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 مشخصات فنی محصول: 
 مشخصات فنی  عنوان 

عملکرد های  

 استاندارد 

 فرکانسداکثرح
 Vector :0-300 Hz* الگوریتم کنترلی 

 V/F :0-320 Hz* الگوریتم کنترلی 

 فرکانس حامل

(Carrier ) 
0.5-16 kHz 

 شود. تغییرات بار تنظیم می فرکانس حامل به صورت خودکار نسبت به 

 دقت ورودی ها
 Hz 0.01ورودی های دیجیتال: 

 maximum frequency * 0.025%ورودی های آنالوگ:  

 حالت کنترل

 ( Open Loopبدون سنسور ) Vector* الگوریتم کنترلی 

 ]روابسته به مدل اینورت[( Close Loopحلقه بسته ) Vector* الگوریتم کنترلی 

  Voltage/Frequency (V/F)* الگوریتم کنترلی 

 Hz/150% (Open Loop) 0.5 گشتاور اولیه 

0 Hz/180% (Close Loop) 

 1:1000 (Close Loop)/(Open Loop) 1:100 دامنه سرعت 
 ± / ±0.02% (Close Loop) (Open Loop) %0.5 دقت پایداری سرعت
 ± (Close Loop) %5 دقت کنترل گشتاور
ظرفیت تحمل اضافه 

 بار 
 جریان نامی  %180ثانیه با جریان  3جریان نامی و  %150ثانیه با جریان  60به مدت 

 گشتاور مضاعف 

(Torque Boost) 

 ثابت شیافزا* 

 %30.0-%0.1* افزایش به صورت دلخواه در بازه 

 V/Fمنحنی 

 نحنی خطیم* 

 ی چند نقطه ا V / F ی منحن* 

 پیشنهادی بر اساس توان مصرفی * منحنی های 

ی ساز جداقابلیت 

 V/F منحنی 
 به دو صورت کاملا مجزا و نیمه مجزا 

 نوع شیب منحنی

 * منحنی به شکل خط راست 

 شکل  S* منحنی 

 6500.0s-0.0در بازه زمانی  Acceleration/Decelerationزمان  4به علاوه 

 DCترمز 

 تنظیم شده فرکانس بیشترینتا  DC :0.00Hzفرکانس شروع ترمز 

 DC :0.0-36.0sزمان اعمال ترمز 

 DC :0.0%-100%جریان تزریقی ترمز 

 JOGحالت 
 JOG :0.00-50.00Hzبازه فرکانسی حالت 

 Acceleration/Deceleration :0.0-6500.0sبازه زمانی 

 حالت چند سرعته 
از حالت  ی بیترک ای Simple PLCعملکرد  قیاز طرمتفاومت سرعت  16 اجرای حداکثر

 ورودی دیجیتال.  نالیترم یها

ساز  حالت جبران

PID 
 قابلیت کنترل و جبران سازی فرآیند های حلقه بسته. 
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 تنظیم و ثابت نگه داشتن مقدار ولتاژ خروجی با وجود تغییرات در ولتاژ ورودی.  تنظیم خودکار ولتاژ 

حفاظت در برایر  

اضافه ولتاژ و اضافه  

 جریان

محدود کردن خودکار ولتاژ ها و جریان ها برای جلوگیری از بروز مشکلات پر تکرار ناشی  

 از اضافه ولتاژ و اضافه جریان به هنگام راه اندازی.

کنترل و محدودیت 

 گشتاور

محدود کردن خودکار گشتاور خروجی برای جلوگیری از بروز مشکلات پر تکرار ناشی از  

 راه اندازی. اضافه جریان به هنگام 

 . اجرا کرد (Close Loop) توان در حالت  ی کنترل گشتاور را م

 کنترل موتور های آسنکرون با استفاده از تکنولوژی الگوریتم کنترل برداری. بالا راندمان 

 

استفاده از ولتاژ ایجاد  

شده توسط جریان  

برگشتی در حالت  

ژنراتوری برای زمان  

 کار بیشتر اینورتر 

به   ی مدت کوتاه یبتواند برا  AC اینورترکند تا  ی کاهش ولتاژ را جبران م ،بار برگشتی  یانرژ

 کار خود ادامه دهد. 

توابع  

 جداگانه 

محدود کردن سریع 

 جریان
 جهت جلوگیری از تکرار خطای اضافه جریان در اینورتر.

ورودی و خروجی  

 های مجازی 
 مجازی. گروه از ورودی و خروجی های  5دارای 

 minutes 6500.0-0.0بازه زمانی:  کنترل زمانی 

 راه اندازی چند موتور
به مدل   هوابست  [ موتور با پارامتر های نامی مجزا و تغییر وضعیت بین آن ها. 4قابلیت کنترل 

 ] اینورتر

 Modbus-RTUپشتیبانی از پروتکل های ارتباطی  پروتکل ارتباطی

 راه اندازی 

فرمان راه  مرجع 

 اندازی

 * کیپد 

 * ترمینال

 *ارتباط سریال 

 امکان تغییر مرجع فرمان راه اندازی از راه های مختلف. 

 مرجع فرکانس کاری

، پالس فرکانس  ]وابسته به مدل اینورتر[فرکانس ثابت، ولتاژ آنالوگ)ولوم(، جریان آنالوگ

 از طریق ارتباط سریال. و  ]وابسته به مدل اینورتر[بالا

 ن تغییر مرجع فرکانس کاری از راه های مختلف. امکا

 مرجع ثانویه فرکانس 
برای مرجع دوم نیز مراجع فرکانس اولیه قابل انتخاب است و برای تنظیم دقیق می توان از این  

 مرجع یا ترکیبی از هر دو مرجع را استفاده کرد. 

 ترمینال های ورودی 

که قادر به  ]وابسته به مدل اینورتر[( DI1-DI6)عدد ترمینال ورودی دیجیتال   6دارای 

 باشد.  می  3KHzبه صورت ورودی پالس فرکانس بالا تا  DI5انتخاب ترمینال 

فقط سیگنال ولتاژی و  AI1( که ترمینال AI1,AI2عدد ترمینال ورودی آنالوگ ) 2دارای 

قابل  20mA-4و سیگنال جریانی با دامنه  10v-0دامنه  سیگنال ولتاژی با AI2برای ترمینال 

به مدل   هوابست  [ می باشد.انتخاب است که به وسیله یک جامپر به صورت دستی قابل تغییر 

 ] اینورتر
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 ترمینال های خروجی 

 ]وابسته به مدل اینورتر[(DO1دارای یک عدد ترمینال خروجی دیجیتال )

وابسته به مدل   COM,N/C,N/O[دارای دو عدد خروجی رله ای با دسترسی به هر سه تیغه 

 ]اینورتر

و  10v-0 ( با سیگنال ولتاژی با دامنهAO1دارای یک عدد ترمینال خروجی آنالوگ )

 ] اینورتربه مدل  هوابست  [ .20mA-4سیگنال جریانی با دامنه 

نمایشگر و  

امکانات 

 جانبی

 جهت نمایش پارامتر ها. LEDنمایشگر 

و انتخاب  هادیقفل کل

 عملکرد

امکان قفل کلید ها به صورت کلی و جزئی و تعیین محدوده عملکردی بعضی از کلید ها برای 

 جلوگیری از بروز اشتباه.

 اقدامات حفاظتی

چند فاز در حفاظت در برابر عوامل نامطلوب همچون اتصال کوتاه در موتور، قطعی یک یا 

تغذیه ورودی یا خروجی اینورتر، اضافه جریان، اضافه ولتاژ، کاهش بیش از حد ولتاژ، دمای 

 بالای موتور و اضافه بار.

 سایر امکانات

،   ت توسعه ترمینال های ورودی/خروجی ، واحد ترمز الکتریکی، کار7SEGکیپد با نمایشگر 

به مدل   ه وابست [(. PGانکودر )کارت واسط (و   Modbus-RS485ارتباط سریال 

 ( ]اینورتر

محیط  

 نگهداری 

 مکان نصب 
محل های مسقف و به دور از تابش مستقیم نور آفتاب، گرد و غبار، گاز های خورنده و 

 اشتعال زا، روغن، دود، بخار و ...

 متر  1000از کمتر ارتفاع 

 درجه سانتی گراد 40~10- دمای محیط

 RH%95کمتر از  رطوبت هوا 

 m/s2 (0.6g) 5.9کمتر از  لرزش

دمای نگهداری در  

 انبار 
 درجه سانتی گراد 60~20-

)ضریب  IP سطح

 IP20 نفوذ( 

 PD2 ی درجه آلودگ

 TN, TT روین عیتوز ستمیس
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 سایر تجهیزات جانبی مورد نیاز: 
 توضیحات  محل قرار گیری  تجهیز 

MCCB 
اولین تجهیز در تغذیه 

 ورودی
 کند.  چنانچه در تجهیزات پایین دستی اضافه باری رخ دهد، سریعا برق ورودی را قطع می 

 کنتاکتور 
و   MCCBبین 

 ورودی اینورتر 

 برای روشن و خاموش کردن اینورتر.

 تذکر: به هیچ عنوان از این تجهیز برای راه اندازی و توقف موتور استفاده نشود.  

راکتور  

ورودی 
AC 

 اینورتر ورودی 

 ( COSØ* اصلاح ضریب توانی در ورودی اینورتر. )

* بهبود شکل موج و کاهش هارمونیک های تغذیه ورودی برای جلو گیری از آسیب رسیدن  

 به تجهیزات. 

 * متعادل کردن جریان فاز های ورودی  

فیلتر 

ورودی 
EMC 

 ورودی اینورتر 
  شتر یب  یساز  منیمنظور ا  به تولید شده و   گرید  زاتیتجه  ایکه توسط دستگاه    ی حذف تداخل  یبرا

 د.ریگمی استفاده قرار  مورد ، طیموجود در مح  ی سیدستگاه نسبت به تداخل الکترومغناط

 راکتور

DC  

مناسب برای توان های  

7.5kW  به بالا 

 ( COSØ* اصلاح ضریب توانی در ورودی اینورتر. )

 * افزایش بهره بری و پایداری حرارتی اینورتر 

 .طیموجود در مح  ی سیمغناط الکترو  هارمونیک های ورودی و کاهش تداخل* حذف 

راکتور  

خروجی 
AC 

بین خروجی اینورتر و  

 الکتروموتور 

-می له موتور با اینورتر زیاد شود، . زمانی که فاصبالاتری داردخروجی اینورتر هارمونیک های 

 تواند باعث رزونانس در مدار شود و از تاثیرات آن: 

-می   ی آندر طولانی مدت سبب آسیب رسیدن به عایق هاکاهش کیفیت عایق موتورباعث  *  

 شود. 

 کند. * جریان نشتی زیادی ایجاد می 

-حتما پیشنهاد می   ACمتر باشد، استفاده از راکتور  100چنانچه فاصله موتور با اینورتر بیشتر از  

 ود. ش

 

 شود.  ها رساندن به خازن بیآس ای اینورتر ی صورت ، ممکن است باعث خراب نیا ری. در غدیخازن نصب نکن اینورتر، ی ( در سمت خروج1

 کی، نیبنابرا کند. جادیتداخل ا اینورترمتصل به  ی ارتباط تجهیزاتاست که ممکن است در  کیهارمون یحاو  اینورتر ی خروج و  ی( ورود2

 برسد.   کمترین مقدارتا تداخل به  دیضد تداخل نصب کن لتریف 
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 دیاگرام کلی نصب اینورتر و تجهیزات جانبی آن: بلوک 
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 شرایط محیط نصب(: نصب و راه اندازی)
  ی فضا   دی، باتعبیه شدهفن خنک کننده    نورتر یا  نیی. در پادینصب کن  یرا به صورت عمود  نورتری شود ا  ی م   هی، توصنورتری خنک شدن بهتر ا  یبرا

 . مطابق شکل زیر عمل کنید. شود رعایتخنک کننده و اجسام مجاور آن در همه جهات  یفن ها  نیا نیب ی کاف 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

دمد. چنانچه در یک تابلو لازم است چند اینورتر کار کند، باید آن ها را در   فن های اینورتر هوای خنک را از پایین مکش کرده و از بالا می 

 کرد. کنار هم نصب  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 هوای خنک

 هوای گرم

https://stanson.ir/


 راهنمای کاربری درایو استنسون 

11 
stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

 ترمینال های بخش قدرت: 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 توضیحات  عنوان  ترمینال 

R, S, T 

(3PH) 
L, N (1PH) 

ترمینال های تغذیه  

 ورودی

 هرتز برای اینورتر های سه فاز.  50ولتی  AC 400اتصال به منبع تغذیه سه فاز 

 هرتز برای اینورتر های تکفاز. 50ولتی  AC 230اتصال به منبع تغذیه تکفاز 

+,- 
 

ترمینال های لینک  

DC 

ممکن است دسترسی به ترمینال منفی  نورتریوابسته به مدل ا[اینورتر  DCترمینال های لینک 

 ]لینک وجود نداشته باشد.

 کیلو وات به بالا، یونیت ترمز به این ترمینال ها متصل شود. 22برای اینورتر های 

0.75 KW-2.2KW

4 KW-22KW

30 KW

37 KW-45KW

55 KW-90KW

(-)
R S T

POWER
PR (+)

U V W

MOTOR

EG

R S T

POWER

U V W

MOTOR

EG
(+) (-) PR

R S T

POWER

U V W

MOTOR

EG
(+) (-)

R S T

POWER

U V W

MOTOR

EG
(+) (-)PR

R S T

POWER

U V W

MOTOR
(+) (-)P1
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+, PR 
ترمینال های  

 Brakeمقاومت 

انتخابی با توجه به جدول ضمیمه شده   مقاومت ترمز  در صورت نیاز به استفاده از مقاومت ترمز،

 نتهای این دفترچه، به همین ترمینال ها متصل شود. در ا

کیلووات نیاز به یونیت بریک است 22تذکر : لازم به ذکر است برای اینورتر های توان بالاتر از  

 ترمینال های قدرت می باشد.   –و نحوه ی اتصال آن نیز به پایه های + و 

P1, + 

  ترمینال های

راکتور  اتصال

 خارجی 

 مربوط به اتصال راکتور. )برای اینورتر های توان بالا( ترمینال های 

U, V, W 
ترمینال های  

 اینورتر خروجی 
 ترمینال های خروجی اینورتر جهت متصل شدن به الکترو موتور.

EG  متصل شود. ارت بایستی به  ارتترمینال 

 ترمینال های بخش کنترل: 
 

 

 توضیحات  عنوان  ترمینال  نوع 

منبع  

 تغذیه 

+10V-GND  ولتی  10منبع تغذیه 

تغذیه   اتصال    10منبع  و  خارجی  های  واحد  مصارف  برای  ولتی 

تقریبی   مقاومت  مقدار  با  خارجی    حداکثر.  10kΩ-1پتانسیومتر)ولوم( 

 است. 10mAمقدار جریان خروجی این منبع 

+24V-COM  ولتی  24منبع تغذیه 

ولتی برای مصارف واحد های خارجی و کاربرد در فعال    24منبع تغذیه  

مقدار   حداکثر(.  DI/DOترمینال های ورودی و خروجی دیجیتال )سازی  

 است.  200mAجریان خروجی این منبع 

OP 
پایه تغذیه ورودی  

 های دیجیتال 

ترمینال  در   به  عادی  که    24V+حالت  باشد  لازم  چنانچه  است.  متصل 

تحریک  بیرونی  کنترلر  توسط  دیجیتال  خروجی  و  ورودی  های  ترمینال 

جدا شده و به منبع تغذیه    24V+از ترمینال    OPمینال  شود، لازم است تر

   خارجی متصل شود.

ورودی 

 آنالوگ 

AI1-GND 
ترمینال ورودی 

 1آنالوگ شماره 

   VDC 0-10دامنه ولتاژ ورودی: 

  kΩ 22مقدار مقاومت داخلی: 

AI2-GND 
ترمینال ورودی 

 2آنالوگ شماره 

  VDC 0-10/ mA 4-20دامنه ولتاژ/جریان ورودی: 

 Ω 500و حالت جریانی kΩ 22مقدار مقاومت داخلی: حالت ولتاژی 

  J8جامپر  ی آنالوگ )ولتاژی یا جریانی( توسطانتخاب نوع حالت ورود

 واقع در برد کنترل. 

ورودی 

 دیجیتال
DI1 

ترمینال ورودی 

 1دیجیتال شماره 

DA DB COM DI1 DI2 DI3 DI4 DI5 DI6 DI7 COM

+10V AI1 AI2 GND AO1 AO2 CME COM DO1 FM OP +24V T/A T/B T/C
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D12 
ترمینال ورودی 

 2دیجیتال شماره 
دیجیتال با مدار کاملا ایزوله و سازگاری با هر دو ترمینال های ورودی 

   و   High Active) .1و تحریک 0نوع حالت فعال سازی تحریک

Low Active ) 

 V 9-30سطح ولتاژ ورودی: 

 kΩ 2.4مقدار مقاومت داخلی: 

 

 

 

 

 

 

علاوه بر کاربرد به عنوان یک ورودی دیجیتال مانند ورودی های قبلی، از 

  حداکثر برای ورودی پالس فرکانس بالا نیز بهره برد.  توان این ترمینال می 

 ]وابسته به مدل اینورتر  [ 100kHzفرکانس ورودی: 

D13 
ترمینال ورودی 

 3دیجیتال شماره 

DI4 
ترمینال ورودی 

 4دیجیتال شماره 

DI6 
ترمینال ورودی 

 6دیجیتال شماره 

DI7 
ترمینال ورودی 

 7دیجیتال شماره 

DI5 
(HDI) 

ترمینال ورودی 

و  6دیجیتال شماره 

 پالس فرکانس بالا

خروجی 

 آنالوگ 
AO1-GND 

ترمینال خروجی  

 1آنالوگ شماره 

 VDC 0-10/ mA 0-20دامنه ولتاژ/جریان ورودی: 

 واقع در برد کنترل.  J5جامپرانتخاب نوع حالت خروجی توسط 

خروجی 

 دیجیتال
DO1-CME 

ترمینال خروجی  

 1دیجیتال شماره 

با هر دو نوع   و سازگاری  ایزوله  با مدار کاملا  ترمینال خروجی دیجیتال 

تحریک   سازی  فعال  تحریک    0حالت  صورت    1و   Openبه 

Collector . 

به صورت پیش فرض با جامپر به هم متصل    COMو    CMEترمینال های  

به هنگام فعال    DO1شده اند که معنی و مفهوم آن این است که ترمینال  

. در صورتی که بر عکس این حالت مورد نیاز می شود 24V+برابرشدن، 

ترمینال   اتصال  باید  با    CMEباشد،  کرده    COMرا  ترمینال جدا  به  و 

+24V  .متصل شود 

این ترمینال در حالت غیر فعال، غیر قابل اندازه گیری تذکر: ولتاژ خروجی  

 ( می باشد. Floatاست و اصطلاحا آزاد  )

خروجی 

 رله ای 

T/A-T/B-T/C  تیغه های رلهT 

 ظرفیت تیغه های رله ها: 

250 VAC, 3 A, COSø = 0.4 
30 VDC, 1 A P/A-P/B-P/C 

  Pتیغه های رله 

وابسته به مدل  [

 ]نورتریا

 

 جامپر

J12  رابط کارت توسعه 

 PGرابط کارت  J3 ]وابسته به مدل اینورتر[جهت اتصال به سایر کارت های واسطه و ...

