالی از کد عملکرد 

 است. 1

 مجموع عملیات های بایت تعداد آدرس ثبت کد دستوری آدرس

0x01 0x03 0x00 0x02 محاسبه شود 

 :فرمان پاس  میفر خواندن

 مجموع P0.03 محتوای داده P0.02 محتوای داده داده های بخش تعداد کد دستوری آدرس

0x0

1 
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 پاس  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)  جلو جهت در 2 واحد: دستور نوشتن

 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 بازده ○ 
0：300BPS 

1：600BPS 

2：1200BPS 

3：2400BPS 

4：4800BPS 

5：9600BPS 

6：19200BPS 

7：38400BPS 

8：57600BPS 

9：115200BPS 

 باود نرخ که باشید داشته توجه. شود می استفاده اینورتر و میزبان کامپیوتر بین داده انتقال نرخ تنظیم برای پارامتر این

 برقرار نمی شود. ارتباط صورت، این غیر در. باشد یکسان باید اینورتر و میزبان کامپیوتر توسط شده تنظیم

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PC.01 0 1 3～0 فرمت داده مدباس ○ 
 <N, 2 ,8> داده قالب: یبررس بدون:  0

 <E, 1 ,8> داده قالب :زوجی بررس:  1

 <O, 1 ,8> داده قالب: فردی بررس:  2

 <N-1-8> داده قالب :یبررس بدون:  3

 .بود نخواهد ارتباط برقراری به قادر صورت این غیر در باشد، سازگار 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 ○ 
 .شود می محقق میزبان کامپیوترانتشار عملکرد و است منتشر شده آدرس شود، تنظیم 0روی محلی آدرس وقتی
 کامپیوتر بین نقطه به نقطه ارتباط برای مبنایی که ،(شدهمنتشر  آدرس جز به) است فرد به منحصر محلی آدرس
 .است اینورتر و میزبان
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 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر کد عملکرد

PC.03 ییپاسخگو ریتاخ MODBUS 0～20ms 1ms 2ms ○ 
 اگر. دارد اشاره میزبان رایانه به داده ارسال و اینورتر اطلاعات دریافت پایان بین زمانی بازه به: پاس  در ریتاخ

 پاس  ریتأخ اگر. است ستمیس پردازش زمان اساس بر پاس  ریتأخ باشد، کمتر ستمیس پردازش زمان از پاس  ریتأخ

 ریتاخ زمان شدن حاصل تا ها داده پردازش از پس را پردازش ستمیس ،باشد شتریب ستمیس پردازش زمان از

 .اندازد یم ریتأخ به ییپاسخگو

 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 s 0.0 روی تابع کد این وقتی

 باشد بیشتر ارتباط برقراری زمان از بعدی ارتباط و ارتباط یک بین زمانی فاصله اگر شود، تنظیم معتبر مقدار یک

 پارمترهای اگر .شود می تنظیم نامعتبر معمول طور به( E-15) کند می گزارش را ارتباطی خطای یک سیستم

 .کنید کنترل را ارتباط وضعیت توانید می کنید، تنظیم سیستم مداوم ارتباط عملکرد روی را ثانویه

 ویژگی پیش فرض حداقل واحد محدوده تنظیم نام پارامتر عملکردکد 

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 

 