J7  رابط کیپد خارجی 
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 : سیم کشی و بلوک دیاگرام اینورتر

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DI1Digital input 1

DI2

DI3

DI4

DI5

COM

+10V the power for frequency setting

AI1 Multifunction analog input

AI2DC: 0-10V  / 4-20 mA

DI6

DI7

CME

High speed 

pulse input

+24V

OP

Analog 

input

1K-5K

FM

COM

Open-collector 2

(High-speed pulse output)

Fault contact output 

3A/250V

Multi-functional 

contact output 

M

U

V

W

Motor

P

N

P

PB

NPP1

R

S

T

3 phase

380V +-%15

50/60Hz

External braking unit(    Kw)

 braking resistance

(-)(+)

TA

TB

TC

DC reactor

DO1

COM

Open-collector 2

AO1

GND

Analog output

0-10V/0-20mA

GND

DC: 0-10V

External contact panel interface 

PG card interface

Extension card interface 

J5
v I

DA

DB

EG

J8
vI

EG

Digital input 2

Digital input 3

Digital input 4

Digital input 5

Digital input 6

Digital input 7

Modbus

Communication interface

main circuit terminal

 control circuit
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 نحوه کار با کیپد: 

 

 

 

PRG Programming ورود و خروج به منوهای پارامتر ها 

ENTER Confirm ورود و ذخیره سازی پارامتر ها 

 Up  افزایش پارامتر ها یا مقادیرشان 

 Down  مقادیرشانکاهش پارامتر ها یا 

 

 
 

 

Shift 

تغییر در نمایش پارامتر های نمایشی )حالت توقف یا راه اندازی( و  

 تغییر رقم مقدار پارامتر ها

RUN Run دستور راه اندازی در حالت کنترل با کیپد 

STOP/RES Stop/Reset  خطاهادستور توقف در حالت کنترل با کیپد و فرمان پاک کردن 

QUICK Quick منوی تنظیمات سریع 

MF.K Multi-function Key کلید قابل تنظیم 
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AHz V

RPM % Hz: Unit of frequency

AHz V

RPM % A: Unit of current

AHz V

RPM % V: Unit of voltage

AHz V

RPM % RPM: Unit of rotational speed

AHz V

RPM % %: Percentage

که زیر صفحه  LEDبا توجه به سه 
نمایش تعبیه شده است، می توان 
واحد و توع هر پارامتر و خروجی 
.های نمایشگر را تشخی  داد

 

 

50.00

 ارامتر وض ی 
 ی  فر  نمای  داده می  

. ود
PRGبا فشردن 

P0

منوی تن ی   ارامتر ها

P0-01

برای تغییر استی  ها از کلید 
های                     است اده کنید

 PRGاگر 
فشرده  ود

ENTERP0-00

 ENTERاگر 
فشرده  ود

فشرده  ود PRGاگر 

0
 فشرده  ود PRGاگر 

تغییرات  خیره نمی 
 ود

فشرده  ENTERاگر 
 تغییرات  خیره  ود

می  ود

رفت  به 
 ارامتر 
ب دی

 

 

50.00 P0 P0-00 P0-03 50.00

50.00P0 P0-04 015.00 55.00

PRG

PRG

ENTER ENTER

ENTER

PRG

 

 

 نماد های جدول توابع به شرح زیر است: 

 .داد تغییر توان می  را مربوطه پارامتر است، کار حال در یا توقف حالت در AC اینورتر که هنگامی  : ☆

 .داد تغییر توان نمی  را مربوطه پارامتر است، کار حالت در AC اینورتر که هنگامی  :★

 .نیست تغییر قابل و  است شده گیری اندازه مقدار پارامتر این: ●
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 جدول پارامتر ها: 

Function 

Code 
Parameter Name Setting Range Default 

Propert

y 

Group P0: Standard Function Parameters 

P0-00 G/P type display 

1: G type (constant torque load) 

2: P type (variable torque load e.g., 

fan and pump) 

Model 

dependent 
● 

P0-01 Motor 1 control mode 

0: Sensorless flux vector control 

(SFVC) 

1: Closed-loop vector control  

(CLVC) 

2: Voltage/Frequency (V/F) control 

2 ★ 

P0-02 Command source selection 

0: Operation panel control (LED 

off) 

1: Terminal control (LED on) 

2: Communication control (LED 

blinking) 

0 ☆ 

P0-03 
Main frequency source X 

selection 

0: Digital setting (non-retentive at 

power failure) 

1: Digital setting (retentive at power 

failure) 

2: AI1 

3: AI2 

5: Pulse setting (DI5) 

6: multi-reference 

7: Simple PLC 

8: PID 

9: Communication setting 

1 ★ 

P0-04 
Auxiliary frequency source Y 

selection 

The same as P0-03 (Main frequency 

source X selection) 
0 ★ 

P0-05 
Range of auxiliary frequency 

Y for X and Y operation 

0: Relative to maximum frequency 

1: Relative to main frequency X 
0 ☆ 

P0-06 
Range of auxiliary frequency 

Y for X and Y operation 
0%–150% 100% ☆ 

P0-07 Frequency source selection 

Unit's digit (Frequency source 

selection) 

00 ☆ 

0: Main frequency source X 

1: X and Y operation 

(operation relationship determined 

by ten's digit) 

2: Switchover between X and Y 
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استنسونراهنمای کاربری درایو    

 

18 

stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

3: Switchover between X and "X 

and Y operation" 

4: Switchover between Y and "X 

and Y operation" 

Ten's digit (X and Y operation 

relationship) 

0: X+Y 

1: X-Y 

2: Maximum 

3: Minimum 

P0-08 Preset frequency 

0.00 to maximum frequency (valid 

when frequency source is digital 

setting) 

50.00 Hz ☆ 

P0-09 Rotation direction 
0: Same direction 

1: Reverse direction 
0 ☆ 

P0-10 Maximum frequency 50.00–320.00 Hz 50.00 Hz ★ 

P0-11 
Source of frequency upper 

limit 

0: Set by P0-12 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Communication setting 

0 ★ 

P0-12 Frequency upper limit 
Frequency lower limit (P0-14) to 

maximum frequency (P0-10) 
50.00 Hz ☆ 

P0-13 Frequency upper limit offset 
0.00 Hz to maximum frequency  

(P0-10) 
0.00 Hz ☆ 

P0-14 Frequency lower limit 
0.00 Hz to frequency upper limit  

(P0-12) 
0.00 Hz ☆ 

P0-15 Carrier frequency 0.5–16.0 kHz 
Model 

dependent 
☆ 

P0-16 
Carrier frequency adjustment 

with temperature 

0: No 

1: Yes 
1 ☆ 

P0-17 Acceleration time 1 

0.00–650.00s (P0-19 = 2) 

0.0–6500.0s (P0-19 = 1) 

0–65000s (P0-19 = 0) 

Model 

dependent 
☆ 

P0-18 Deceleration time 1 

0.00–650.00s (P0-19 = 2) 

0.0–6500.0s (P0-19 = 1) 

0–65000s (P0-19 = 0) 

Model 

dependent 
☆ 

P0-19 
Acceleration/Deceleration 

time unit 

0:1s 

1: 0.1s 

2: 0.01s 

1 ★ 

P0-21 

Frequency offset of auxiliary 

frequency source for X and 

Y operation 

0.00 Hz to maximum frequency  

(P0-10) 
0.00 Hz ☆ 

P0-22 
Frequency reference 

resolution 

1: 0.1 Hz 

2: 0.01 Hz 
2 ★ 
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P0-23 
Retentive of digital setting  

frequency upon power failure 

0: Not retentive 

1: Retentive 
1 ☆ 

P0-24 
Motor parameter group 

selection 

0: Motor parameter group 1 

1: Motor parameter group 2 

2: Motor parameter group 3 

3: Motor parameter group 4 

0 ★ 

P0-25 
Acceleration/Deceleration 

time base frequency 

0: Maximum frequency (P0-10) 

1: Set frequency 

2: 100 Hz 

0 ★ 

P0-26 

Base frequency for UP/ 

DOWN modification during 

running 

0: Running frequency 

1: Set frequency 
0 ★ 

P0-27 
Binding command source to 

frequency source 

Unit's digit (Binding operation 

panel command to frequency 

source) 

0000 ☆ 

0: No binding 

1: Frequency source by digital 

setting  
2: AI1 
3: AI2 

5: Pulse setting (DI5) 

6: Multi-reference 

7: Simple PLC 

8: PID 

9: Communication setting 

Ten's digit (Binding terminal 

command to frequency source) 

0–9, same as unit's digit 

Hundred's digit (Binding 

communication command to 

frequency source) 

0–9, same as unit's digit 

P0-28 
Serial communication 

protocol 
0: Modbus protocol 0 ☆ 

Group P1: Motor 1 Parameters 

P1-00 Motor type selection 

0: Common asynchronous motor 

1: Variable frequency 

asynchronous motor 

1 ★ 

P1-01 Rated motor power 0.1–1000.0 kW 
Model 

dependent 
★ 

P1-02 Rated motor voltage 1-2000V 
Model 

dependent 

 

★ 
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P1-03 Rated motor current 

0.01-655.35A(AC drive power  ≤ 

55 KW) 

 

0.1-6553.5A(AC drive power ≥ 55 

KW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-04 Rated motor frequency 0.01 Hz to maximum frequency 
Model 

dependent 
★ 

P1-05 Rated motor rotational speed 1–65535 RPM 
Model 

dependent 
★ 

P1-06 
Stator resistance  

(asynchronous motor) 

0.001–65.535 Ω (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.0001–6.5535 Ω (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-07 
Rotor resistance  

(asynchronous motor) 

0.001–65.535 Ω (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.0001–6.5535 Ω (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-08 
Leakage inductive reactance 

(asynchronous motor) 

0.01–655.35 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.001–65.535 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-09 
Mutual inductive reactance 

(asynchronous motor) 

0.1–6553.5 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.01–-655.35 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-10 
No-load current  

(asynchronous motor) 

0.01 to P1-03 (AC drive power ≤ 55 

kW) 

0.1 to P1-03 (AC drive power >  

55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-16 
Stator resistance  

(synchronous motor) 

0.001–65.535 Ω (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.0001–6.5535 Ω (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-17 
Shaft D inductance  

(synchronous motor) 

0.01–655.35 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.001–65.535 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-18 
Shaft Q inductance  

(synchronous motor) 

0.01–655.35 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.001–65.535 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

P1-20 
Back EMF (synchronous 

motor) 
0.1–6553.5 V 

Model 

dependent 
★ 

P1-27 Encoder pulses per revolution 1–65535 1024 

 

★ 
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P1-28 Encoder type 
0: ABZ incremental encoder 

1: UVW incremental encoder 

Model 

dependent 
★ 

P1-30 
A/B phase sequence of ABZ 

incremental encoder 

0: Forward 

1: Reserve 
0 ★ 

P1-31 Encoder installation angle 0.0°–359.9° 0.0° ★ 

P1-32 
U, V, W phase sequence of 

UVW encoder 

0: Forward 

1: Reverse 
0 ★ 

P1-33 UVW encoder angle offset 0.0°–359.9° 0.0° ★ 

P1-34 
Number of pole pairs of 

resolver 
1–65535 1 ★ 

P1-36 
Encoder wire-break fault 

detection time 

0.0s: No action 

0.1–10.0s 
0.0s ★ 

P1-37 Auto-tuning selection 

0: No auto-tuning 

1: Asynchronous motor static auto-

tuning 

2: Asynchronous motor complete 

auto-tuning 

 

0 ★ 

Group P2: Vector Control Parameters 

P2-00 
Speed loop proportional gain 

1 
0–100 30 ☆ 

P2-01 Speed loop integral time 1 0.01–10.00s 0.50s ☆ 

P2-02 Switchover frequency 1 0.00 to P2-05 5.00 Hz ☆ 

P2-03 
Speed loop proportional gain 

2 
0–100 20 ☆ 

P2-04 Speed loop integral time 2 0.01–10.00s 1.00s ☆ 

P2-05 Switchover frequency 2 
P2-02 to maximum output 

frequency 
10.00 Hz ☆ 

P2-06 Vector control slip gain 50%–200% 100% ☆ 

P2-07 
Time constant of speed loop 

filter 
0.000–0.100s 0.000s ☆ 

P2-08 
Vector control overexcitation 

gain 
0–200 64 ☆ 

P2-09 
Torque upper limit source in 

speed control mode 

0: P2-10 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Communication setting 

0 ☆ 

P2-10 

Digital setting of torque  

upper limit in speed control 

mode 

0.0%–200.0% 150.0% ☆ 

P2-13 
Excitation adjustment 

proportional gain 
0–60000 2000 ☆ 
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P2-14 
Excitation adjustment integral 

gain 
0–60000 1300 ☆ 

P2-15 
Torque adjustment 

proportional gain 
0–60000 2000 ☆ 

P2-16 
Torque adjustment integral 

gain 
0–60000 1300 ☆ 

P2-17 Speed loop integral property 

Unit's digit: integral separation 

0: Disabled 

1: Enabled 

0 ☆ 

P2-18 
Field weakening mode of 

synchronous motor 

0: No field weakening 

1: Direct calculation 

2: Automatic adjustment 

0 ☆ 

P2-19 
Field weakening depth of 

synchronous motor 
0%–1%    0% ☆ 

P2-20 
Maximum field weakening 

current 
100%–110% 150% ☆ 

P2-21 
Field weakening automatic 

adjustment gain 
50%–200% 100% ☆ 

P2-22 
Field weakening integral 

multiple 
2–10 2 ☆ 

Group P3: V/F Control Parameters 

P3-00 V/F curve setting 

0: Linear V/F 

1: Multi-point V/F 

2: Square V/F 

3: 1.2-power V/F 

4: 1.4-power V/F 

6: 1.6-power V/F 

8: 1.8-power V/F 

9: Reserved 

10: V/F complete separation 

11: V/F half separation 

0 ★ 

P3-01 Torque boost 
0.0% (fixed torque boost) 

0.1%–30.0% 

Model 

dependent 
☆ 

P3-02 
Cut-off frequency of torque 

boost 

0.00 Hz to maximum output 

frequency 
50.00 Hz ★ 

P3-03 
Multi-point V/F frequency 1 

(F1) 
0.00 Hz to P3-05 0.00 Hz ★ 

P3-04 
Multi-point V/F voltage 1 

(V1) 
0.0%–100.0% 0.0%     ★ 

P3-05 
Multi-point V/F frequency 2 

(F2) 
P3-03 to P3-07 0.00 Hz ★ 

P3-06 
Multi-point V/F voltage 2 

(V2) 
0.0%–100.0% 0.0% 

 

★ 
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P3-07 
Multi-point V/F frequency 3 

(F3) 

P3-05 to rated motor frequency (P1-

04) 

Note: The rated frequencies of 

motors 2, 3, and 4 are respectively 

set in A2-04, A3-04, and A4-04. 

0.00 Hz ★ 

P3-08 
Multi-point V/F voltage 3 

(V3) 
0.0%–100.0% 0.0% ★ 

P3-09 V/F slip compensation gain 0%–200.0% 0.0% ☆ 

P3-10 V/F over-excitation gain 0–200 64 ☆ 

P3-11 
V/F oscillation suppression 

gain 
0–100 

Model 

dependent 
☆ 

P3-13 
Voltage source for V/F 

separation 

0: Digital setting (P3-14) 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Multi-reference 

6: Simple PLC 

7: PID 

8: Communication setting 

100.0% corresponds to the rated 

motor voltage (P1-02, A4-02, 

A502, A6-02). 

0 ☆ 

P3-14 
Voltage digital setting for V/ 

F separation 
0 V to rated motor voltage 0 V ☆ 

P3-15 
Voltage rise time of V/F 

separation 

0.0–1000.0s 

It indicates the time for the voltage 

rising from 0 V to rated motor 

voltage. 

0.0s ☆ 

P3-16 
Voltage decline time of V/F 

separation 

0.0–1000.0s 

It indicates the time for the voltage 

to decline from rated motor voltage  

to 0 V. 

0.0s ☆ 

P3-17 
Stop mode selection upon 

V/F separation 

0: Frequency and voltage declining 

to 0 independently 

1: Frequency declining after voltage 

declines to 0 

0 ☆ 

Group P4: Input Terminals 

P4-00 DI1 function selection 

0: No function 

1: Forward RUN (FWD) 

2: Reverse RUN (REV) 

3: Three-line control 

4: Forward JOG (FJOG) 

5: Reverse JOG (RJOG) 

1 ★ 
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P4-01 DI2 function selection 

6: Terminal UP 

7: Terminal DOWN 

8: Coast to stop 

9: Fault reset (RESET) 

10: RUN pause 

11: Normally open (NO) input of 

external fault 

12: multi-reference terminal 1 

13: multi-reference terminal 2 

14: multi-reference terminal 3 

15: multi-reference terminal 4 

16: Terminal 1 for acceleration/ 

deceleration time selection 

17: Terminal 2 for acceleration/ 

deceleration time selection 

18: Frequency source switchover 

19: UP and DOWN setting clear 

(terminal, operation panel) 

20: Command source switchover 

terminal 1 

21: Acceleration/Deceleration 

prohibited 
22: PID pause 

23: PLC status reset 

24: Swing pause 

25: Counter input 

26: Counter reset 

27: Length count input 

28: Length reset 

29: Torque control prohibited 

4 ★ 

P4-02 DI3 function selection 9 ★ 

P4-03 DI4 function selection 12 ★ 

P4-04 DI5 function selection 13 ★ 

P4-05 DI6 function selection 30: Pulse input (enabled only for 

DI5) 

31: Reserved 

32: Immediate DC braking 

33: Normally closed (NC) input of 

external fault 

34: Frequency modification 

forbidden 

35: Reverse PID action direction 

36: External STOP terminal 1 

0 ★ 

P4-06 DI7 function selection 0 ★ 

P4-07 DI8 function selection 0 ★ 

P4-08 DI9 function selection 0 ★ 
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P4-09 DI10 function selection 

37: Command source switchover 

terminal 2 

38: PID integral pause 

39: Switchover between main 

frequency source X and preset 

frequency 

40: Switchover between auxiliary 

frequency source Y and preset 

frequency 

41: Motor selection terminal 1 

42: Motor selection terminal 2 

43: PID parameter switchover 

44: User-defined fault  

45: User-defined fault  

46: Speed control/Torque control 

switchover 

47: Emergency stop 

48: External STOP terminal 2 

49: Deceleration DC braking 

50: Clear the current running time 

51: Switchover between two-line 

mode and three-line mode 

52–59: Reserved 

0 ★ 

P4-10 DI filter time 0.000–1.000s 0.010s ☆ 

P4-11 Terminal command mode 

0: Two-line mode 1 

1: Two-line mode 2 

2: Three-line mode 1 

3: Three-line mode 2 

0 ★ 

P4-12 Terminal UP/DOWN rate 0.001–65.535 Hz/s 1.00 Hz/s ☆ 

P4-13 AI curve 1 minimum input 0.00 V to P4-15 0.00 V ☆ 

P4-14 
Corresponding setting of AI 

curve 1 minimum input 
-100.00% ~100.0% 0.0% ☆ 

P4-15 AI curve 1 maximum input P4-13 to 10.00 V 10.00 V ☆ 

P4-16 
Corresponding setting of AI 

curve 1 maximum input 
-100.00% ~100.0% 100.0% ☆ 

P4-17 AI1 filter time 0.00–10.00s 0.10s ☆ 

P4-18 AI curve 2 minimum input 0.00 V to P4-20 0.00 V ☆ 

P4-19 
Corresponding setting of AI 

curve 2 minimum input 
-100.00% ~100.0% 0.0% ☆ 

P4-20 AI curve 2 maximum input P4-18 to 10.00 V 10.00 V ☆ 

P4-21 
Corresponding setting of AI 

curve 2 maximum input  
-100.00% ~100.0% 100.0% ☆ 

P4-22 AI2 filter time 0.00–10.00s 0.10s ☆ 

P4-23 AI curve 3 minimum input -10 V to P4-25 -10 V ☆ 
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P4-24 
Corresponding setting of AI 

curve 3 minimum input 
-100.00% ~100.0% -100% ☆ 

P4-28 Pulse minimum input 0.00 kHz to P4-30 0.00 kHz ☆ 

P4-29 
Corresponding setting of 

pulse minimum input 
-100.00% ~100.0% 0.0% ☆ 

P4-30 Pulse maximum input P4-28 to 50.00 kHz 50.00 kHz ☆ 

P4-31 
Corresponding setting of 

pulse maximum input 
-100.00% ~100.0% 100.0% ☆ 

P4-32 Pulse filter time 0.00–10.00s 0.10s ☆ 

P4-33 AI curve selection 

Unit's digit (AI1 curve selection) 

321 ☆ 

Curve 1 (2 points, see P4-13 to P4-

16) 

Curve 2 (2 points, see P4-18 to P4-

21) 

Curve 3 (2 points, see P4-23 to P4-

26) 

Curve 4 (4 points, see A6-00 to A6-

07) 

Curve 5 (4 points, see A6-08 to A6-

15) 

Ten's digit (AI2 curve selection) 

Curve 1 to curve 5 (same as AI1) 

P4-34 
Setting for AI less than 

minimum input  

Unit's digit (Setting for AI1 less 

than minimum input) 

000 ☆ 

0: Minimum value 

1: 0.0% 

Ten's digit (Setting for AI2 less than 

minimum input) 

0, 1 (same as AI1) 

P4-35 DI1 delay time 0.0–3600.0s 0.0s ★ 

P4-36 DI2 delay time 0.0–3600.0s 0.0s ★ 

P4-37 DI3 delay time 0.0–3600.0s 0.0s ★ 

P4-38 DI valid mode selection 1 

Unit's digit (DI1 valid mode) 

00000 ★ 

0: High level valid 

1: Low level valid 

Ten's digit (DI2 valid mode) 

0, 1 (same as DI1) 

Hundred's digit (DI3 valid mode) 

0, 1 (same as DI1) 

Thousand's digit (DI4 valid mode) 

0, 1 (same as DI1) 

Ten thousand's digit (DI5 valid 

mode) 

0, 1 (same as DI1) 

P4-39 DI valid mode selection 2 

Unit's digit (DI6 valid mode) 

00000 ★ 
0, 1 (same as DI1) 

Ten's digit (DI7 valid mode) 
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 0, 1 (same as DI1) 

Hundred's digit (DI8 state) 

0, 1 (same as DI1) 

Thousand's digit (DI9 valid mode) 

0, 1 (same as DI1) 

Ten thousand's digit (DI10 valid 

mode) 

0, 1 (same as DI1) 

Group P5: Output Terminals 

P5-00 FM terminal output mode 
0: Pulse output (FMP) 

1: Switch signal output (FMR) 
0 ☆ 

P5-01 
FMR function (opencollector 

output terminal) 

0: No output 

1: AC drive running 

2: Fault output (stop) 

3: Frequency-level detection FDT1 

output 

4: Frequency reached 

5: Zero-speed running (no output at 

stop) 

6: Motor overload pre-warning 

7: AC drive overload pre-warning 

8: Set count value reached 

9: Designated count value reached 

10: Length reached 

11: PLC cycle complete 

12: Accumulative running time 

reached 

13: Frequency limited 
14: Torque limited 

15: Ready for RUN 

16: AI1 larger than AI2 

17: Frequency upper limit reached 

18: Frequency lower limit reached 

(no output at stop) 

19: Undervoltage state output 

20: Communication setting 

21: Reserved 

22: Reserved 

23: Zero-speed running 2 (having 

output at stop) 

00 ☆ 

P5-02 
Relay function (T/A-T/B-

T/C) 
2 ☆ 

P5-03 
Extension card relay function 

(P/A-P/B-P/C) 
0 ☆ 

P5-04 

DO1 function selection 

(open-collector output 

terminal) 

1 ☆ 
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P5-05 Extension card DO2 function 

24: Accumulative power-on time 

reached 

25: Frequency level detection FDT2 

output 

26: Frequency 1 reached 

27: Frequency 2 reached 

28: Current 1 reached 

29: Current 2 reached 

30: Timing reached 

31: AI1 input limit exceeded 

32: Load becoming 0 

33: Reverse running 

34: Zero current state 

35: Module temperature reached 

36: Software current limit exceeded 

37: Frequency lower limit reached 

(having output at stop) 

38: Alarm output 

39: Motor overheat warning 

40: Current running time reached 

41: Fault output (There is no output 

if it is the coast to stop fault and 

undervoltage occurs.) 
 

4 ☆ 

P5-06 FMP function selection 0: Running frequency 

1: Set frequency 

2: Output current 

3: Output torque (absolute value) 

4: Output power 

5: Output voltage 

6: Pulse input 

7: AI1 

8: AI2 

10: Length 

11: Count value 

12: Communication setting 

13: Motor rotational speed 

14: Output current 

15: Output voltage 

16: Output torque (actual value) 

0 ☆ 

P5-07 AO1 function selection 0 ☆ 

P5-08 AO2 function selection 1 ☆ 

P5-09 
Maximum FMP output 

frequency 
0.01–100.00 kHz 50.00 kHz ☆ 

P5-10 AO1 offset coefficient -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

P5-11 AO1 gain -10.00 ~ 10.00 1.00 ☆ 
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P5-12 AO2 offset coefficient -100.0% ~ 100.0% 0.00% ☆ 

P5-13 AO2 gain -10.00 ~ 10.00 1.00 ☆ 

P5-17 FMR output delay time 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

P5-18 Relay 1 output delay time 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

P5-19 Relay 2 output delay time 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

P5-20 DO1 output delay time 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

P5-21 DO2 output delay time 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

P5-22 DO valid mode selection 

Unit's digit (FMR valid mode) 

00000 ☆ 

0: Positive logic 

1: Negative logic 

Ten's digit (Relay 1 valid mode) 

0, 1 (same as FMR) 

Hundred's digit (Relay 2 valid 

mode) 

0, 1 (same as FMR) 

Thousand's digit (DO1 valid mode) 

0, 1 (same as FMR) 

Ten thousand's digit (DO2 valid 

mode) 

0, 1 (same as FMR) 

Group P6: Start/Stop Control 

P6-00 Start mode 

0: Direct start 

1: Rotational speed tracking restart 

2: pre-excited start (asynchronous 

motor) 

0 ☆ 

P6-01 
Rotational speed tracking 

mode 

0: From frequency at stop 

1: From zero speed 

2: From maximum frequency 

0 ★ 

P6-02 
Rotational speed tracking 

speed 
1–100 20 ☆ 

P6-03 Startup frequency 0.00–10.00 Hz 0.00 Hz ☆ 

P6-04 
Startup frequency holding 

time 
0.0–100.0s 0.0s ★ 

P6-05 
Startup DC braking current/ 

pre-excited current 
0%–100% 0% ★ 

P6-06 
Startup DC braking time/ pre-

excited time 
0.0–100.0s 0.0s ★ 

P6-07 
Acceleration/Deceleration 

mode 

0: Linear acceleration/ deceleration 

1: S-curve acceleration/ 

deceleration A 

2: S-curve acceleration/ 

deceleration B 

0 ★ 

P6-08 
Time proportion of S-curve 

start segment 
0.0% to (100.0% – P6-09) 30.0% ★ 

P6-09 
Time proportion of S-curve 

end segment 
0.0% to (100.0% – P6-08) 30.0% ★ 
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P6-10 Stop mode 
0: Decelerate to stop 

1: Coast to stop 
0 ☆ 

P6-11 
Initial frequency of stop DC 

braking 
0.00 Hz to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

P6-12 
Waiting time of stop DC 

braking 
0.0–100.0s 0.0s ☆ 

P6-13 Stop DC braking current 0%–100% 0% ☆ 

P6-14 Stop DC braking time 0.0–36.0s 0.0s ☆ 

P6-15 Brake use ratio 0%–100% 100% ☆ 

Group P7: Operation Panel and Display 

P7-01 MF. K Key function selection 

0: MF. K key disabled 

1: Switchover between operation 

panel control and remote command 

control (terminal or 

communication) 

2: Switchover between forward 

rotation and reverse rotation 

3: Forward JOG 

4: Reverse JOG 

0 ★ 

P7-02 STOP/RESET key function 

0: STOP/RESET key enabled only 

in operation panel control 

1: STOP/RESET key enabled in 

any operation mode 

1 ☆ 

P7-03 
LED display running 

parameters 1 

0000–FFFF 

Bit00: Running frequency 1 (Hz) 

Bit01: Set frequency (Hz) 

Bit02: Bus voltage (V) 

Bit03: Output voltage (V) 

Bit04: Output current (A) 

Bit05: Output power (kW) 

Bit06: Output torque (%) 

Bit07: DI input status 

1F ☆ 

P7-03 
LED display running 

parameters 1 

Bit08: DO output status 

Bit09: AI1 voltage (V) 

Bit10: AI2 voltage (V) 

Bit12: Count value 

Bit13: Length value 

Bit14: Load speed display 

Bit15: PID setting 

1F ☆ 
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P7-04 
LED display running 

parameters 2 

0000–FFFF 

Bit00: PID feedback 

Bit01: PLC stage 

Bit02: Pulse setting frequency 

(kHz) 

Bit03: Running frequency 2 (Hz) 

Bit04: Remaining running time 

Bit05: AI1 voltage before 

correction (V) 

Bit06: AI2 voltage before 

correction (V)  

Bit08: Linear speed 

Bit09: Current power-on time 

(Hour) 

Bit10: Current running time (Min) 

Bit11: Pulse setting frequency (Hz) 

Bit12: Communication setting value 

Bit13: Encoder feedback speed (Hz) 

Bit14: Main frequency X display 

(Hz) 

Bit15: Auxiliary frequency Y 

display (Hz) 
 

0 ☆ 

P7-05 LED display stop parameters 

0000–FFFF 

Bit00: Set frequency (Hz) 

Bit01: Bus voltage (V) 

Bit02: DI input status 

Bit03: DO output status 

Bit04: AI1 voltage (V) 

Bit05: AI2 voltage (V) 

Bit07: Count value 

Bit08: Length value 

Bit09: PLC stage 

Bit10: Load speed 

Bit11: PID setting 

Bit12: Pulse setting frequency  

(kHz) 

33 ☆ 

P7-06 
Load speed display 

coefficient 
0.0001–6.5000 1.0000 ☆ 

P7-07 
Heatsink temperature of 

inverter module 
0.0–100.0°C - ● 

P7-08 Temporary software version - - ● 

P7-09 Accumulative running time 0–65535 h - ● 

P7-10 Product number - - ● 

P7-11 Software version - - ● 
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P7-12 
Number of decimal places for 

load speed display 

0: 0 decimal place 

1: 1 decimal place 

2: 2 decimal places 

3: 3 decimal places 

21 ☆ 

P7-13 Accumulative power-on time 0–65535 h 0 h ● 

P7-14 
Accumulative power 

consumption 
0–65535 kWh - ● 

 

Group P8: Auxiliary Functions 

P8-00 JOG running frequency 0.00 Hz to maximum frequency 2.00 Hz ☆ 

P8-01 JOG acceleration time 0.0–6500.0s 20.0s ☆ 

P8-02 JOG deceleration time 0.0–6500.0s 20.0s ☆ 

P8-03 Acceleration time 2 0.0–6500.0s 
Model 

dependent 
☆ 

P8-04 Deceleration time 2 0.0–6500.0s 
Model 

dependent 
☆ 

P8-05 Acceleration time 3 0.0–6500.0s 
Model 

dependent 
☆ 

P8-06 Deceleration time 3 0.0–6500.0s 
Model 

dependent 
☆ 

P8-07 Acceleration time 4 0.0–500.0s 
Model 

dependent 
☆ 

P8-08 Deceleration time 4 0.0–6500.0s 
Model 

dependent 
☆ 

P8-09 Jump frequency 1 0.00 Hz to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

P8-10 Jump frequency 2 0.00 Hz to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

P8-11 Frequency jump amplitude 0.00 Hz to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

P8-12 
Forward/Reverse rotation 

dead-zone time 
0.0–3000.0s 0.0s ☆ 

P8-13 Reverse control 
0: Enabled 

1: Disabled 
0 ☆ 

P8-14 

Running mode when set 

frequency lower than 

frequency lower limit 

0: Run at frequency lower limit 

1: Stop 

2: Run at zero speed 

0 ☆ 

P8-15 Droop control 0.00–10.00 Hz 0.00 Hz ☆ 

P8-16 
Accumulative power-on time 

threshold 
0–65000 h 0 h ☆ 

P8-17 
Accumulative running time 

threshold 
0–65000 h 0 h ☆ 

P8-18 Startup protection 
0: No 

1: Yes 
0 ☆ 

P8-19 
Frequency detection value 

(FDT1) 
0.00 Hz to maximum frequency 5.0 Hz ☆ 

P8-20 
Frequency detection 

hysteresis (FDT hysteresis 1) 
0.0%–100.0% (FDT1 level) 5.0% ☆ 

P8-21 
Detection range of frequency 

reached 
0.00–100% (maximum frequency) 0.0% ☆ 
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P8-22 
Jump frequency during 

acceleration/deceleration 

0: Disabled 

1: Enabled 
0 ☆ 

P8-25 

Frequency switchover point 

between acceleration time 1 

and acceleration time 2 

0.00 Hz to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

P8-26 

Frequency switchover point 

between deceleration time 1 

and deceleration time 2 

0.00 to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

P8-27 Terminal JOG preferred 
0: Disabled 

1: Enabled 
0 ☆ 

P8-28 
Frequency detection value 

(FDT2) 
0.00 to maximum frequency 5.0 Hz ☆ 

P8-29 
Frequency detection 

hysteresis (FDT hysteresis 2) 
0.0%–100.0% (FDT2 level) 5.0% ☆ 

P8-30 
Any frequency reaching 

detection value 1 
0.00 Hz to maximum frequency 50.00 Hz ☆ 

P8-31 
Any frequency reaching 

detection amplitude 1 

0.0%–100.0% (maximum 

frequency) 
0.0% ☆ 

P8-32 
Any frequency reaching 

detection value 2 
0.00 Hz to maximum frequency 50.00 Hz ☆ 

P8-33 
Any frequency reaching 

detection amplitude 2 

0.0%–100.0% (maximum 

frequency) 
0.0% ☆ 

P8-34 Zero current detection level 0.0%–300.0% (rated motor current) 5.0% ☆ 

P8-35 
Zero current detection delay 

time 
0.00–600.00s 0.10s ☆ 

P8-36 Output overcurrent threshold 
0.0% (no detection) 

0.1%–300.0% (rated motor current) 
200.0% ☆ 

P8-37 
Output overcurrent detection 

delay time 
0.00–600.00s 0.00s ☆ 

P8-38 Any current reaching 1 0.0%–300.0% (rated motor current) 100.0% ☆ 

P8-39 
Any current reaching 1 

amplitude 
0.0%–300.0% (rated motor current) 0.0% ☆ 

P8-40 Any current reaching 2 0.0%–300.0% (rated motor current) 100.0% ☆ 

P8-41 
Any current reaching 2 

amplitude 
0.0%–300.0% (rated motor current) 0.0% ☆ 

P8-42 Timing function 
0: Disabled 

1: Enabled 
0 ☆ 

P8-43 Timing duration source 

0: P8-44 

1: AI1 

2: AI2 

 (100% of analog input corresponds 

to the value of P8-44) 

0 ☆ 

P8-44 Timing duration 0.0–6500.0 min 0.0 min ☆ 

P8-45 AI1 input voltage lower limit 0.00 V to P8-46 3.10 V ☆ 

P8-46 AI1 input voltage upper limit P8-45 to 11.00 V 6.80 V ☆ 

P8-47 
Module temperature 

threshold 
0–100°C 75°C ☆ 
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P8-48 Cooling fan control 
0: Fan working during running 

1: Fan working continuously 
0 ☆ 

P8-49 Wakeup frequency 
Dormant frequency (P8-51) to 

maximum frequency (P0-10) 
0.00 Hz ☆ 

P8-50 Wakeup delay time 0.0–6500.0s 0.0s ☆ 

P8-51 Dormant frequency 
0.00 Hz to wakeup frequency (P8- 

49) 
0.00 Hz ☆ 

P8-52 Dormant delay time 0.0–6500.0s 0.0s ☆ 

P8-53 Current running time reached 0.0–6500.0 min 0.0 min ☆ 

P8-54 
Output power correction 

coefficient 
0.00%–200 .0% 100.0% ☆ 

Group P9: Fault and Protection 

P9-00 
Motor overload protection 

selection 

0: Disabled 

1: Enabled 
1 ☆ 

P9-01 
Motor overload protection 

gain 
0.20–10.00 1.00 ☆ 

P9-02 
Motor overload warning 

coefficient 
50%–100% 80% ☆ 

P9-03 Overvoltage stall gain 0 (no stall overvoltage)–100 30 ☆ 

P9-04 
Overvoltage stall protective 

voltage 
200–2000 

Model 

dependent 
☆ 

P9-05 Overcurrent stall gain 0–100 20 ☆ 

P9-06 
Overcurrent stall protective 

current 
50%–200% 150% ☆ 

P9-07 
Short-circuit to ground upon 

power-on 

0: Disabled  

1: Enabled 
1 ☆ 

P9-09 Fault auto reset times 0–20 0 ☆ 

P9-10 
DO action during fault auto 

reset 

0: Not act 

1: Act 
0 ☆ 

P9-11 
Time interval of fault auto 

reset 
0.1s–100.0s 1.0s ☆ 

P9-12 

Input phase loss protection/ 

contactor energizing 

protection selection 

Unit's digit: Input phase loss 

protection 

Ten's digit: Contactor energizing 

protection  

    0: Disabled 

1: Enabled 

11 ☆ 

P9-13 
Output phase loss protection 

selection 

 0: Disabled 

1: Enabled 
1 ☆ 
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P9-14 1st fault type 

0: No fault 

1: Reserved 

2: Overcurrent during acceleration  

3: Overcurrent during deceleration 

4: Overcurrent at constant speed 

5: Overvoltage during acceleration  

6: Overvoltage during deceleration 

7: Overvoltage at constant speed  

8: Buffer resistance overload 

9: Undervoltage 

10: AC drive overload 

11: Motor overload 

12: Power input phase loss 

13: Power output phase loss 

14: Module overheat 

15: External equipment fault 

16: Communication fault 

17: Contactor fault 

18: Current detection fault 

19: Motor auto-tuning fault 

20: Encoder/PG card fault 

21: EEPROM read-write fault 

22: AC drive hardware fault 

23: Short circuit to ground 

24: Reserved 

25: Reserved 

26: Accumulative running time 

reached 

27: User-defined fault 1 

28: User-defined fault 2 

29: Accumulative power-on time 

reached 

30: Load becoming 0 

31: PID feedback lost during 

running 

- ● 

P9-15 2nd fault type - ● 
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P9-16 3rd (latest) fault type 

40: With-wave current limit fault 

41: Motor switchover fault during 

running 

42: Too large speed deviation 

43: Motor over-speed 

45: Motor overheat 

51: Initial position fault 

- ● 

P9-17 Frequency upon 3rd fault - - ● 

P9-18 Current upon 3rd fault - - ● 

P9-19 Bus voltage upon 3rd fault - - ● 

P9-20 DI status upon 3rd fault - - ● 

P9-21 
Output terminal status upon 

3rd fault 
- - ● 

P9-22 
AC drive status upon 3rd 

fault 
- - ● 

P9-23 Power-on time upon 3rd fault - - ● 

P9-24 Running time upon 3rd fault - - ● 

P9-27 Frequency upon 2nd fault - - ● 

P9-28 Current upon 2nd fault - - ● 

P9-29 Bus voltage upon 2nd fault - - ● 

P9-30 DI status upon 2nd fault - - ● 

P9-31 
Output terminal status upon 

2nd fault 
- - ● 

P9-33 Power-on time upon 2nd fault - - ● 

P9-34 Running time upon 2nd fault - - ● 

P9-37 Frequency upon 1st fault - - ● 

P9-38 Current upon 1st fault - - ● 

P9-39 Bus voltage upon 1st fault - - ● 

P9-40 DI status upon 1st fault - - ● 

P9-41 
Output terminal status upon 

1st fault 
- - ● 

P9-43 Power-on time upon 1st fault - - ● 

P9-44 Running time upon 1st fault - - ● 

P9-47 
Fault protection action 

selection 1 

Unit's digit (Motor overload, Err11) 

00000 ☆ 

0: Coast to stop 

1: Stop according to the stop  

mode 

2: Continue to run 

Ten's digit (Power input phase loss, 

Err12) 

Same as unit's digit 

Hundred's digit (Power output 

phase loss, Err13) 

Same as unit's digit 

Thousand's digit (External 

equipment fault, Err15) 

Same as unit's digit 
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Ten thousand's digit  

(Communication fault, Err16) 

Same as unit's digit 

P9-48 
Fault protection action 

selection 2 

Unit's digit (Encoder fault, Err20) 

00000 ☆ 

0: Coast to stop 

1: Switch over to V/F control, stop 

according to the stop mode 

2: Switch over to V/F control, 

continue to run 

Ten's digit (EEPROM read-write 

fault, Err21) 

0: Coast to stop 

1: Stop according to the stop  

mode 

Hundred's digit: reserved 

Thousand's digit (Motor overheat,  

Err25) 

Same as unit's digit in P9-47 

Ten thousand's digit (Accumulative 

running time reached) 

Same as unit's digit in P9-47 

P9-49 
Fault protection action 

selection 3 

Unit's digit (User-defined fault 1,  

Err27) 

00000 ☆ 

Same as unit's digit in P9-47 

Ten's digit (User-defined fault 2,  

Err28) 

Same as unit's digit in P9-47 

Hundred's digit (Accumulative 

power-on time reached, Err29) 

Same as unit's digit in P9-47 

Thousand's digit (Load becoming  

0, Err30) 

0: Coast to stop 

1: Stop according to the stop  

mode 

2: Continue to run at 7% of rated 

motor frequency and resume to the 

set frequency if the load recovers 

Ten thousand's digit (PID feedback 

lost during running, Err31) 

Same as unit's digit in P9-47 

P9-50 
Fault protection action 

selection 4 

Unit's digit (Too large speed 

deviation, Err42) 

00000 ☆ 

Same as unit's digit in P9-47 

Ten's digit (Motor over-speed,  

Err43) 

Same as unit's digit in P9-47 

Hundred's digit (Initial position 

fault, Err51) 
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Same as unit's digit inP9-47 

Thousand's digit (Speed feedback 

fault, Err52) 

Same as unit's digit in P9-47 

Ten thousand's digit: Reserved 

P9-54 
Frequency selection for 

continuing to run upon fault 

0: Current running frequency 

1: Set frequency 

2: Frequency upper limit 

3: Frequency lower limit 

4: Backup frequency upon 

abnormality 

0 ☆ 

P9-55 
Backup frequency upon 

abnormality 

0.0%–100.0% (maximum 

frequency) 
100.0% ☆ 

P9-56 
Type of motor temperature 

sensor 

0: No temperature sensor 

1: PT100 

2: PT1000 

0 ☆ 

P9-57 
Motor overheat protection 

threshold 
0–200°C 110°C ☆ 

P9-58 
Motor overheat warning 

threshold 
0–200°C 90°C ☆ 

P9-59 
Action selection at 

instantaneous power failure 

0: Invalid 

1: Decelerate 

2: Decelerate to stop 

0 ☆ 

P9-60 

Action pause judging voltage 

at instantaneous power  

failure 

80.0%–100.0% 85.0% ☆ 

P9-61 
Voltage rally judging time at 

instantaneous power failure 
0.00–100.00s 0.50s ☆ 

P9-62 
Action judging voltage at 

instantaneous power failure 

60.0%–100.0% (standard bus 

voltage) 
80.0% ☆ 

P9-63 
Protection upon load 

becoming 0 

0: Disabled 

1: Enabled 
0 ☆ 

P9-64 
Detection level of load 

becoming 0 
0.0%–100.0% (rated motor current) 10.0% ☆ 

P9-65 
Detection time of load 

becoming 0 
0.0–60.0s 1.0s ☆ 

P9-67 Over-speed detection value 0.0%–50.0% (maximum frequency) 20.0% ☆ 

P9-68 Over-speed detection time 0.0–60.0s 1.0s ☆ 

P9-69 
Detection value of too large 

speed deviation 
0.0%–50.0% (maximum frequency) 20.0% ☆ 

P9-70 
Detection time of too large 

speed deviation 
0.0–60.0s 5.0s ☆ 

 

 

Group PA: Process Control PID Function 
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PA-00 PID setting source 

0: PA-01 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Communication setting 

6: multi-reference 

0 ☆ 

PA-01 PID digital setting 0.0%–100.0% 40.0% ☆ 

PA-02 PID feedback source 

0: AI1 

1: AI2 

3: AI1 – AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Communication setting 

6: AI1 + AI2 

7: MAX (|AI1|, |AI2|) 

8: MIN (|AI1|, |AI2|) 

0 ☆ 

PA-03 PID action direction 
0: Forward action 

1: Reverse action 
0 ☆ 

PA-04 PID setting feedback range 0–65535 1000 ☆ 

PA-05 Proportional gain Kp1 0.0–100.0 20.0 ☆ 

PA-06 Integral time Ti1 0.01–10.00s 0.10s ☆ 

PA-07 Differential time Td1 0.00–10.000 0.000s ☆ 

PA-08 
Cut-off frequency of PID 

reverse rotation 
0.00 to maximum frequency 0.00 Hz ☆ 

PA-09 PID deviation limit 0.0%–100.0% 0.0% ☆ 

PA-10 PID differential limit 0.00%–100.00% 0.10% ☆ 

PA-11 PID setting change time 0.00–650.00s 0.00s ☆ 

PA-12 PID feedback filter time 0.00–60.00s 0.00s ☆ 

PA-13 PID output filter time 0.00–60.00s 0.00s ☆ 

PA-14 Reserved - - ☆ 

PA-15 Proportional gain Kp2 0.0–100.0 20.0 ☆ 

PA-16 Integral time Ti2 0.01–10.00s 2.00s ☆ 

PA-17 Differential time Td2 0.000–10.000s 0.000s ☆ 

PA-18 
PID parameter switchover 

condition 

0: No switchover 

1: Switchover via DI 

2: Automatic switchover based on 

deviation 

0 ☆ 

PA-19 
PID parameter switchover 

deviation 1 
0.0% to PA-20 20.0% ☆ 

PA-20 
PID parameter switchover 

deviation 2 
PA-19 to 100.0% 80.0% ☆ 

PA-21 PID initial value 0.0%–100.0% 0.0% ☆ 

PA-22 PID initial value holding time 0.00–650.00s 0.00s ☆ 
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PA-23 

Maximum deviation between 

two PID outputs in forward 

direction 

0.00% ~ 100.00% 1.00% ☆ 

PA-24 

Maximum deviation between 

two PID outputs in reverse 

direction 

0.00% ~ 100.00% 1.00% ☆ 

PA-25 PID integral property 

Unit's digit (Integral separated) 

00 ☆ 

0: Invalid 

1: Valid 

Ten's digit (Whether to stop integral 

operation when the output reaches 

the limit) 

0: Continue integral operation 

1: Stop integral operation 

PA-26 
Detection value of  

PID feedback loss 

0.0%: Not judging feedback loss 

0.1%–100.0% 
0.0% ☆ 

PA-27 
Detection time of  

PID feedback loss 
0.0–20.0s 0.0s ☆ 

PA-28 PID operation at stop 
0: No PID operation at stop 

1: PID operation at stop 
0 ☆ 

Group PB: Swing Frequency, Fixed Length and Count 

PB-00 
Swing frequency setting 

mode 

0: Relative to the central frequency 

1: Relative to the maximum 

frequency 

0 ☆ 

PB-01 Swing frequency amplitude 0.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PB-02 Jump frequency amplitude 0.0% ~ 50.0% 0.0% ☆ 

PB-03 Swing frequency cycle 0.0 ~ 3000.0s 10.0s ☆ 

PB-04 
Triangular wave rising time 

coefficient 
0.0% ~ 100.0% 50.0% ☆ 

PB-05 Set length 0–65535 m 1000 m ☆ 

PB-06 Actual length 0–65535 m 0 m ☆ 

PB-07 Number of pulses per meter 0.1–6553.5 100.0 ☆ 

PB-08 Set count value 1–65535 1000 ☆ 

PB-09 Designated count value 1–65535 1000 ☆ 

Group PC: Multi-Reference and Simple PLC Function 

PC-00 Reference 0 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-01 Reference 1 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-02 Reference 2 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-03 Reference 3 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-04 Reference 4 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-05 Reference 5 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-06 Reference 6 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-07 Reference 7 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-08 Reference 8 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-09 Reference 9 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 
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PC-10 Reference 10 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-11 Reference 11 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-12 Reference 12 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-13 Reference 13 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-14 Reference 14 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-15 Reference 15 -100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

PC-16 Simple PLC running mode 

0: Stop after the AC drive runs one 

cycle 

1: Keep final values after the AC 

drive runs one cycle 

2: Repeat after the AC drive runs 

one cycle 

0 ☆ 

PC-17 
Simple PLC retentive 

selection 

Unit's digit (Retentive upon power 

failure) 

00 ☆ 

0: No 

1: Yes 

Ten's digit (Retentive upon stop) 

0: No 

1: Yes 

PC-18 
Running time of simple PLC 

reference 0 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-19 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

0 

0–3 0 ☆ 

PC-20 
Running time of simple PLC 

reference 1 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-21 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

1 

0–3 0 ☆ 

PC-22 
Running time of simple PLC 

reference 2 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-23 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

2 

0–3 0 ☆ 

PC-24 
Running time of simple PLC 

reference 3 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-25 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

3 

0–3 0 ☆ 

PC-26 
Running time of simple PLC 

reference 4 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-27 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

4 

0–3 0 ☆ 

PC-28 
Running time of simple PLC 

reference 5 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 
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PC-29 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

5 

0–3 0 ☆ 

PC-30 
Running time of simple PLC 

reference 6 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-31 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

6 

0–3 0 ☆ 

PC-32 
Running time of simple PLC 

reference 7 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-33 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

7 

0–3 0 ☆ 

PC-34 
Running time of simple PLC 

reference 8 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-35 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

8 

0–3 0 ☆ 

PC-36 
Running time of simple PLC 

reference 9 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-37 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

9 

0–3 0 ☆ 

PC-38 
Running time of simple PLC 

reference 10 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-39 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

10 

0–3 0 ☆ 

PC-40 
Running time of simple PLC 

reference 11 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-41 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

11 

0–3 0 ☆ 

PC-42 
Running time of simple PLC 

reference 12 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-43 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

12 

0–3 0 ☆ 

PC-44 
Running time of simple PLC 

reference 13 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-45 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

13 

0–3 0 ☆ 

PC-46 
Running time of simple PLC 

reference 14 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 

PC-47 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

14 

0–3 0 ☆ 

PC-48 
Running time of simple PLC 

reference 15 
0.0–6500.0s (h) 0.0s (h) ☆ 
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PC-49 

Acceleration/deceleration 

time of simple PLC reference 

15 

0–3 0 ☆ 

PC-50 
Time unit of simple PLC 

running  
0: s (second) 

1:h (hour) 
0 ☆ 

PC-51 Reference 0 source 

0: Set by PC-00 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting 

5: PID 

6: Set by preset frequency (F0- 

08), modified via terminal UP/ 

DOWN 

0 ☆ 

Group PD: Communication Parameters 

PD-00 Baud rate 

Unit's digit (Modbus baud rate) 

5005 ☆ 

0: 300 BPs 

1: 600 BPs 

2: 1200 BPs 

3: 2400 BPs 

4: 4800 BPs 

5: 9600 BPs 

6: 19200 BPs 

7: 38400 BPs 

8: 57600 BPs 

9: 115200 BPs 

PD-01  Data format 

0: No check, data format <8, N,2> 

1: Even parity check, data format 

<8, E,1> 

2: Odd Parity check, data format 

<8, O,1> 

3: No check, data format <8, N,1> 

Valid for Modbus 

0 ☆ 

PD-02 Local address 
0: Broadcast address 

1–247 
1 ☆ 

PD-03 Response delay 
0–20 ms 

Valid for Modbus 
2 ms ☆ 

PD-04 Communication timeout 

0.0s (invalid) 

0.1–60.0s 

Valid for Modbus 

0.0s ☆ 

PD-05 Modbus protocol selection  

Unit's digit: Modbus protocol 

30 ☆ 0: Non-standard Modbus protocol 

1: Standard Modbus protocol 

PD-06 
Communication reading 

current resolution 

0: 0.01A 

1: 0.1A 
0 ☆ 
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Group PE: User-defined Parameters 

PE-00 User-defined function code 0 

P0-00 to PP-xx 

A0-00 to Ax-xx 

U0-xx to U0-xx 

P0-10 ☆ 

PE-01 User-defined function code 1 P0-02 ☆ 

PE-02 User-defined function code 2 P0-03 ☆ 

PE-03 User-defined function code 3 P0-07 ☆ 

PE-04 User-defined function code 4 P0-08 ☆ 

PE-05 User-defined function code 5 P0-17 ☆ 

PE-06 User-defined function code 6 P0-18 ☆ 

PE-07 User-defined function code 7 P3-00 ☆ 

PE-08 User-defined function code 8 P3-01 ☆ 

PE-09 User-defined function code 9 P4-00 ☆ 

PE-10 
User-defined function code 

10 
P4-01 ☆ 

PE-11 
User-defined function code 

11 
P4-02 ☆ 

PE-12 
User-defined function code 

12 
P5-04 ☆ 

PE-13 
User-defined function code 

13 
P5-07 ☆ 

PE-14 
User-defined function code 

14 
P6-00 ☆ 

PE-15 
User-defined function code 

15 

P0-00 to PP-xx 

A0-00 to Ax-xx 

U0-xx to U0-xx 

P6-10 ☆ 

PE-16 
User-defined function code 

16 
P0-00 ☆ 

PE-17 
User-defined function code 

17 
P0-00 ☆ 

PE-18 
User-defined function code 

18 
P0-00 ☆ 

PE-19 
User-defined function code 

19 
P0-00 ☆ 

PE-20 
User-defined function code 

20 
P0-00 ☆ 

PE-21 
User-defined function code 

21 
P0-00 ☆ 

PE-22 
User-defined function code 

22 
P0-00 ☆ 

PE-23 
User-defined function code 

23 
P0-00 ☆ 

PE-24 
User-defined function code 

24 
P0-00 ☆ 

PE-25 
User-defined function code 

25 
P0-00 ☆ 

PE-26 
User-defined function code 

26 
P0-00 ☆ 

PE-27 
User-defined function code 

27 
P0-00 ☆ 

https://stanson.ir/


 راهنمای کاربری درایو استنسون 

45 
stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

PE-28 
User-defined function code 

28 
P0-00 ☆ 

PE-29 
User-defined function code 

29 
P0-00 ☆ 

Group PP: Function Code Management 

PP-00 User password 0–65535 0 ☆ 

PP-01 Restore default settings 

0: No operation 

01: Restore factory settings except 

motor parameters 

02: Clear records 

04: Restore user backup parameters 

501: Back up current user 

parameters 

0 ★ 

PP-02 
AC drive parameter display 

property 

Unit's digit (Group U display 

selection) 

11 ★ 

0: Not display 

1: Display 

Ten's digit (Group A display 

selection) 

0: Not display 

1: Display 

PP-03 
Individualized  

parameter display property 

Unit's digit (User-defined 

parameter display selection) 

   00 ☆ 

0: Not display 

1: Display 

Ten's digit (User-modified 

parameter display selection) 

0: Not display 

1: Display 

PP-04 
Parameter modification 

property 

0: Modifiable 

1: Not modifiable 
0 ☆ 

Group A0: Torque Control and Restricting Parameters 

A0-00 
Speed/Torque control 

selection 

0: Speed control 

1: Torque control 
0 ★ 

A0-01 
Torque setting source in 

torque control 

0: Digital setting (A0-03) 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Communication setting 

6: MIN (AI1, AI2) 

7: MAX (AI1, AI2) Full range of 

values 1–7 corresponds to the 

digital setting of A0-03. 

0 ★ 

A0-03 
Torque digital setting in 

torque control 
-200.0% ~ 200.0% 150.0% ☆ 

A0-05 Forward maximum 0.00 Hz to maximum frequency  50.00 Hz ☆ 
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frequency in torque control (P0-10) 

A0-06 
Reverse maximum 

frequency in torque control 

0.00 Hz to maximum frequency  

(P0-10) 
50.00 Hz ☆ 

A0-07 
Acceleration time in torque 

control 
0.00–65000s 0.00s ☆ 

A0-08 
Deceleration time in torque 

control 
0.00–65000s 0.00s ☆ 

Group A1: Virtual DI (VDI)/Virtual DO (VDO) 

A1-00 VDI1 function selection 0–59     0 ★ 

A1-01 VDI2 function selection 0–59     0 ★ 

A1-02 VDI3 function selection 0–59     0 ★ 

A1-03 VDI4 function selection 0–59     0 ★ 

A1-04 VDI5 function selection 0–59    0 ★ 

A1-05 VDI state setting mode 

Unit's digit (VDI1) 

00000 ★ 

0: Decided by state of VDOx 

1: Decided by A1-06 

Ten's digit (VDI2) 

0, 1 (same as VDI1) 

Hundred's digit (VDI3) 

0, 1 (same as VDI1) 

Thousand's digit (VDI4) 

0, 1 (same as VDI1) 

Ten thousand's digit (VDI5) 

0, 1 (same as VDI1) 

A1-06 VDI state selection 

Unit's digit (VDI1) 

00000 ★ 

0: Invalid 

1: Valid 

Ten's digit (VDI2) 

0, 1 (same as VDI1) 

Hundred's digit (VDI3) 

0, 1 (same as VDI1) 

Thousand's digit (VDI4) 

0, 1 (same as VDI1) 

Ten thousand's digit (VDI5) 

0, 1 (same as VDI1) 

A1-07 
Function selection for AI1 

used as DI 
0–59 0 ★ 

A1-08 
Function selection for AI2 

used as DI 
0–59 0 ★ 

A1-10 
State selection for AI used as 

DI 

Unit's digit (AI1) 

000 ★ 

0: High level valid 

1: Low level valid 

Ten's digit (AI2) 

0, 1 (same as unit's digit) 

https://stanson.ir/


 راهنمای کاربری درایو استنسون 

47 
stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

A1-11 VDO1 function selection 

0: Short with physical DIx 

internally 

1–40: Refer to function selection of 

physical DO in group P5. 

0 ☆ 

A1-12 VDO2 function selection 

0: Short with physical DIx 

internally 

1–40: Refer to function selection of 

physical DO in group P5. 

0 ☆ 

A1-13 VDO3 function selection 

0: Short with physical DIx 

internally 

1–40: Refer to function selection of 

physical DO in group P5. 

0 ☆ 

A1-14 VDO4 function selection 

0: Short with physical DIx 

internally 

1–40: Refer to function selection of 

physical DO in group P5. 

0 ☆ 

A1-15 VDO5 function selection 

0: Short with physical Dix 

internally 

1–40: Refer to function selection of 

physical DO in group P5. 

0 ☆ 

A1-16 VDO1 output delay 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

A1-17 VDO2 output delay 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

A1-18 VDO3 output delay 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

A1-19 VDO4 output delay 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

A1-20 VDO5 output delay 0.0–3600.0s 0.0s ☆ 

A1-21 VDO state selection 

Unit's digit (VDO1) 

00000 ☆ 

0: Positive logic 

1: Reverse logic 

Ten's digit (VDO2) 

0, 1 (same as unit's digit) 

Hundred's digit (VDO3) 

0, 1 (same as unit's digit) 

Thousand's digit (VDO4) 

0, 1 (same as unit's digit) 

Ten thousand's digit (VDO5) 

0, 1 (same as unit's digit) 

Group A2: Motor 2 Parameters 

A2-00 

 

Motor type selection 
 

0: Common asynchronous motor 

1: Variable frequency 

asynchronous motor 

0 ★ 

A2-01 Rated motor power 0.1–1000.0 kW 
Model 

dependent 

 

★ 
 

 

A2-02 
Rated motor voltage 

 
1–2000 V 

Model 

dependent 
★ 
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A2-03 

 

Rated motor current 

 

0.1–6553.5 A (AC drive power >  

55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-04 Rated motor frequency 0.01 Hz to maximum frequency 
Model 

dependent 
★ 

A2-05 Rated motor rotational speed 1–65535 RPM 
Model 

dependent 
★ 

A2-06 
Stator resistance  

(asynchronous motor) 

0.001–65.535 Ω (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.0001–6.5535 Ω (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-07 
Rotor resistance  

(asynchronous motor) 

0.001–65.535 Ω (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.0001–6.5535 Ω (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-08 
Leakage inductive reactance 

(asynchronous motor) 

0.01–655.35 mH (AC drive power 

≤ 55 kW) 

0.001–65.535 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-09 
Mutual inductive reactance 

(asynchronous motor) 

0.1–6553.5 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.01–655.35 mH (AC drive power  

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-10 
No-load current  

(asynchronous motor) 

0.01 A to A2-03 (AC drive power 

≤ 55 kW) 

0.1 A to A2-03 (AC drive power >  

55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-16 
Stator resistance  

(synchronous motor) 

0.001–65.535 Ω (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.0001–6.5535 Ω (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-17 
Shaft D inductance  

(synchronous motor) 

0.01–655.35 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.001–65.535 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-18 
Shaft Q inductance  

(synchronous motor) 

0.01–655.35 mH (AC drive power ≤ 

55 kW) 

0.001–65.535 mH (AC drive power 

> 55 kW) 

Model 

dependent 
★ 

A2-20 
Back EMF (synchronous 

motor) 
0.1–6553.5 V 

Model 

dependent 
★ 

A2-27 Encoder pulses per revolution 1–65535 

1024 

 

Model 

dependent 

 

 

★ 
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A2-28 Encoder type 
0: ABZ incremental encoder 

1: UVW incremental encoder 

0 

 

Model 

dependent 

★ 

A2-30 
A, B phase sequence of ABZ 

incremental encoder 

0: Forward 

1: Reserve 
0 ★ 

A2-31 Encoder installation angle 0.0°–359.9° 0.0° ★ 

A2-32 
U, V, W phase sequence of 

UVW encoder 

0: Forward 

1: Reverse 
0 ★ 

A2-33 UVW encoder angle offset 0.0°–359.9° 0.0° ★ 

A2-34 
Number of pole pairs of 

resolver 
1–65535 1 ★ 

A2-36 
Encoder wire-break fault 

detection time 

0.0s: No action 

0.1–10.0s 
0.0s ★ 

A2-37 Auto-tuning selection 

0: No auto-tuning 

1: Asynchronous motor static auto-

tuning 

2: Asynchronous motor complete 

auto-tuning 

0 ★ 

A2-38 
Speed loop proportional gain 

1 
0–100 30 ☆ 

A2-39 Speed loop integral time 1 0.01–10.00s 0.50s ☆ 

A2-40 Switchover frequency 1 0.00 to A2-43 5.00 Hz ☆ 

A2-41 
Speed loop proportional gain 

2 
0–100 20 ☆ 

A2-42 Speed loop integral time 2 0.01–10.00s 1.00s ☆ 

A2-43 Switchover frequency 2 
A2-40 to maximum output 

frequency 
10.00 Hz ☆ 

A2-44 Vector control slip gain 50%–200% 100% ☆ 

A2-45 
Time constant of speed loop 

filter 
0.000–1.000s 0.050s ☆ 

A2-46 
Vector control overexcitation 

gain 
0–200 64 ☆ 

A2-47 
Torque upper limit source in 

speed control mode 

0: A2-48 

1: AI1 

2: AI2 

4: Pulse setting (DI5) 

5: Via communication 

6: MIN (AI1, AI2) 

7: MIN (AI1, AI2) 

0 ☆ 

A2-48 

Digital setting of torque  

upper limit in speed control 

mode 

0.0%–200.0% 150.0% ☆ 

A2-51 
Excitation adjustment 

proportional gain 
0–20000 2000 ☆ 

A2-52 
Excitation adjustment integral 

gain 
0–20000 1300 ☆ 
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A2-53 
Torque adjustment 

proportional gain 
0–20000 2000 ☆ 

A2-54 
Torque adjustment integral 

gain 
0–20000 1300 ☆ 

A2-55 Speed loop integral property 

Unit's digit: Integral separated 

0: Disabled 

1: Enabled 

0 ☆ 

A2-56 
Field weakening mode of 

synchronous motor 

0: No field weakening 

1: Direct calculation 

2: Adjustment 

0 ☆ 

A2-57 
Field weakening degree of 

synchronous motor 
0%–1% 0% ☆ 

A2-58 
Maximum field weakening 

current 
100%–110% 105% ☆ 

A2-59 
Field weakening automatic 

adjustment gain 
50%–200% 100% ☆ 

A2-60 
Field weakening integral 

multiple 
0–1 0 ☆ 

A2-61 Motor 2 control mode 

0: Sensorless flux vector control 

(SFVC) 

 
0 ☆ 

A2-62 
Motor 2 acceleration/ 

deceleration time 

0: Same as motor 1 

1: Acceleration/Deceleration time 1 

2: Acceleration/Deceleration time 2 

3: Acceleration/Deceleration time 3 

4: Acceleration/Deceleration time 4 

0 ☆ 

A2-63 Motor 2 torque boost 
0.0%: Automatic torque boost 

0.1%–30.0% 

Model 

dependent 
☆ 

A2-65 
Motor 2 oscillation 

suppression gain 
0–100 

Model 

dependent 
☆ 

Group A5: Control Optimization Parameters 

A5-00 
DPWM switchover frequency 

upper limit 
5.00–50.00 Hz 8.00 Hz ☆ 

A5-01 PWM modulation mode 
0: Asynchronous modulation 

1: Synchronous modulation 
0 ☆ 

A5-02 
Dead zone compensation 

mode selection 

0: No compensation 

1: Compensation mode 1 
1 ☆ 

A5-03 Random PWM depth 
0: Random PWM invalid 

1–10 
0 ☆ 

A5-04 Rapid current limit 0: Disabled1: Enabled 1 ☆ 

A5-05 Reserved Reserved Reserved ☆ 

A5-06 Undervoltage threshold 200.0v–2000.0v 
Model 

dependent 
☆ 

A5-07 
SFVC optimization mode 

selection 

1: Optimization mode 1 

2: Optimization mode 2 
1 ☆ 
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A5-08 Dead-zone time adjustment 100%–200% 150% ☆ 

A5-09 Overvoltage threshold 200.0–2200.0 V 400.0 V ☆ 

Group A6: AI Curve Setting 

A6-00 AI curve 4 minimum input -10.00 V to A6-02 0.00 V ☆ 

A6-01 
Corresponding setting of AI 

curve 4 minimum input 
-100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

A6-02 AI curve 4 inflexion 1 input A6-00 to A6-04 3.00 V ☆ 

A6-03 
Corresponding setting of AI 

curve 4 inflexion 1 input 
-100.0% ~ 100.0% 30.0% ☆ 

A6-04 AI curve 4 inflexion 1 input A6-02 to A6-06 6.00 V ☆ 

A6-05 
Corresponding setting of AI 

curve 4 inflexion 1 input 
-100.0% ~ 100.0% 60.0% ☆ 

A6-06 AI curve 4 maximum input A6-06 to 10.00 V 10.00 V ☆ 

A6-07 
Corresponding setting of AI 

curve 4 maximum input 
-100.0% ~ 100.0% 100.0% ☆ 

A6-08 AI curve 5 minimum input -10.00 V to A6-10 -10.00 V ☆ 

A6-09 
Corresponding setting of AI 

curve 5 minimum input 
-100.0% ~ 100.0% -100% ☆ 

A6-10 AI curve 5 inflexion 1 input A6-08 to A6-12 -3.00 V ☆ 

A6-11 
Corresponding setting of AI 

curve 5 inflexion 1 input 
-100.0% ~ 100.0% -30.0% ☆ 

A6-12 AI curve 5 inflexion 1 input A6-10 to A6-14 3.00 V ☆ 

A6-13 
Corresponding setting of AI 

curve 5 inflexion 1 input 
-100.0% ~ 100.0% 30.0% ☆ 

A6-14 AI curve 5 maximum input A6-14 to 10.00 V 10.00 V ☆ 

A6-15 
Corresponding setting of AI 

curve 5 maximum input 
-100.0% ~ 100.0% 100.0% ☆ 
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 ی عملکرد شرح پارامتر ها

 : پارامترهای اصلی P0گروه 
 

 

 شود و مقدار آن غیرقابل تغییر است.نمایش داده می  P0-00نوع اینورتر خریداری شده، توسط 

 مناسب برای بار با گشتاور ثابت. 1: •

 مناسب برای بار با گشتاور متغیر )فن و پمپ(. 2: •

 

حلقه باز، در نظر گرفته شده است. این   برداریکنترل به صورت کنترل    روش  به منظور تعیین  P0-01برای    0مقدار قابل تنظیم    0: •

گیری تزریق قابل استفاده پیچی و دستگاه قالبمانند ابزارهای ماشینی، سانتریفیوژ، ماشین سیم  3  با راندمان بالا  یکاربرد ها   یبراروش  

 کنترلی یک اینورتر فقط می تواند یک موتور را کنترل کند. روش دراین است. 

 
1 Sensorless Flux Vector Control 
2 Voltage / Frequency 
3 High Performance 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

● 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

 )بار با گشتاور ثابت(  Gنوع  1:

 )بار با گشتاور متغیر مانند فن و پمپ( Pنوع  2:
 P P0-00یا  Gنوع 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 2 

 ( VECTOR) 1سنسور کنترل برداری شار بدون  0:

 (CLVC) بسته برداری حلقه  لکنتر: 1

 (V / F) 2کنترل ولتاژ / فرکانس 2:

   کنترلِ موتور روش 

 1شماره
P0-01 
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دارند.کاربری هایی مانند:دستگاه های    : روش کنترل برداری حلقه بسته این روش مناسب کاربرهایی است که نیاز به دقت بالایی 1 •

انکدر به موتور کوپل  کنترلی یک اینورتر فقط می تواند یک موتور را کنترل کند.روش  دراین    ماشین افزار ، آسانسور یا جرثقیل. 

 شده و کارت انکدر نیز روی اینورتر نصب می شود. 

اندازی  ها یک اینورتر چند موتور را راهمانند فن و پمپ که در آن کم یا کاربردهایی    دقتبرای کاربردهای با    V / Fکنترلی    روش   2: •

 کند، مناسب است.  می 

لازمه  از  تذکر:  استفاده  موتور)   روش ی  های  پارامتر  تنظیم  برداری،  عملیات  P1-05تا    P1-01کنترل  انجام  و  آن  پلاک  مطابق   )Auto 

tune)آید. همچنین با تنظیم پارامترهای است، چراکه مزایای کنترل برداری تنها در صورت تنظیم صحیح پارامترهای موتور به دست می   4)اتوتیون

 توان به کارایی بهتر دست یافت. ( می 2برای موتور شماره  A2)یا گروه  P2در پارامتر های گروه  5ی سرعت کنندهتنظیم

و   9گرد، چرخش چپ 8گرد، چرخش راست 7، توقف6اینورتر مانند فرمان شروع به کار به طور کلی سه روش به منظور اعمال دستورات کنترلی  

قابل انتخاب   P0-02ها که توسط کد  در نظر گرفته شده است. در ادامه هریک از این روش  JOG  10گرد با فرکانسگرد / چپچرخش راست

 اند.داده شده  هستند، شرح 

گیرد. در این  اینورتر در حالت خاموش قرار می کیپد  ( روی  LOCAL / REMOT)  L / R، چراغ نشانگر  P0-02 = 0برای    0: •

 شوند.اینورتر، اعمال می  کیپدتعبیه شده روی  STOP / RSTو  RUNهای صورت دستورات کنترلی با استفاده از کلید 

 
4 Auto-Tuning 
5 Speed Regulator 
6 Run 
7 Stop 
8 Forward Rotation 
9 Reverse Rotation 
10 JOG Forward / Reverse Rotation 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
0 

 خاموش(  LED)کیپداز طریق  0:

 روشن(  LEDهای ورودی )از طریق ترمینال 1:

 زن(چشمک در حالت LEDاز طریق ارتباط سریال ) 2:

دریافت   انتخاب روش

 فرمان ها
P0-02 
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 DI1های ورودی دیجیتال )روشن شده و دستورات کنترلی از طریق ترمینالروی کیپد    L / R، چراغ نشانگر  P0-02 = 1برای    1: •

گرد، چرخش ها تعریف توابع متفاوتی مانند چرخش راستشوند. برای این ترمینال( تعبیه شده روی بورد کنترل اعمال می DI6تا  

پذیر است. به این منظور باید براساس امکان  JOGگرد با فرکانس  و چرخش چپ   JOGگرد با فرکانس  گرد، چرخش راست چپ

هستند، عملکرد    DI6تا    DI1های ورودی  که به ترتیب متعلق به ترمینال   P4-05تا    P4-00جدول مقادیر مربوط به پارامتر های  

 مورد نظر را انتخاب و پارامتر های مذکور را مقداردهی کرد.  

گیرد و  زن قرار می در حالت چشمک  روی کیپد  L / R  (LOCAL / REMOT)باشد، چراغ نشانگر    P0-02 = 2اگر    2: •

یا کارت   Modbus RTUبرای این روش، نصب یک کارت ارتباطی)شود.  بالادستی ارسال می   دستورات لازم توسط یک سیستم

 ست.  نویسی توسط کاربر( الزامی قابل برنامه

 
11 Multi Reference or Multi-Speed 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 1 

ی مقدار فرکانس در صورت تنظیم دیجیتال )عدم ذخیره  0:

 ی اینورتر(قطع تغذیه

ی مقدار فرکانس در صورت قطع تنظیم دیجیتال )ذخیره 1:

 ی اینورتر( تغذیه 

 AI1ورودی آنالوگ  2:

 AI2ورودی آنالوگ  3:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  5:

DI5 (P4-04 = 30  )رمینال فرکانس بالا تنها از طریق ت

 پذیر است.(امکان

 11(Multi Speedحالت چند سرعته ) 6:

 (Simple PLCداخلی) PLCحالت  7:

 PIDی کننده  کنترل 8:

انتخاب روش تنظیم  

 فرکانس  
P0-03 
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پذیر است. فرکانسی که توسط روش انتخاب شده در این کد، برای خروجی  امکان  P0-03روش مختلف برای تنظیم فرکانس در    9انتخاب  

« اینورتر، بسته به تنظیم  13شود. باید توجه کرد که »فرکانس خروجی « شناخته می 12شود به عنوان »فرکانس تنظیم شده اینورتر در نظر گرفته می 

و ... ممکن است با فرکانس تنظیم شده متفاوت باشد. در ادامه به شرح چگونگی    15فرکانس ، حد پایین  14دیگر پارامترها مانند حد بالای فرکانس

 ها پرداخته شده است. تنظیم فرکانس توسط هریک از این روش

ه ( خواهد بود. این فرکانس اولی16)فرکانس از پیش تعیین شده   P0-08ی فرکانس اینورتر برابر با مقدار تنظیم شده در  مقدار اولیه  0: •

قابلیت    DOWN)       ( و    UPهای  با استفاده از کلید با استفاده از   UP    /DOWN)       ( تعبیه شده روی پنل دستگاه، یا 

(، تغییرپذیر است. در این حالت P4-05تا    P4-00در دسترس برای پارامتر های    7و    6های ورودی دیجیتال )توابع شماره  ترمینال

ی شوند. در واقع پس از اتصال مجدد تغذیه ی اینورتر ذخیره نمی ها، با قطع تغذیه های پنل یا ترمینالکلیدتغییرات ایجاد شده از طریق  

 شود.می  بازگردانده P0-08اینورتر، فرکانس به همان مقدار 

ها با  نل یا ترمینال های پاست با این تفاوت که تغییرات ایجاد شده از طریق کلید  0چگونگی تنظیم فرکانس، مشابه با روش شماره  1: •

 شود.ی اینورتر ذخیره می قطع تغذیه

  1و    0های شماره  ی فرکانس تنظیم شده در روشبرای تعیین امکان ذخیره یا عدم ذخیره  P0-23تذکر: باید دقت کرد که کد  

 تر ندارد.ی اینور( پس از توقف اینورتر در نظر گرفته شده است و ارتباطی با قطع تغذیهP0-03)قابل انتخاب در 

 ولت در نظر گرفته شده است.   10تا  0ی ولتاژ ورودی برای محدوده AI1ورودی آنالوگ  2: •

• :3  AI2   میلی آمپر قابل    20تا    4ولت و هم در حالت جریانی برای جریان ورودی    10تا    0هم درحالت ولتاژی برای ولتاژ ورودی

 شود. تعیین می  AI2تعبیه شده روی بورد کنترل، حالت جریانی یا ولتاژی  J8استفاده است. با تغییر وضعیت جامپر 

با فرکانس    AI2و    AI1های  به منظور مشخ  کردن چگونگی ارتباط میان ولتاژ )یا جریان( ورودی  G1100  تذکر: در اینورتر

ها سه منحنی به صورت خطی )نقطه به نقطه( و دو منحنی به ر نظر گرفته شده است. از میان آن تنظیم شده، پنج منحنی متفاوت د

 
12 Set Frequency 
13 Output Frequency 
14 Upper Frequency Limit 
15 Lower Frequency Limit 
16 Preset Frequency 

 ارتباط سریال  9:
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تا   P4-13ها، توسط پارامتر های ای هستند. مقادیر ولتاژ و فرکانس اختصاص داده شده به هریک از نقاط منحنی صورت چهار نقطه

P4-27    و پارامتر های موجود در گروهA6  (A6-00    تاA6-15قا )  بل تنظیم هستند. پارامتر هایی که برای پارامترهای مربوط به

 AI2و    AI1های  ولتاژ )یا جریان( ورودی  % 100شوند. در این حالت،  مقداردهی می  %فرکانس در دسترس هستند، به صورت  

 10ورودی آنالوگ برابر با   شود. به این معنی که اگر ولتاژ / جریان( اختصاص داده می 17)بیشترین مقدار فرکانس P0-10به مقدار 

 خواهد بود. P0-10میلی آمپر باشد، فرکانس تنظیم شده برابر با مقدار   20ولت /

شود. در این حالت  ( استفاده می P4-04 = 30)  DI5بالا از ترمینال    های سرعتپالسبرای تنظیم فرکانس اینورتر با استفاده از    5: •

پذیر است. سیگنال  کیلوهرتز امکان 3تا  0ی فرکانسی ولت و محدوده 30تا  9با دامنه ولتاژ استفاده از سیگنال پالس با فرکانس بالا 

، در این  AI2و    AI1شود. مشابه با  شده مرتبط می   پالس با فرکانس بالا ورودی تنها از طریق یک منحنی خطی به فرکانس تنظیم

شود. به این معنی که اگر فرکانس پالس ورودی اختصاص داده می   P0-10تنظیمات مربوط به پالس، به مقدار    % 100روش نیز  

 خواهد بود.   P0-10کیلوهرتز باشد، فرکانس خروجی اینورتر برابر با مقدار  3برابر با 

( به  DIهای ورودی دیجیتال )ترمینال   on / Offوضعیت  هر حالت ترکیبی از    ، (  Multi Speedدر روش حالت چند سرعته )   6: •

 4فرکانس که توسط   16تنها این  G1100نورتر کند. در ای اشاره می  PC-15تا  PC-00یک فرکانس خاص از میان پارامتر های 

شوند. ( قابل انتخاب هستند، پشتیبانی می P4-05تا    P4-00)مراجعه به پارامتر های    15تا    12ترمینال تنظیم شده روی توابع شماره  

با مقآن   % 100شوند و  مقداردهی می   %، به صورت  PC-15تا    PC-00باید دقت کرد که پارامتر های     P0-10دار  ها برابر 

 خواهد بود.  

به عنوان روش تعیین فرکانس اینورتر انتخاب شود، فرکانس اینورتر میان حداکثر    (Simple PLC)داخلی    PLCحالت  اگر    7: •

 و زمان  PLCی  دهد. تنظیمات مربوط به مدت زمان کار اینورتر در هر مرحله تغییر وضعیت می   PC-05تا    PC-00سرعت    16

 18Dec/ 19Acc ها، توسط پارامتر های گروه اختصاص داده شده به هریک از سرعتPC  .قابل انجام است 

کنترل   8: • این روش خروجی  کار  PIDی  کننده در  در حین  »فرکانسِ  عنوان  می 20به  نظر گرفته  در  اینورتر  کنترل کننده  «  شود. 

PID شود. استفاده می ی تنش ثابت  بستهشار ثابت و کنترل حلقه  ی ف حلقه بسته مانند کنترل حلقه بسته   عموما برای کاربرهای کنترل

   در دسترس هستند. PAبه منظور استفاده برای تعیین فرکانس اینورتر، در پارامتر های گروه PIDتنظیمات مربوط به کنترل کننده 

 
17 Maximum Frequency 
18 Deceleration 
19 Acceleration 
20 Running Frequency 
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در نظر گرفته   Slaveط به عنوان  در یک ارتبا  ACشود. اگر اینورتر  های ارتباطی تنظیم می در این حالت فرکانس توسط پروتکل   9: •

داده براساس  آن  فرکانس  از طرف  شود،  ارسال شده  می   Masterی  اینورتر تعیین  ارتباط سریال  به  مربوط  تنظیمات  انجام  شود. 

G1100  از طریق پارامتر های گروهPD پذیر است. امکان 

 

 یکانال ورود  کیکه به عنوان    ی هنگامپذیر است.امکان  P0-04در    Yمنبع    ی کمک  فرکانسروش مختلف برای تنظیم    9انتخاب  

به همان روش منبع فرکانس    Y  ی ( ، منبع فرکانس کمکابدی  ی م  رییتغ  Yبه    Xشود )منبع فرکانس از    ی فرکانس مستقل استفاده م

 (. دیمراجعه کن P0-03)به می باشد P0-03و مطابق با موارد ذکر شده در پارامتر شود  ی استفاده م X ی اصل

 : د یتوجه کن ریز یاست( ، به جنبه ها  "Yو  Xعملکرد "شود )منبع فرکانس  ی استفاده م ی که از منبع فرکانس کمک ی هنگام

 
21 Multi Reference or Multi-Speed 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  پارامتر نام  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

ی مقدار فرکانس در صورت قطع  تنظیم دیجیتال )عدم ذخیره 0

 ی اینورتر( تغذیه 

ی مقدار فرکانس در صورت قطع تنظیم دیجیتال )ذخیره 1:

 ی اینورتر( تغذیه 

 AI1ورودی آنالوگ  2:

 AI2ورودی آنالوگ  3:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  5:

DI5 (P4-04 = 30  )فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 پذیر است.(امکان

 21(Multi Speedحالت چند سرعته ) 6:

 (Simple PLC)داخلی  PLCحالت  7:

 PIDی کننده کنترل  8:

 ارتباط سریال  9:

انتخاب روش تنظیم  

 Yمنبع  ی کمک فرکانس
P0-04 
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با استفاده از موثر نیست لذا  (  P0-08شده )  نییتع  شیباشد ، فرکانس از پ  تالیج ید  میتنظ بر روی    Y    ی اگر منبع فرکانس کمک  :1

 . دیکن می شده را تنظ  میتنظ ی فرکانس اصل ماًیمستق دیتوان ی م( تعبیه شده       )    DOWN( و     )      UPهای فشردن کلید 

مربوط به محدوده فرکانس    ورودی  ٪100پالس باشد ،    میتنظ   ای(    AI1   ،AI2آنالوگ )  یورود   Yی  اگر منبع فرکانس کمک  :2

 (.است P0-06و  P0-05شده در  میتنظ که است ) Y ی کمک

 آنالوگ است.  یورود هی، شب باشد  P4-04=5یعنی  پالس باشد میتنظ  Y ی اگر منبع فرکانس کمک :3

 توجه داشته باشید: 

همان   یتوان رو  ی را نم P0-04و  P0-03 ی عنیکانال استفاده کنند.  کیاز  دینبا Y ی و منبع فرکانس کمک X ی منبع فرکانس اصل

 کرد. میمقدار تنظ 

 

  شود.   ی استفاده م  Y  ی دامنه منبع فرکانس کمک  میتنظ   یبرا  P0-06و    P0-05استفاده شود ،  (P0-04)   منابع فرکانس کمکی   اگر از

. اگر نسبت به فرکانس دیکن  م یتنظ X   (P0-08   )ی فرکانس اصل  ا(یP0-10)فرکانس    بیشتریننسبت به  را    ی فرکانس کمک  دیتوان  ی م

 متفاوت است. X ی با توجه به فرکانس اصل Y ی فرکانس کمک میباشد ، دامنه تنظ  X ی اصل

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
0 

 فرکانس  بیشترینبه : نسبت 0

 X ی : نسبت به فرکانس اصل1

محدوده فرکانس  

عملکرد   یبرا Y ی کمک

X  وY 

P0-05 

 0 0%-150% 

محدوده فرکانس  

عملکرد   یبرا Y ی کمک

X  وY 

P0-06 
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  P0-21را در    offsetفرکانس    دیتوان  ی باشد ، م  Yو    X  اتیشود. اگر منبع فرکانس شامل عمل  ی فرکانس استفاده م  تنظیم منبعانتخاب    یبرا

 . ردیقرار گ Yو  Xعملکرد  جهیتا بر نت دیکن میتنظ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Y ی و منبع فرکانس کمک X ی فرکانس بر اساس منبع فرکانس اصل میتنظ  1-5 تصویر

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
0 

 ( انتخاب منبع فرکانسی ) یکان رقم

 X ی فرکانس اصل : منبع0

گان با رقم ده ی اتی)رابطه عمل Yو  X: بر اساس عملکرد منابع 1

 شود( ی م نییتع

 Y منبعو   X منبع نیب : جابجایی 2

 " Yو  Xبین منابع  اتیعمل"و   X منبع نیب : جابجایی 3

 " Yو  X  بین منابع  اتیعمل"و Y منبع نیب یی جابجا: 4

 ( X,Yرابطه بین منابع ) دهگان رقم

0:X+Y 

1:X-Y 

 : بیشترین مقدار 2

 : کمترین مقدار3

 P0-07 انتخاب منبع فرکانس 
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به عنوان مقدار   P0-08(، مقدار P0-03 = 0, 1انتخاب شده باشد ) 1یا  0های شماره که روش تنظیم فرکانس به صورت یکی از روش زمانی 

 .شودی فرکانس اینورتر در نظر گرفته می اولیه

 

ی اتصالات آن تغییرداد. در حقیقت تغییر این پارامتر معادل با جابجایی  توان جهت چرخش موتور را بدون نیاز به تغییر نحوهبراساس این پارامتر می 

 ( است. U,V,Wاز سیم های موتور) عدددو 

این در کاربردهایی که تغییر جهت چرخش  کند. بنابری پارامترها در جهت اصلی خود شروع به چرخش می تذکر: موتور پس از تنظیم اولیه

 اندازی کامل سیستم ممنوع است، استفاده از این کد مجاز نیست. موتور پس از راه

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
50.00 (Hz) 

0 (Hz) تا  بیشترین  فرکانس (P0-10) 

)تنها زمانی معتبر است که روش تنظیم فرکانس به صورت 

 ( P0-03 = 0 / 1تنظیم دیجیتال باشد، یعنی 

فرکانس از پیش تعیین  

 شده 
P0-08 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
0 

 (Wو  U ،Vدر جهت اصلی )براساس اتصالات   0:

 در جهت معکوس  1:

 P0-09 جهت چرخش 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 50.00 (Hz)  50.00 (Hz)  320.00تا (Hz) بیشترین مقدار فرکانس   P0-10 
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 Multi، سیگنال پالس با فرکانس بالا یا حالت چند سرعته )AIکه فرکانس اینورتر از طریق یکی از روش های ورودی آنالوگ  در صورتی 

Speed ،ورودی برابر با مقدار  % 100( تنظیم شودP0-10   .است 

،    میتنظ   1  یرو   P0-22اگر    :1 فرکانس    دقتشود  ا  0.1مرجع  در  است.  تنظ   نیهرتز  دامنه   ، هرتز   3200تا    50.0از      P0-10  میحالت 

 ]وابسته به مدل اینورتر[است.

 هرتز است.   320تا  50.0از   P0-10 میحالت ، دامنه تنظ  نیهرتز است. در ا 0.01شود ، وضوح مرجع فرکانس  میتنظ  2 یرو  P0-22اگر  :2

 . کند ی م رییاساس تغ نیمربوط به فرکانس بر ا فانکشن های هیفرکانس کل دقت،   P0-22پس از اصلاح مقدار  تذکر:

های سیگنال پالس با که برای این کار هریک از روشروش مختلف، حد بالای فرکانس را مشخ  کرد. در صورتی   5توان به  می   P0-11در  

 خواهد بود.   P0-03انتخاب شوند، انجام تنظیمات لازم مانند شرح کد   AI2و  AI1های آنالوگ فرکانس بالا، ارتباط سریال یا ورودی

مقداری را به عنوان حد بالای   AI2یا  AI1توان با استفاده از پیچی، می گشتاور در کاربردهای سیم برای مثال به منظور ممانعت از حالت کنترل 

به این حد برسد، اینورتر به عملکرد خود در همان سرعت )حد بالای    ACکه فرکانس خروجی اینورتر  فرکانس تعیین کرد. به این ترتیب زمانی 

 فرکانس( ادامه می دهد.  

 شود.در نظر گرفته می  P0-12باشد، حد بالای فرکانس برابر با مقدار  P0-11 = 0که برای حالتی 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 P0-12براساس مقدار  0:

 AI1ورودی آنالوگ  1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  4:

 پذیر است.(امکان DI5فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 ارتباط سریال  5:

انتخاب روش تنظیم حد 

 بالای فرکانس 
P0-11 

امکان تنظیم در 

 ن کارحی

مقدار 

 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده فرضپیش

 50.00 (Hz) ( حد پایین فرکانسP0-14تا بیشترین مقدار فرکانس ) (P0-10 ) حد بالای فرکانس P0-12 
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( انتخاب شوند، در نهایت حد بالای  P0-11 = 1, 2, 4)  4یا    2،  1های شماره  که برای تعیین حد بالای فرکانس، یکی از روشدر صورتی 

 آید.به دست می  P0-11تعیین شده در  Offsetفرکانس با افزودن مقدار 

 

 ، سه حالت رخ خواهد داد.  P8-14باشد، با توجه به حالت تعیین شده در کد  P0-14تر از مقدار که فرکانس تنظیم شده کم در صورتی 

 (. P8-14 = 0دهد )به کار خود ادامه می  P0-14اینورتر با فرکانسی برابر با  -

 (. P8-14 = 1شود )اینورتر متوقف می  -

 (.  P8-14 = 2کند )( کار می 0)فرکانس خروجی  0اینورتر با سرعت  -

 
22 Carrier Frequency 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0 (Hz)  بیشترین فرکانستا (P0-10) 

حد   برای Offsetمقدار 

 بالای فرکانس
P0-13 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  پارامتر نام  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0 (Hz) ( تا حد بالای فرکانسP0-12)  حد پایین فرکانس P0-14 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 

وابسته به مدل  

 اینورتر 
0.5 (KHz)   16.0 تا (KHz) (فرکانس حاملCarrier )22 P0-15 
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P0-15   تواند به کاهش نویز موتور، ممانعت از نوسان سیستم  برای تعیین فرکانس حامل در نظر گرفته شده است. تنظیم صحیح این فرکانس می

 مکانیکی، کاهش جریان نشتی به زمین و کاهش تداخل ایجاد شده توسط اینورتر کمک کند. 

تر  بالایی دارد. همچنین اتلاف توان و افزایش دمای موتور نیز بیشهای  که فرکانس حامل کم باشد، جریان خروجی، هارمونیکدر صورتی 

یابد. با این حال، در این صورت مواردی همچون اتلاف خواهد شد. اگر فرکانس حامل زیاد باشد، اتلاف توان و افزایش دمای موتور کاهش می 

 یابند.توان، دمای اینورتر و تداخل افزایش می 

بیان شده    5-1های مختلف بر روی وضعیت اینورتر یا موتور، در قالب جدول  اری مقدار فرکانس حامل از دیدگاهبه طور کلی چگونگی تأثیرگذ

 است. 

 

 

  

متفاوت خواهد بود. باید دقت کرد که تنظیم   AC( فرکانس حامل با توجه به توان اینورتر  P0-15فرض کد  ی )مقدار پیشتنظیم کارخانه

شود. بنابراین در چنین شرایطی سرعت سینک اینورتر می فرض، منجر به افزایش دمای هیت تر از مقدار پیشفرکانس حامل روی مقداری بیش

 .رخ دهد Overheatاینورتر باید کاهش داده شود. در غیر این صورت ممکن است براثر افزایش بیش از حد دما، هشدار 

 5-1جدول 

 فرکانس حامل کم زیاد

 نویز موتور  زیاد کم

 شکل موج جریان خروجی  بد خوب

 افزایش دمای موتور زیاد کم

 ACافزایش دمای اینورتر  کم زیاد

 جریان نشتی کم زیاد

 تداخل تشعشعات خارجی  کم زیاد
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تواند شود. استفاده از این پارامتر می تعیین می   P0-16پذیر بودن یا نبودن تنظیم فرکانس حامل به صورت خودکار براساس دما، توسط  امکان

 شود.  Overheatمنجر به کاهش تعداد هشدارهای 

سینک که دمای هیت دهد. در صورتی به صورت خودکار فرکانس حامل را کاهش می  ACسینک، اینورتر با افزایش دمای هیت  1: •

شده تنظیم  مقدار  به  نیز  حامل  فرکانس  بازگردد،  خود  معمول  مقدار  می   به  هشدارهای  بازگردانده  تعداد  از  ترتیب  این  به  شود. 

Overheat   شود. کاسته می 

 

-P0)یعنی مقدار    Acc / Decتا فرکانس مبدأ    (Hz) 0در واقع مدت زمان مورد نیاز برای افزایش فرکانس خروجی اینورتر از    Accزمان  

 مشخ  شده است.   5-1روی تصویر  t1با نماد  Accکند. زمان ( را تعیین می 25

 0( تا  P0-25)یعنی مقدار    Acc / Decدر واقع مدت زمان مورد نیاز برای کاهش فرکانس خروجی اینورتر از فرکانس مبدأ    Decزمان  

(Hz)  کند. زمان را تعیین میDec  با نمادt2  مشخ  شده است.  5-1روی تصویر 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 
 خیر  1:

 بله  2:

تنظیم فرکانس حامل با  

 دما
P0-16 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ل تنظیمی قابمحدوده

 

وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.00 (s) – 650.00 (s) (P0-19 = 2) 

0.0 (s) – 6500.0 (s) (P0-19 = 1) 

0 (s) – 65000 (s) (P0-19 = 0) 

زمان شتاب گیری  

(ACC) 
P0-17 

 

وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.00 (s) – 650.00 (s) (P0-19 = 2) 

0.0 (s) – 6500.0 (s) (P0-19 = 1) 

0 (s) – 65000 (s) (P0-19 = 0) 

 P0-18 ( DECزمان توقف )
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های ورودی دیجتال تنظیم شده در نظر گرفته شده است. به کمک ترمینال   Acc / Decچهار دسته زمان    G1100به طور کلی برای اینورتر  

پذیر است. پارامتر های مربوط به تنظیمات هر یک از  کردن بین این چهار دسته امکان  ، سوئیچP4در گروه پارامتر   17و    16روی توابع شماره  

 ها در ادامه بیان شده است. این دسته

 P0-18و  P0-17ی اول: دسته  -

 P8-04و  P8-03ی دوم: دسته  -

 P8-06و  P8-05ی سوم: دسته  -

 P8-08و  P8-07ی چهارم: دسته  -

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 1 

:0 1 (s) 

:1 0.1 (s) 

:2 0.01 (s) 

های دقت تنظیم زمان

Acc / Dec 

P0-19 

 5-1تصویر 
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در نظر   Acc / Decهای  سه دقت متفاوت جهت تنظیم مدت زمان  G1100گویی به نیاز کاربردهای مختلف، برای اینورتر  به منظور پاسخ

 گرفته شده است. 

ترتیب چک  شود. به این می  Acc / Decتذکر: تغییر این پارامتر منجر به تغییر تعداد ارقام اعشار برای مقدار پارامتر های مربوط به تنظیم زمان 

 ست. الزامی  P0-19تنظیم شده، پس از تغییر مقدار  Acc / Decکردن مجدد زمان 

  م یتنظ  Offsetبا افزودن فرکانس  یی شده باشد. فرکانس نها میتنظ   "Yو  Xعملکرد " یمعتبر است که منبع فرکانس رو  ی پارامتر فقط زمان نیا

 . دیآ ی مبدست پارامتر  نیشده در ا

 

 .شود ی مربوط به فرکانس استفاده م یتمام پارامترها دقت میتنظ  یبرااین پارامتر 

 . کند دیهرتز را تول  600.00تواند تا  ی م 3300هرتز باشد ،   0.01  دقتکند. اگر  دیهرتز تول 3200تواند تا  ی م 3300هرتز باشد ،  0.1 دقتاگر 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0.00HZ 
 ( P0-10) فرکانس بیشترینهرتز تا  0

منبع   Offsetفرکانس 

 یبرا ی فرکانس کمک

 Yو  Xعملکرد 

P0-21 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 2 

1 :0.1 Hz    

2 :0.01 Hz 
 P0-22 دقت مرجع فرکانس  

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 
 سازیعدم ذخیره  1:

 سازیذخیره  2:

سازی  امکان ذخیره

فرکانس تنظیم شده با  

تنظیم دیجیتال   روش

P0-23 
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 (.  P0-03 = 0, 1های تنظیم دیجیتال انتخاب شده باشد )یکی از روش ،این پارامتر تنها در صورتی معتبر است که روش تعیین فرکانس 

های  شود. در واقع تغییرات انجام شده توسط ترمینال بازگردانده می   P0-08فرکانس تنظیم شده پس از توقف اینورتر به مقدار    1: •

UP / DOWN  های یا کلیدUP  وDOWN  .تعبیه شده روی پنل، حذف می شوند 

ی پیش از توقف است. در حقیقت تغییرات انجام شده توسط  مقدار فرکانس تنظیم شده برابر با فرکانس خروجی اینورتر در لحظه  2: •

 ، همچنان در عملکرد اینورتر موثر خواهند بود. UP / DOWNهای روی پنل یا ترمینال DOWNو  UPکلیدهای 

 

 

پلاک موتورها، انجام اتوتیون به صورت مستقل،   یپارامترها میکند. تنظ  یاندازمختلف راه یهادو موتور را در زمان تواندی م G1100  اینورتر

است.    ریپذدو موتور امکان  یبرا  کار،در هنگام    اینورترعملکرد    یمرتبط با نحوه  یپارامترها  میتنظ   نیحالت های مختلف کنترل و همچن  نییتع

در دسترس هستند. با استفاده    A2گروه    ی در پارامتر ها  2موتور شماره    ی و پارامترها  P2و    P1گروه    یدر پارامتر ها  1موتور شماره    یپارامترها

 چیمختلف سوئ  یهاگروه  انیم  تالیج ید  یهانالیبا استفاده از ترم  ایکرد و    نییرا تع  ی علمربوط به موتور ف   یتوان گروه پارامتر ها  ی م  P0-24از  

های    42و    41)توابع شماره    کرد پارامتر  برای  هستند(  P4-05تا    P4-00که  دسترس  اگدر  توسط    ی پارامترها  ر.  با    P0-24انتخاب شده 

  دارد. تیانتخاب شده است ارجح  هانال یچه توسط ترمداشته باشد، آن  رتیمغا تالیج ید یهانالیانتخاب شده توسط ترم یپارامترها

(P0-03 = 0, 1 پیش ،)

 از توقف اینورتر 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 
 1پارامترهای موتور شماره  0:

 2پارامترهای موتور شماره  1:

انتخاب گروه پارامترهای 

و گروه   1موتور )گروه 

2) 

P0-24 
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  P0-25شده در    میتا فرکانس تنظ   (Hz) 0از مقدار    اینورتر  ی تا فرکانس خروج  کشدی که طول م  ستی در واقع مدت زمان  Acc  (Dec)زمان  

وابسته به فرکانس تنظیم شده خواهد   Acc / Decباشد، زمان    P0-25 = 1که  در حالتی برسد.  (  (Hz) 0تا    P0-25)از فرکانس تنظیم شده در  

 .یابدمی  رییتغ زیموتور ن Acc / Decکند، زمان  رییشده به طور مکرر تغ میاگر فرکانس تنظ بود، بنابراین 

برای تعیین مقدار فرکانس   P0-26.  (P0-03 = 0, 1)ارامتر تنها زمانی معتبر است که روش تنظیم فرکانس به صورت تنظیم دیجیتال باشد  این پ

،  DOWNو    UPهای اختصاص داده شده به توابع  تعبیه شده روی پنل یا ترمینال   DOWNو    UPپایه به منظور تغییر آن با استفاده از کلیدهای  

که فرکانس تنظیم شده و فرکانسِ در حین کار متفاوت باشند، تفاوت زیادی بین کارایی اینورتر در مدت ه شده است. در صورتی در نظر گرفت

 وجود خواهد داشت.  Dec و   Accزمان 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 ( P0-10) بیشترین فرکانس 0:

 فرکانس تنظیم شده 1:

:2 100 Hz 

فرکانس پایه برای زمان 

Acc / Dec 
P0-25 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 
 فرکانسِ در حین کار 0:

 فرکانس تنظیم شده 1:

فرکانس پایه برای اصلاح  

فرکانسِ در حین کار 

 اینورتر 

P0-26 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0000 
الاجرا هنگام اعمال دستورات کنترلی رقم یکان: فرکانس لازم 

 از طریق پنل اینورتر 

 تولید منبع انتخاب

 کاری فرکانس
P0-27 
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تنظیم    0روی مقداری غیر از    P0-27، اگر رقم یکان کد  (P0-02 = 0)که اعمال دستورات کنترلی از طریق پنل اینورتر انجام شود  در صورتی 

ارجحیت خواهد   P0-03( برای تعیین فرکانس اینورتر، بر روش تعیین شده توسط  P0-27شده باشد، روش انتخاب شده توسط آن )رقم یکان  

و همچنین   (P0-02 = 1)  اینورتر های کنترل از طریق ترمینال های بورد کنترل  ترتیب ارقام دهگان و صدگان نیز در روشداشت. به همین  

 ارتباط سریال

 (P0-02 = 2)  به منظور تنظیم فرکانس اینورتر به مقدارP0-03 .ارجحیت دارند  

 فعال  غیر 0:

 فرکانس تنظیم شده توسط تنظیم دیجیتال 1:

   AI1ورودی آنالوگ   2:

   AI2ورودی آنالوگ    3:

 دیجیتال  ورودی از دریافتی  ورودی پالسهای فرکانس  5:

 (Multi Speedحالت چند سرعته ) 6:

 (Simple PLCداخلی) PLCحالت  7:

:8 PID 

 ارتباط سریال  9:

 از استفاده بدون

 و  اصلی  فرکانسهای

 دستگاه  کمکی 

رقم دهگان: فرکانس لازم الاجرا هنگام اعمال دستورات  

 کنترلی از طریق ترمینال های بورد کنترل 

 : مانند رقم یکان9تا  0

رقم صدگان: فرکانس لازم الاجرا هنگام اعمال دستورات  

 کنترلی از طریق ارتباط سریال

 : مانند رقم یکان9تا  0

https://stanson.ir/


استنسونراهنمای کاربری درایو    

 

70 

stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

 

 1موتور شماره  ی : پارامترها P1گروه 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  رامتر نام پا ی قابل تنظیممحدوده

 0 :0 Modbus 
 P0-28 پروتکل ارتباط سریال 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 1 

 موتور آسنکرون معمول  0:

 موتور آسنکرون با فرکانس متغیر 1:

 P1-00 انتخاب نوع موتور 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
0.1 (KW) تا(KW)  1000.0    توان نامی موتور P1-01 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
1 (V)  2000تا (V)  ولتاژ نامی موتور P1-02 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.01 (A)   655.35تا (A)  تر های با توان کم)برای اینورتر

 ( (KW) 55از 

0.1 (A)   6553.5تا (A)  تر های با توان بیش)برای اینورتر

 ( (KW) 55از 

 P1-03 جریان نامی موتور 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
0.01 (Hz) تا بیشترین فرکانس (P0-10)  فرکانس نامی موتور P1-04 
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، باید براساس (P0-01 = 0)یا حالت کنترل برداری    V / F  (P0-01 = 2)این دسته از پارامترها در هر دو حالت استفاده از حالت کنترل  

،  سرعت  یابی به عملکرد بهتر اینورتر در هریک از حالت های کنترلمقادیر درج شده روی پلاک موتور و به طور صحیح تنظیم شوند. برای دست 

منظور مقداردهی دقیق دیگر پارامترهای مربوط به موتور، لازم است. دقت انجام اتوتیون، به صحت تنظیم پارامترهای    عملیات اتوتیون بهانجام  

 وابسته است.  P1-05تا  P1-01مربوط به پلاک موتور یعنی پارامتر های 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
1 (RPM)  65535تا (RPM) 

سرعت چرخشی نامی 

 (RPMموتور )
P1-05 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.001 (Ω)  65.535تا (Ω)   برای اینورترهای با توان(

 ( 55(KW)تر از کم

0.0001 (Ω)  6.5535تا (Ω)  برای اینورترهای با توان(

 ( (KW) 55تر از بیش

مقاومت استاتور )موتور  

 آسنکرون(
P1-06 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.001 (Ω)  65.535تا (Ω)   برای اینورترهای با توان(

 ( 55(KW)تر از کم

0.0001 (Ω)  6.5535تا (Ω)  برای اینورترهای با توان(

 ( (KW) 55تر از بیش

مقاومت روتور  )موتور  

 آسنکرون(
P1-07 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.01 (mH)  655.35تا (mH)   برای اینورترهای با توان(

 ((KW) 55تر از کم

0.001 (mH)   65.535تا (mH)   برای اینورترهای با توان(

 ( (KW) 55تر از بیش

راکتانس القائی نشتی  

 )موتور آسنکرون(
P1-08 
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ها براساس اطلاعات پلاک موتور، در دسترس نیست. مربوط به پارامترهای موتور آسنکرون هستند و مقدار آن P1-10تا  P1-06پارامتر های 

این   با انجام اتوتیون به دست می در واقع  با انجام اتوتیون استاتیک، پارامتر های  پارامترها  مقداردهی   P1-10تا    P1-06آیند. به این ترتیب 

 شوند. می 

-P1تا  P1-06تغییر یابد، اینورتر به طور خودکار مقدار پارامتر های  (P1-02)یا ولتاژ نامی موتور  (P1-01)می موتور که توان نادر صورتی 

 گرداند. استاندارد باز می  Yرا به مقدار پارامترهای مربوط به موتور آسنکرون سری  10

ی موتور  د به صورت دستی و براساس اطلاعات ارائه شده توسط سازنده پذیر نیست، پارامترهای مذکور بایاگر انجام اتوتیون در محل کار امکان

 تنظیم شوند.

 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.1 (mH)  6553.5تا (mH) های با توان )برای اینورتر

 ((KW) 55تر از کم

0.01 (mH)  655.35تا (mH) های با توان  )برای اینورتر

 ( (KW) 55تر از بیش

راکتانس القائی متقابل            

 )موتور آسنکرون(
P1-09 

★ 
وابسته به مدل  

 اینورتر 

0.01 (A)   تاP1-03 55تر از )برای اینورترهای با توان کم 

(KW) ) 

0.1 (A)  تاP1-03 55تر از )برای اینورترهای با توان بیش 

(KW) ) 

باری  )موتور جریان بی 

 آسنکرون(
P1-10 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 عدم انجام اتوتیون  0:

 اتوتیون استاتیک برای موتورهای آسنکرون 1:

 اتوتیون کامل برای موتورهای آسنکرون 2:

انتخاب روش انجام  

 اتوتیون 
P1-37 
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 عدم انجام اتوتیون  0: •

توان  پذیر نیست، می در مواقعی که امکان جداسازی بار از موتور آسنکرون وجود ندارد و به همین دلیل انجام اتوتیون کامل امکان  1: •

قت کرد که پیش از آن نوع موتور و پارامترهای مربوط به اطلاعات پلاک موتور،  از اتوتیون استاتیک استفاده کرد. همچنین باید د

قرار گیرد، اینورتر وارد   1بر روی مقدار    P1-37که  زمانی  ، باید به درستی مقداردهی شوند.  P1-05تا    P1-00یعنی پارامتر های  

  ، به صورت خودکار  اینورتر  بیترت  نیبه اود.  ش، عملیات اتوتیون استاتیک شروع می RUNشده و با فشردن کلید    TUNEحالت  

 . آوردی را به دست م P1-08تا  P1-06 یمقدار پارامترها

 برای انجام اتوتیون کامل باید ابتدا از جدا بودن بار از موتور اطمینان حاصل کرد. در حین انجام اتوتیون کامل، اینورتر ابتدا عملیات  2: •

فرکانس نامی  % 80، فرکانس را تا P0-17در نظر گرفته شده در   Accدهد و سپس با توجه به زمان اتوتیون استاتیک را انجام می 

در نظر گرفته    Decکند و پس از آن براساس زمان  دهد. سپس اینورتر مدت زمان خاصی را در این شرایط کار می ی موتور افزایش م 

 دهد.  ، سرعت را تا توقف کامل کاهش می P0-18شده در 

 ی ه درست، بP1-05تا    P1-00  یپارامتر ها  ی عنیمربوط به اطلاعات پلاک موتور،    ینوع موتور و پارامترها  دیبا  در این حالت نیز

 آورد.  را به دست می  P1-10تا  P1-06به این ترتیب اینورتر به صورت خودکار، مقدار پارامترهای   شوند. ی مقدارده

 پذیر است که دستورات کنترلی از طریق پنل اینورتر اعمال شوندانجام اتوتیون برای به دست آوردن پارامترهای موتور تنها زمانی امکان تذکر:

 (P0-02 = 0) . 

 

 ( Vector Controlکنترل برداری)  ی : پارامترها P2گروه 
 کاربردی ندارند.   V / Fکنترل روش ند و برای معتبر هست (P0-01 = 0)کنترل برداری روش   تنها برای P2پارامترهای گروه 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 100تا  001 30 
ی تناسبی حلقه  بهره

 (KP)1عت سر
P2-00 
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 کنند. های در حین کار اینورتر تغییر می حلقه سرعت، براساس فرکانس PIپارامترهای 

حلقه سرعت    PIباشد، پارامترهای    P2-02یعنی    اول تغییر ضرایب حلقه سرعتفرکانس  اگر فرکانسِ در حین کار کمتر یا برابر با   -

 شوند.تعیین می  P2-01و  P2-00توسط مقادیر پارامتر های 

حلقه   PIباشد، پارامترهای    P2-05یعنی    دوم تغییر ضرایب حلقه سرعتفرکانس  تر یا برابر با  اگر فرکانسِ در حین کار بیش -

 شوند. تعیین می  P2-04و  P2-03سرعت توسط مقادیر پارامتر های 

 0.50 (s) 0.01 (s)  10.00تا (s) 
زمان انتگرال گیر حلقه 

 (KI)1سرعت 
P2-01 

 5.00 (Hz) 0.00  تاP2-05 
اول تغییر  فرکانس 

 ضرایب حلقه سرعت 
P2-02 

 100تا  001 20 
ی تناسبی حلقه  بهره

 (KP)2سرعت 
P2-03 

 1.00 (s) 0.01 (s)  10.00تا (s) 

زمان انتگرال گیر حلقه 

 (KI)2سرعت 
P2-04 

 10.00 (Hz) 
P2-02 خروجی   تا بیشترین فرکانس 

دوم تغییر فرکانس 

 سرعت ضرایب حلقه 
P2-05 
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-2حلقه سرعت همانطور که در تصویر  PIقرار بگیرد، پارامترهای  P2-05و  P2-02فرکانسِ در حین کار بین دو مقدار  کهزمانی  -

 آید. به دست می  PIخطی میان دو گروه پارامترهای نمایش داده شده است، به صورت  5

 

یابی  شوند. برای دست ی سرعت، تنظیم می کنندهو زمان انتگرال تنظیمی تناسبی  مشخصات پاسخ دینامیکی سرعت در کنترل برداری، با تنظیم بهره

ی تناسبی را افزایش و زمان انتگرال را کاهش داد. باید دقت کرد که این موضوع پارامتر منجر به توان بهرهتر می دهی سریعبه سیستم با پاسخ 

 است.  ین پارامترها در ادامه شرح داده شده نوسان سیستم خواهد شد. به این ترتیب روش تنظیم توصیه شده برای ا

توان تنظیمات مناسب را انجام داد. به این ی کارخانه برای این پارامترها مطابق با نیاز کاربرد مد نظر نیست، می اگر تنظیمات اولیه -

انتگرال را تا مقداری که سیستم  ی تناسبی را تا مقداری که سیستم نوسان نداشته باشد افزایش داده و سپس زمان  صورت که ابتدا بهره

 را حفظ کند، کاهش داد.  دهی سریع خود( کم و پاسخOvershootزدگی)همچنان بالا 

کند ممکن است  افت می   Overshootکه  زیاد در سرعت شود و هنگامی   Overshootممکن است منجر به    PIتنظیم اشتباه پارامترهای    تذکر:

 رخ دهد.  Overvoltageخطای 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 200تا  % 50 % 100 

لغزش  ضریب اصلاح 

 کنترل برداریروش 
P2-06 

 5-2تصویر 
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P2-06    ی حالت کنترل  یبرابه منظور تنظیم دقت پایداری سرعت موتور  VECTOR   که موتورِ تحت بار در سرعت  شود. وقتی استفاده می

کند، مقدار این که موتورِ تحت بار در سرعت بسیار بالا کار می کند، مقدار این پارامتر را باید افزایش داد. همچنین زمانی خیلی پایین کار می 

 پارامتر را باید کاهش داد.  

 

شود. گشتاور استفاده می   مراجعاست. این پارامتر برای فیلتر کردن    جریان مرجع گشتاورسرعت،    کنترل برداری، خروجی کنترل کننده  در حالت

توان مقدار آن را افزایش داد. همچنین در مواردی که  به طور کلی نیازی به تنظیم این پارامتر نیست و در مواردی که تغییر سرعت زیاد است، می 

ن است گشتاور خروجی اینورتر  موتور نوسان دارد، این پارامتر باید تا مقدار مناسب کاهش داده شود. اگر مقدار این پارامتر کوچک باشد، ممک

 دهی سریع خواهد بود.تغییر زیادی داشته باشد، اما پاسخ 

 

  Overvoltageجلوگیری و در نتیجه مانع وقوع خطای  BUSتواند از افزایش ولتاژ ، کنترل تحریکِ بیش از حد می Decelerationهنگام 

که احتمال وقوع خطای تری داشته باشد، اثر بازدارندگی نیز بهتر خواهد بود. در صورتی ی تحریکِ بیش از حد، مقدار بیششود. هرچه بهره 

Overvoltage    در مدت زمانDeceleration   ی تحریکِ بیش از حد را افزایش داد. باید دقت کرد برای اینورتر وجود دارد، باید بهره

افزایش بیش از حد این بهره ممکن است منجر به افزایش جریان خروجی شود. بنابراین در کاربردهای واقعی این پارامتر باید روی یک مقدار 

 مناسب تنظیم شود. 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.050 (s) 0.000 (s)  1.000تا (s) 

 حلقهثابت زمانی فیلتر 

 سرعت
P2-07 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده فرضپیش

 200تا  0 64 

 افزایش کنترل ضریب

کنترل  حالت در تحریک

  برداری

P2-08 
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یابد( یا کاربردهایی  افزایش نمی   Decelerationدر مدت زمان    BUSد در کاربردهای با اینرسی پایین )ولتاژ  ی تحریکِ بیش از حد بایبهره

 تنظیم شود.   0که یک مقاومت ترمز وجود دارد، روی مقدار 

 

  P2-09های انتخاب شده در  گشتاور خروجی اینورتر، با مقدار تعیین شده توسط هریک از روش   ،  بیشترین مقداردر حالت کنترل سرعت

های آنالوگ، سیگنال پالس با فرکانس بالا یا روش ارتباط سریال برای تعیین حد بالای گشتاور استفاده شود، شود. اگر از ورودیمحدود می 

مقدار  % 100گیرد، انجام می  %نیز به صورت  P2-10جا که تنظیم شود. از آنمی اختصاص داده  P2-10ها به مقدار تنظیمات آن  % 100

و همچنین سیگنال پالس با فرکانس    AI1  ،AI2های آنالوگ  آن مربوط به گشتاور نامی اینورتر است. جزئیات مربوط به چگونگی تنظیم ورودی

  5روی مقدار    P2-09قرار دارد، اگر    Masterه اینورتر در ارتباط با یک  کزمانی است.    شرح داده شده  P4بالا ورودی در پارامتر های گروه  

 پارامتر تنظیم شده باشد، 

 P2-10  تواند توسط ارتباط با میMaster  .مقداردهی شود 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 P2-10براساس مقدار  0:

 AI1ورودی آنالوگ  1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  4:

 پذیر است.(امکان DI5فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 ارتباط سریال  5:

 حد بالای مرجع گشتاور 

 در حالت کنترل سرعت 
P2-09 

 % 200.0تا  % 0.0 % 150.0 

تنظیم حد بالای گشتاور 

در حالت کنترل سرعت  

 به وسیله کیپد اینورتر

P2-10 
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P2-13    تاP2-16    پارامترهایPI   حلقه جریان برای کنترل برداری هستند. این پارامترها به طور خودکار با انجام اتوتیون کامل موتور آسنکرون

ممکن   PIی  شوند. همچنین باید دقت کرد که افزایش بهرهشود، مقداردهی می ز شناخته می که با عنوان اتوتیون بدون بار موتور آسنکرون نی

ی ی تناسبی یا بهره که نوسان جریان یا نوسان گشتاور زیاد باشد، به طور دستی باید بهرهاست منجر به نوسان کل حلقه کنترل شود. بنابراین زمانی 

 انتگرالی کاهش داده شود. 

 V / Fکنترل  ی پارامترها : P3گروه 
 

 معتبر هستند.   V / F  (P0-01 = 2)پارامترهای این گروه تنها برای حالت کنترل 

کند یا اندازی می ها یک اینورتر چند موتور را راهبرای کاربردهایی با بار کم )مانند فن یا پمپ(، کاربردهایی که در آن  V / Fحالت کنترل 

 زیادی وجود دارد، مناسب است.  تفاوت در مواردی که میان توان موتور و توان اینورتر 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 60000تا  0 2000 

 PI کنترلر در P ضریب

 جریان کنترل برای

 حلقه در موتور تحریک

 جریان کنترل

P2-13 

 60000تا  0 1300 

 PI کنترلر در I ضریب

 جریان کنترل برای

 حلقه در موتور تحریک

 جریان کنترل

P2-14 

 60000تا  0 2000 

 PI کنترلر در P ضریب

 گشتاور کنترل برای

 کنترل حلقه در خروجی 

 جریان

P2-15 

 60000تا  0 1300 

 PI کنترلر در I ضریب

 گشتاور کنترل برای

 کنترل حلقه در خروجی 

 جریان

P2-16 
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 این منحنی برای بار با گشتاور ثابت کاربرد دارد. 0: •

  P3-08تا    P3-03مناسب است. با تنظیم پارامترهای    …ای برای بارهای خاص مانند سانتریفیوژ و  چند نقطه  V / Fمنحنی    1: •

 مدنظر دست یافت. V / Fتوان به منحنی می 

 ، مانند فن و پمپ گریز از مرکز کاربرد دارند.های مربعی برای استفاده در مورد بارهای گریز از مرکزمنحنی  2: •

 مربعی خواهد بود. V / Fخطی و  V / F، بین منحنی V / Fمنحنی  در این حالت 8:تا  3 •

در این حالت، فرکانس خروجی و ولتاژ خروجی اینورتر کاملا از یکدیگر مستقل هستند. فرکانس خروجی از طریق روش    10: •

است که با عنوان »منبع ولتاژ    P3-13شود. ولتاژ خروجی نیز برابر با  ، تعیین می (P0-03)س اینورتر  انتخاب شده برای تنظیم فرکان

های گرمایشی القائی،  شود. این منحنی در مواردی مانند سیستمبا ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل« شناخته می   V / Fبرای حالت کنترل  

ست  استقلال فرکانس و ولتاژ خروجی اینورتر به این معنی حالت    نیدر ارد دارد.  ی معکوس و کنترل گشتاور موتور کاربمنبع تغذیه 

افزایش    P3-13تا مقدار تعیین شده در   0   (V)از مقدار  P3-15که، برای مثال در هنگام شروع به کار اینورتر، ولتاژ در مدت زمان  

تا فرکانس تنظیم شده    (Hz) 0از    P0-17مدت زمان    یابد. همچنین فرکانس خروجی نیز به صورت کاملا مستقل از ولتاژ، درمی 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  رامتر نام پا ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

:0 V / F  خطی 

:1 V / F ای چند نقطه 

:2 V / F  مربعی 

:3 V / F  توان 1.2با 

:4 V / F  توان 1.4با 

:6 V / F  توان 1.6با 

:8 V / F  توان 1.8با 

:10 V / F  با ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل 

:11 V / F با ولتاژ و فرکانس نیمه مستقل 

 V / F P3-00تنظیم منحنی 
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،  0یابد. از سوی دیگر در صورت اعمال فرمان توقف، فرکانس و ولتاژ به صورت کاملا مستقل، از مقادیر تنظیم شده تا  افزایش می 

 شود.  کاهش یافته و اینورتر متوقف می  P3-16و  P0-18های به ترتیب بر اساس زمان

-P3تواند از طریق  ها می ی تناسب میان آن برای حالت نیمه مستقل، ولتاژ و فرکانس با یکدیگر متناسب هستند و چگونگی رابطه  11: •

، وابسته P1گروه کد    ی میان ولتاژ و فرکانس به ولتاژ نامی موتور و فرکانس نامی موتور تعیین شده درتعیین شود. همچنین رابطه  13

 است. 

 زیر است:  به صورت Fو  Vی میان ( باشد، رابطه % 100تا  0فرض کنید که ورودی منبع ولتاژ برابر با )

𝑉

𝐹
= 2 × 𝑋 ×

ولتاژ  نامی موتور

فرکانس  نامی موتور
 

  P0-03انتخابی در    ، فرکانس تنظیم شده توسط روش(Hz) 50، فرکانس نامی موتور  (V) 220برای مثال اگر ولتاژ نامی موتور  

 زیر به دست آورد: توان مقدار ولتاژ خروجی اینورتر را به فرم باشند، می  % P3-14 = 80و   P3-13 = 0، (Hz) 20برابر با 

𝑉 = 2 × 0.8 ×
220 

50
× 20 = 140.8 

 

های پایین توان ولتاژ خروجی اینورتر برای فرکانس، می V / Fسازی مشخصات گشتاورِ فرکانس پایین مربوط به حالت کنترل  به منظور جبران

ی گشتاور روی مقدار زیادی تنظیم شود، ممکن است موتور بیش از حد گرم شده و اینورتر افزایش داد. اگر افزاینده  P3-01را با تغییر مقدار  

 شود.   Overcurrentدچار مشکل  نیز

 
23 Torque Boost 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
 P3-01 23افزایش گشتاور  % 30تا  % 0.0

★ 50.00 (Hz) 
0.00 (Hz) خروجی  تا بیشترین فرکانس 

فرکانس قطع افزایش  

 گشتاور
P3-02 
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را افزایش داد. از سوی دیگر اگر بار کم است، مقدار   P3-01توان مقدار  اندازی موتور کافی نیست، می که بار زیاد و گشتاور راهدر صورتی 

P3-01   دهد. در این افزایش می تنظیم شود، اینورتر به صورت خودکار گشتاور را    0.0که این کد روی مقدار  باید کاهش داده شود. زمانی

 کند.  ی گشتاور را براساس پارامترهای موتور مانند مقاومت استاتور محاسبه می مورد اینورتر به صورت خودکار مقدار افزاینده

ر نامعتبر خواهد  ی گشتاو تر شود، افزایندهمعتبر است. اگر فرکانس از این مقدار بیش  P3-02تر از مقدار  های کمی گشتاور برای فرکانسافزاینده

 شد. 

 نمایش داده شده است.  5-3در تصویر  P3-02و  P3-01ی گشتاور به صورت دستی توسط پارامتر های چگونگی تنظیم افزاینده

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تاP3-05 

از منحنی   (F1) 1فرکانس شماره 

    V / Fای چند نقطه
P3-03 

 % 100.0تا  % 0.0 % 0.0 ★

چند  ی ( از منحن V1) 1شماره  ولتاژ

   V / F یانقطه
P3-04 

 5-3تصویر 
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براساس مشخصات بار موتور   V / Fای  شوند. منحنی چند نقطهای استفاده می چند نقطه  V / Fاین شش پارامتر برای مشخ  کردن منحنی  

 ها به صورت  ی میان ولتاژها و فرکانسشود. رابطهتنظیم می 

𝑉1 < 𝑉2 < 𝑉3     &     𝐹1 < 𝐹2 < 𝐹3 

 :تذکر

در چنین  است. باید دقت کرد که ولتاژ زیاد در فرکانس پایین ممکن است منجر به افزایش بیش از حد دمای موتور و حتی سوختن آن شود.  

 ی حفاظتی اینورتر فعال شود. ، جنبه Overcurrentشرایطی ممکن است به دلیل وقوع 

★ 0.00 (Hz) P3-03  تاP3-07 

  ی ( از منحنF2) 2فرکانس شماره 

    V / F یاچند نقطه
P3-05 

 % 100.0تا  % 0.0 % 0.0 ★

چند  ی ( از منحن V2) 2ولتاژ شماره 

   V / F یانقطه
P3-06 

★ 0.00 (Hz) 

P3-05  تا فرکانس نامی موتور(P1-04) 

-A2برابر با  2تذکر: فرکانس نامی موتور شماره 

 است.  04

  ی ( از منحنF3) 3فرکانس شماره 

    V / F یاچند نقطه
P3-07 

★ 0.0 % 
 % 100.0تا  % 0.0

چند  ی ( از منحن V3) 3ولتاژ شماره 

   V / F یانقطه
P3-08 
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P3-09  توان از طریق یابد، می که بار موتور افزایش می تنها برای موتورهای آسنکرون معتبر است. زمانیP3-09   لغزش سرعت چرخش موتور

با   برابر  پارامتر  این  اگر  تثبیت کرد.  بار  تغییر  موتور را در صورت  و سرعت  را جبران  نشان  % 100آسنکرون  که  دهنده باشد،  است  این  ی 

کند، برابر با لغزش نامی موتور است. اینورتر به صورت خودکار لغزش نامی موتور را از  که موتور بار نامی را تحمل می گامی سازی در هنجبران

آورد.  اند، به دست می تنظیم شده   P1طریق انجام محاسباتی بر اساس فرکانس نامی موتور و سرعت چرخشی نامی موتور که در پارامتر های گروه  

 را کمی تغییر داد.سرعت چرخش موتور با سرعت مد نظر متفاوت باشد، باید این پارامتر به طور کلی اگر 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 200.0تا  % 0 % 0.0 

سازی لغزش  ی جبرانبهره

   V/Fدر روش 
P3-09 

 5-4تصویر 
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-P3شود. هرچه مقدار    Overvoltageجلوگیری کرده و مانع وقوع خطای    BUSمی تواند از افزایش ولتاژ    پارامتراین  ،  Decدر مدت زمان  

 شود. بهتر مهار می  BUSتر باشد، افزایش ولتاژ بزرگ 10

ش داد. با این حال، را افزای  این پارامتربرای اینورتر وجود دارد، باید    Decدر مدت زمان    Overvoltageکه احتمال وقوع خطای  در صورتی 

 در کاربردهای واقعی باید روی مقدار مناسب تنظیم شود. P3-09مقادیر بالای این بهره ممکن است منجر به افزایش جریان خروجی شود. 

د، یابد یا در مواردی که مقاومت ترمز وجود دارموتور افزایش نمی   Decدر مدت زمان    BUSدر کاربردهایی که اینرسی کم است و ولتاژ  

 تنظیم شود. 0باید روی  این پارامترمقدار 

 

 

P3-11   ترین مقدار ممکنی که برای ممانعت از نوسان به منظور جلوگیری از تأثیرگذاری روی حالت کنترل  باید روی کوچکV / F    ضروری

 است، تنظیم شود.

طور    که موتور به صورت آشکارا نوسان دارد، مقدار آن بهتنظیم شود و تنها زمانی   0اگر موتور هیچ نوسانی ندارد این پارامتر باید روی مقدار  

که عملکرد جلوگیری  تر خواهد بود. زمانی ی جلوگیری از نوسان مطلوب تر باشد، نتیجهمناسب افزایش داده شود. هرچه مقدار این پارامتر بیش

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 200تا   0 64 

 از جلوگیری ضریب

 در DC ولتاژ   افزایش

 V/Fروش 

P3-10 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
 100تا   0

ضریب جلوگیری از 

در روش  نوسان موتور

V/F 

P3-11 
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مطلوب نخواهد    V / Fباری باید صحیح باشد. در غیر این صورت، اثر مهار نوسان در حالت  از نوسان فعال باشد، جریان نامی موتور و جریان بی 

 بود.

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 (P3-14)تنظیم دیجیتال  0:

 AI1ورودی آنالوگ 1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

اعمال سیگنال پالس با سیگنال پالس با فرکانس بالا ) 4:

  DI5 (P4-04 = 30) نالیترم قیفرکانس بالا تنها از طر

 .(است ریپذامکان

 (Multi Speedچند سرعته ) حالت 5:

 (Simple PLC)داخلی  PLCحالت  6:

 PIDی کننده کنترل  7:

 ارتباط سریال   8:

  (P1-02, A2-02)به ولتاژ نامی موتور  % 100.0

 شود. اختصاص داده می 

انتخاب روش تنظیم  

ولتاژ خروجی برای  

با  V / Fمنحنی 

ژ کاملا فرکانس و ولتا

 مستقل  

P3-13 

 0 0 (V)  تا ولتاژ نامی موتور 

تنظیم دیجیتال ولتاژ برای 

با  V / Fمنحنی 

فرکانس و ولتاژ کاملا 

 مستقل 

P3-14 
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با ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل، معمولا برای کاربردهایی مانند کوره القائی، منبع تغذیه معکوس و کنترل گشتاور موتور مناسب   V / Fمنحنی 

یا از طریق    P3-14روی حالت ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل تنظیم شده باشد، ولتاژ خروجی توسط مقدار    V / Fاست. اگر حالت کنترل  

 شود.و ارتباط سریال تعیین می PID ، کنترل کننده (Simple PLCداخلی) PLCحالت لت چند سرعته، های آنالوگ، حاورودی

 است.   P3-14ولتاژ خروجی برابر با مقدار  0: •

 شود. تنظیم می  AIهای ولتاژ خروجی توسط ولتاژ اعمال شده به ترمینال  2:و  1 •

شود. باید دقت کرد که برای مشخ  می  DI5ولتاژ خروجی توسط فرکانس سیگنال پالس با فرکانس بالا اعمال شده به ترمینال  4: •

 قابل قبول است.   (KHz) 3تا  (KHz) 0ی فرکانس و بازه (V) 30تا  (V) 9ی ولتاژ بین سیگنال پالس با فرکانس بالا، محدوده

ی میان سیگنال تنظیم و ولتاژ تنظیم شده مقداردهی باید به منظور مشخ  کردن رابطه  PCو    P4برای این روش، پارامترهای گروه    5: •

تنظیمات چند سرعته در گروه    % 100.0شوند. در این حالت،  مقداردهی می   %به صورت    PCشوند. پارامتر های مذکور در گروه  

PC  شود.داده می به ولتاژ نامی موتور اختصاص 

 باید برای تعیین ولتاژ خروجی تنظیم شوند.  PCپارامترهای گروه  6: •

براساس کنترل  7: • بسته کنندهولتاژ خروجی  برای مشاهده تولید می   PIDی  ی حلقه  به بخش توضیحات ی جزئیات می شود.  توان 

 مراجعه کرد.  PAدر گروه PIDکنترل کننده 

 شود. ی و از طریق ارتباط سریال تعیین می ولتاژ خروجی توسط سیستم بالادست  8: •

با ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل،    V / Fهای تعیین ولتاژ خروجی برای حالت کنترل  به طور کلی چگونگی تنظیمات مربوط به هریک از روش 

شود. اگر پارامترها روی مقادیر  مقدار تنظیمات در هر روش به ولتاژ نامی موتور اختصاص داده می  % 100.0است.  P0-03مشابه با شرح کد 

 گیرد.قرار می  ها مدنظر، قدرمطلق آنمنفی تنظیم شوند

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 (s) 0.0 (s)   1000.0تا (s) ولتاژ  افزایش زمان مدت P3-15 
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P3-15    0مدت زمان مورد نیاز برای افزایش ولتاژ خروجی از (V)   کند که این زمان به صورت  تا ولتاژ نامی موتور را مشخ  میt1   روی

 نمایش داده شده است.  5-5تصویر 

P3-16    0مدت زمان مورد نیاز برای کاهش ولتاژ خروجی از ولتاژ نامی موتور تا (V)   کند که این زمان به صورت  را مشخ  میt2    روی

 نمایش داده شده است.  5-5تصویر 

 
 

 

 V/F حالت در

Separation 

 0.0 (s) 
0.0 (s)  1000.0تا (s) 

 ولتاژ کاهش زمان مدت

 V/F حالت در

Separation      

P3-16 

 5-5تصویر 
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 های ورودی ترمینال : P4گروه 

اند  در نظر گرفته شده AI2و   AI1و دو ترمینال ورودی آنالوگ  DI6تا  DI1های شش ترمینال ورودی دیجیتال با نام G1100برای اینورتر 

تواند به منظور اعمال سیگنال پالس با فرکانس بالا مورد استفاده قرار بگیرد. همچنین برای هریک از شش ورودی می   DI5ها تنها  که از میان آن

اند. شماره این توابع به همراه شرح چگونگی عملکرد اینورتر در صورت اعمال  های مختلف اینورتر تعریف شده دیجیتال، توابعی برای عملکرد

 اند. شده لیست  5-2ها، در جدول  آن

 

 

 5-2جدول 

امکان تنظیم در 

 حین کار
 کد  نام پارامتر  فرض مقدار پیش

 (FWD)گرد شروع به کار در جهت راست  1: ★

انتخاب عملکرد برای 

 DI1ترمینال 
P4-00 

 (REV)گرد به کار در جهت چپ  شروع 2: ★

انتخاب عملکرد برای 

 DI2ترمینال 
P4-01 

 (RESET)کردن خطا  برطرف 9: ★

انتخاب عملکرد برای 

 DI3ترمینال 
P4-02 

★ 
 Multiسرعته )  حالت چندمدنظر در برای انتخاب سرعت  1ترمینال شماره  12:

Speed ) 

انتخاب عملکرد برای 

 DI4ترمینال 
P4-03 

★ 
 Multiسرعته )  چندحالت مدنظر در  سرعتبرای انتخاب  2شماره  ترمینال 13:

Speed ) 

انتخاب عملکرد برای 

 DI5ترمینال 
P4-04 

 تعریف نشده  0: ★
انتخاب عملکرد برای 

 DI6ترمینال 

P4-05 
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 عملکرد )نوع عملکرد( توضیحات )شرح عملکرد( 
شماره 

 عملکرد

های رزرو شده را روی توان ترمینالبرای جلوگیری از اختلال عملکرد اینورتر، می 

 تنظیم کرد. 0 مقدار
 0 نشدهتعریف 

گرد( هنگام کار  گرد یا چپاین ترمینال برای کنترل جهت چرخش موتور )راست

 گیرد.  اینورتر، مورد استفاده قرار می 

گرد  شروع به کار در جهت راست 

(FWD) 

1 

گرد شروع به کار در جهت چپ 

(REV) 

2 

امکان را  اینورتر  سیمه  سه  کنترل  ترمینال،  می این  جزپذیر  که  در سازد  آن  ئیات 

 شرح داده شده است.  P4-11توضیحات 
 3 ( wire-3حالت کنترل سه سیمه)

FJOG گرد با فرکانس به معنی چرخش راستJOG  وRJOG  به معنی چرخش

 Dec  و زمان   Acc، زمان  JOGاست. تنظیم فرکانس    JOGگرد با فرکانس  چپ

-P8-00 ،P8مربوط به عملکرد اینورتر در این حالت به ترتیب توسط پارامتر های 

 قابل انجام است. P8-02و  01

گرد با شروع به کار در جهت راست 

 JOG (FJOG)فرکانس 
4 

گرد با  شروع به کار در جهت چپ 

 JOG (RJOG)فرکانس 
5 

صورتی  ترمینالدر  طریق  از  شده  تنظیم  فرکانس  شود، که  تعیین  خارجی  های 

، به منظور اعمال دستورات 7و    6های در نظر گرفته شده برای دو عملکرد  ترمینال

 شوند. برای تغییر فرکانس استفاده می  و کاهش افزایش

نتخاب ا  (P0-03 = 0, 1)که روش تنظیم فرکانس به صورت تنظیم دیجیتال  زمانی 

 های مذکور برای تنظیم فرکانس کاربرد دارند.شده باشد، ترمینال 

 UP 6ترمینال 

 DOWN 7ترمینال 
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24 Coast to Stop 
25 Remote Fault Reset 
26 Swing Frequency 
27 Pause 

  ی توقف خود به خود  خروجی اینورتر بلافاصله قطع شده و موتور به سمت حالت  

اینورتر میرود. این عملکرد مانند توقف به صورت  بار و بدون دخالت    ی نرسیا  له یبه وس

 است.  P6-10شفت آزاد در کد 

 8 24توقف به صورت شفت آزاد 

 RESETشود و دقیقا مشابه با کلید  کردن خطا استفاده می   برطرفاین ترمینال برای  

توان توسط را می   25خطا از راه دور   برطرفکند.  تعبیه شده روی پنل دستگاه عمل می 

 سازی کرد.  ترمینال تنظیم شده روی این عملکرد پیاده

 9 (RESET)کردن خطا  برطرف

شود اما تمام پارامترهای حین کار مانند متوقف می  Dec اینورتر پس از مدت زمان 

نوسان PLCوضعیت   فرکانس  کننده    26،  کنترل  پارامترهای  ذخیره  PIDو  را 

دن این ترمینال، اینورتر وضعیت خود در هنگام پیش از کند. پس از غیرفعال شمی 

 دهد. توقف را بازگردانی و به کار خود ادامه می 

 10 در حین کار اینورتر  27ایجاد وقفه

 ی . چگونگکندی را اعلام م  Err15   یخطا  اینورتر  نال،یترم  نیشدن ا  فعال  به محض

ا  اینورترعملکرد   اعلام  از   P9-47در  انجام شده    ماتیتنظ   براساسخطا،    نیپس 

 .شودتعیین می 

  Normally Open  (NO)ورودی 

 برای ایجاد خطای خارجی
11 

- 5ها براساس جدول  بودن این ترمینال  فعال یا غیر فعالبا هر حالت ترکیب وضعیت   

( برای اینورتر PC-15تا    PC-00مرجع متفاوت )از    16سرعت یا    16انتخاب    ،  3

 پذیر است. امکان

 12 چند سرعته  1ترمینال شماره 

 13 چند سرعته  2ترمینال شماره 

 14 چند سرعته  3ترمینال شماره 

 15 چند سرعته  4ترمینال شماره 

دسته  انتخاب  یبرا 1شماره  نالیترم

 Acc / Decزمان پارامتر های 
16 
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در نظر گرفته  Acc / Dec یهازمان میتنظ   یدسته کد متفاوت برا 4 ی به طور کل

 نالیدو ترم نیبودن ا On / Off  تیوضع  بیترک حالت شده است که با هر

 .شودها انتخاب می یکی از آن  ،5-4براساس جدول 

دسته   انتخاب یبرا 2شماره  نالیترم

 Acc / Decزمان پارامتر های 
17 

د.  انجام خواهد ش Yو   Xدو منبع فرکانس با فعال کردن این ترمینال سوئیچ بین 

 مراجعه نمایید. P0-07این فانکشن به پارامتر  برای توضیحات بیشتر مربوط به
 18 سوئیچ کردن میان مرجع های فرکانس  

انتخاب شده    (P0-03 = 0, 1)اگر روش تنظیم فرکانس به صورت تنظیم دیجیتال  

و  UPهای  یا کلید  7و  6های در نظر گرفته شده برای توابع باشد، به کمک ترمینال 

DOWN     توان فرکانس تنظیم شده را تغییر داد. در تعبیه شده روی پنل اینورتر، می

ه به مقدار اولیه و پاک کردن تغییرات ایجاد این حالت، بازگردانی فرکانس تنظیم شد

 پذیر است. امکان 19شده در آن، توسط ترمینالی با مقدار 

پاک کردن تغییرات ایجاد شده در  

های در نظر فرکانس از طریق ترمینال

 و  UPگرفته شده برای توابع 

DOWN  های یا کلیدUP   و

DOWN  تعبیه شده روی پنل 

19 

کنت دستورات  اعمال  ترمینالاگر  طریق  از  بگیرد   رل  ،  (P0-02 = 1)ها صورت 

برای سوئیچ کردن میان کنترل از طریق ترمینال و پنل اینورتر    20ترمینال با مقدار  

شود. اگر اعمال دستورات کنترل از طریق ارتباط سریال صورت بگیرد استفاده می 

(P0-02 = 2) استفاده اینورتر  پنل  و  آن  میان  کردن  سوئیچ  برای  ترمینال  این   ،

 شود.می 

های اعمال  سوئیچ کردن میان روش 

 دستورات کنترلی 
20 

کند و هیچ  این ترمینال، اینورتر فرکانس خروجی فعلی خود را حفظ می   فعالسازیبا  

های خارجی اعمال شده )به جز دستور توقف( بر روی یک از دستورات یا سیگنال 

 عملکرد آن تأثیرگذار نخواهد بود.

 Acc / Dec 21ممنوعیت از 

PID  روجی  به طور موقت نامعتبر خواهد شد. به این معنی که اینورتر فرکانس خ

فعلی را حفظ کرده و از اعمال تغییرات لازم در فرکانس خروجی براساس تغییرات 

 کند.، پشتیبانی نمی  PIDایجاد شده در منابع فرکانسی 

ی  کننده ایجاد وقفه در عملکرد کنترل 

PID 
22 
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عملکرد  هنگامی  در  وقفه  ایجاد  از  پس  اینوPLCکه  کار  ر،  به  شروع  مجددا  تر 

شود. استفاده می     PLCکند، از این ترمینال به منظور بازگردانی وضعیت اصلی  می 

در حال اجرا باشد، در     PLCی چهارم  برای مثال اگر پیش از ایجاد وقفه، مرحله

بودن این ترمینال اینورتر پس از گرفتن فرمان شروع به کار، عملکرد   فعالصورت  

 گیرد.از سر می  PLC ی اول خود را از مرحله

 PLC 23ریست کردن وضعیت 

حالت خواهد بود و    (PB-00)فرکانس خروجی اینورتر برابر با فرکانس مرکزی  

 متوقف خواهد شد.  (swing)فرکانس  نوسان

 24 ایجاد وقفه در حالت نوسان فرکانس 

پالس تعداد  شمارش  برای  ترمینال  می این  استفاده  کم  شود.  ها  ورودی  پالس  اگر 

ها به عنوان شمارنده استفاده کرد. اما اگر پالس    DIی  توان از همهمی سرعت باشد  

باید   تنها  باشد،  داشته  بالایی  سرعت  شمارنده   DI5ورودی  ورودی  عنوان  به  را 

 . (P4-04 = 25)انتخاب کرد 

 25 ورودی شمارنده

امکان ترمینال  این  از طریق  پذیر پاک کردن مقدار شمارش شده توسط شمارنده، 

-P7توان با تنظیم پارامتر های  است. باید دقت کرد که مقدار شمارش شده را می 

روی پنل دستگاه مشاهده کرد. علاوه بر این مقدار شمارنده توسط   P7-05و    03

 نیز در دسترس است.   U0-12کد  

 26 مقدار شمارش شده ریست کردن 

پذیر است. امکان  27شمارش طول از طریق ترمینال در نظر گرفته شده برای عملکرد  

پالس تعداد  براساس  واقع  در  شمارش  انجام  این  طول  از  متر  هر  در  ورودی  های 

-PBتا    PB-05پذیرد. جزئیات مربوط به تنظیمات این بخش در پارامتر های  می 

دا باید دقت کرد که برای استفاده از پالس با سرعت  شرح داده شده است. مجد  08

 . (P4-04 = 27)استفاده کرد DI5 توان از ترمینال بالا تنها می 

 27 ی طول ورودی شمارنده

توان آن را با تنظیم پارامتر  که می   شمارش شده   طولپاک کردن  این ترمینال برای  

  شود.ده می استفا روی پنل دستگاه مشاهده کرد، P7-05و  P7-03های 
 28 طول      شمارش کردن ریست
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از کنترل گشتاور توسط اینورتر جلوگیری شده و اینورتر وارد حالت کنترل سرعت  

 شود.می 
 29 کنترل گشتاور حالتازممانعت 

 نالیاز پالس فرکانس بالا استفاده کرد، از ترم  میبخواه  ی چنانچه در کنترل هر بخش

DI5   استفاده کرد. دیبا عملکرد نیو با ا 

ورودی سیگنال پالس با فرکانس بالا  

 شود.(فعال می  DI5)تنها برای 
30 

کند  سوئیچ می الکتریکی  ترمینال، اینورتر مستقیما به حالت ترمز    فعالسازی اینپس از  

 دهد. شدن ترمینال، به عملکرد عادی خود ادامه می  غیرفعالو پس از 
 32 اعمال فوری ترمز الکتریکی

در نظر گرفته شده است، به محض تنظیم     NCکه این عملکرد به صورت  به دلیل این

از   یکی  مقدار    DIکد  روی  خطای  33ها  اینورتر   ،Err15   می اعلام  کند.  را 

انجام شده در    ماتیخطا، براساس تنظ  نیپس از اعلام ا  اینورتر  عملکرد  ی چگونگ

P9-47 شودی م نییتع . 

  Normally Close (NC)ورودی 

 برای ایجاد خطای خارجی
33 

، اینورتر به هیچ یک از  34روی مقدار    ی ورودیهاترمینال  به محض تنظیم یکی از  

 دهد.  تغییر در فرکانس خروجی پاسخ نمی  دستورات
 34 سجلوگیری از امکان اصلاح فرکان 

نسبت به تنظیمات PID ی عملکرد کنترل کننده  ترمینال، نحوه  فعالسازی اینپس از  

PA-03 شود. ، معکوس می 

عملکرد )منطق(  معکوس کردن نحوه

 PIDی کننده  کنترل
35 

تواند  ، این ترمینال می (P0-02 = 0)اگر دستورات کنترلی از طریق پنل اعمال شوند  

کلید  با  مشابه  عملکرد  این  واقع  در  شود.  برده  کار  به  توقف  دستور  اعمال     برای 

STOP   کند. تعبیه شده روی پنل اینورتر عمل می 

 36 1شماره اعمال دستور توقف خارجی 

صورتی  ترمینالدر  طریق  از  داریو  کنترلی  دستورات  شود که  اعمال  دیجیتال  های 

(P0-02 = 1) ،   ترمینال، اینورتر به روش اعمال دستورات کنترلی   فعالسازی اینبا

 دهد.  از طریق ارتباط سریال تغییر حالت می 

های اعمال  میان روش  سوئیچ کردن

 دستورات کنترلی 
37 
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اینبا   تعیین شده    فعالسازی  از پیش  فرکانس  تنظیم شده، توسط  فرکانس  ترمینال، 

 شود. جایگزین می   P0-08یعنی مقدار 

-P0)سوئیچ میان فرکانس تنظیم شده 

و فرکانس از پیش تعیین شده  (03

(P0-08) 

39 

جایگزین فرکانس از پیش تعیین شده    Yبا فعال سازی این ترمینال، فرکانس کمکی  

(P0-08 .خواهد شد ) 

 Yسوئیچ میان مرجع فرکانس کمکی 

(P0-04  و فرکانس از پیش تعیین )

 (P0-08شده )

40 

کد   توضیحات  در  که  اینورتر  P0-24همانطور  در  شد،  گروه   G1100  بیان   دو 

پارامتر مختلف برای موتور در نظر گرفته شده است که به کمک این دو ترمینال 

 ها سوئیچ کرد. توان میان آنمی 

 ترمینال انتخاب گروه پارامترهای موتور

  1شماره
41 

ترمینال انتخاب گروه پارامترهای موتور 

 2شماره 
42 

را اعلام    Err28و    Err27دو ترمینال، اینورتر به ترتیب خطاهای    فعالسازی اینبا  

انجام  ماتی، براساس تنظ این خطاهاپس از اعلام  اینورترعملکرد  ی چگونگکند. می 

 .شودی م نییتع P9-49شده در 

 44 کاربرایجاد شده توسط  1خطای شماره 

 45 ایجاد شده توسط کاربر  2خطای شماره

این ترمینال سوئیچ کردن میان حالت های کنترل سرعت و کنترل گشتاور را برای  

امکان می پذیاینورتر  زمانی ر  فعالسازد.  غیر  ترمینال  این  براساس   که  اینورتر  باشد، 

در   تنظیم شده  و در صورت    A0-00حالت  کند  می  اینکار  ترمینال،   فعالسازی 

 دهد.  اینورتر به کار براساس حالت کنترلی دیگر تغییر وضعیت می 

میان حالت های   کنترل تغییر روش

 کنترل سرعت و کنترل گشتاور
46 

شود. ترین زمان ممکن متوقف می ترمینال در کوتاه   فعالسازی ایناینورتر به محض  

کشد، برابر با مقدار تعیین شده جریان در مدت زمانی که برای فرآیند توقف طول می 

برای حد بالای آن خواهد بود. این عملکرد برای کاربردهایی که نیاز دارند اینورتر  

 رد. گیی متوقف کنند، مورد استفاده قرار می اضطرار را در وضعیت 

 47 توقف اضطراری 
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، چگونگی اختصاص هر حالت (P0-03 = 6)( تنظیم شده باشد  Multi Speedکه روش تنظیم فرکانس روی حالت چند سرعته )در صورتی 

بیان شده    5-3، در جدول  PC-15تا    PC-00سرعت متفاوت    16به انتخاب    15تا    12ترمینال با توابع    4بودن    On / Offترکیب وضعیت  

 است. 

 

های ورودی های اعمال دستورات کنترلی )پنل اینورتر، ترمینالبرای هریک از روش

ارتباط سریال(، در صورتی  ترمینال  یا  این  از مدت زمان    Onکه   Decشود، پس 

ی  در دسته   P8-08توسط کد    Decاینورتر متوقف خواهد شد. در این مورد زمان  

 شود.تعیین می  Acc / Decهای چهارم زمان 

 48   2خارجی شماره فرمان توقف 

ی تعریف شده  ترمینال، اینورتر ابتدا سرعت خود را تا فرکانس اولیه فعالسازی اینبا 

را اعمال   DCکاهش داده و سپس ترمز  (P6-11) در حالت توقف    DCبرای ترمز  

 کند.  می 

 DC 49ترمز  اعمال

اینبا   می   فعالسازی  پاک  اینورتر  کارکرد  زمان  که ترمینال،  کرد  دقت  باید    شود. 

شود. مدت زمان کارکرد  سازی می فعال  P8-42 اینورتر توسط    سنجی زمانعملکرد  

 ، روی پنل قابل مشاهده است. P7-04اینورتر نیز با تنظیم صحیح کد 

 50 کارکرد اینورتر زمانپاک کردن 

از ترمینال با   توانکنترل دو سیمه و سه سیمه می برای سوئیچ کردن میان حالت های 

تنظیم شده باشد،    1روی حالت دو سیمه شماره    P4-11استفاده کرد. اگر  51مقدار  

تغییر وضعیت    1ترمینال، اینورتر به حالت کنترل سه سیمه شماره    فعالسازی اینبا  

 دهد. می 

ت های حال تعویض روش کنترلی میان

 کنترل سه سیمه و دو سیمه 
51 

  5-3جدول 

DI4 

 15ترمینال 

DI3 

 14ترمینال 

DI2 

 13ترمینال 

DI1 

 12ترمینال 

 سرعت )فرکانس( انتخاب شده  نام پارامتر 

Off Off Off Off  0سرعت گام شماره PC-00 

https://stanson.ir/


استنسونراهنمای کاربری درایو    

 

96 

stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

 

شوند. اگر روش تنظیم فرکانس روی حالت چند سرعته  مقداردهی می   فرکانسبیشترین  از    یدرصد به صورت    PC-15تا    PC-00پارامتر های  

(Multi Speed  تنظیم شده باشد )(P0-03 = 6) ،100 %  ها به مقدار آنP0-10  شود. اختصاص داده می 

Off Off Off On  1سرعت گام شماره PC-01 

Off Off On Off  2سرعت گام شماره PC-02 

Off Off On On  3سرعت گام شماره PC-03 

Off On Off Off  4سرعت گام شماره PC-04 

Off On Off On  5سرعت گام شماره PC-05 

Off On On Off  6سرعت گام شماره PC-06 

Off On On On  7سرعت گام شماره PC-07 

On Off Off Off  8سرعت گام شماره PC-08 

On Off Off On  9سرعت گام شماره PC-09 

On Off On Off  10سرعت گام شماره PC-10 

On Off On On  11سرعت گام شماره PC-11 

On On Off Off  12سرعت گام شماره PC-12 

On On Off On  13سرعت گام شماره PC-13 

On On On Off  14سرعت گام شماره PC-14 

On On On On  15سرعت گام شماره PC-15 
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به منظور   PC-15تا    PC-00، پارامتر های  (P0-03)( برای تنظیم فرکانس  Multi Speedعلاوه بر بحث انتخاب روش حالت چند سرعته ) 

  فرکانس کاملا مستقل کاربرد با ولتاژ و    V / Fو همچنین تنظیم ولتاژ برای منحنی    PID،  (PA-00) تعیین سیگنال مرجع تنظیم کنترل کننده

 پذیر است.مقدار مختلف، امکان 16دارد. به این ترتیب در هریک از این کاربردها، سوئیچ کردن میان 

  4هریک از    5-4شود. در واقع طبق جدول  استفاده می   17و    16  ی با مقدارها   نالیدو ترماز    Acc / Decبرای انتخاب میان دسته پارامتر های  

 ها اختصاص داده شده است. ها، به یکی از این دسته بودن ترمینال On / Offحالت ترکیب وضعیت 

 

 

توان دو گروه متفاوت  ، می 42و    41های در نظر گرفته شده برای توابع  بودن ترمینال   On / Offهمچنین به کمک هر حالت ترکیب وضعیت  

توان انتخاب کرد. باید دقت کرد که در حالت کلی با در دست بودن این دو گروه پارامتر، هم می   5-5از پارامترهای موتور را براساس جدول  

 اندازی یک موتور از دو گروه پارامتر مختلف استفاده کرد.توان برای راهرد و هم می اندازی کدو موتور متفاوت را با پارامترهای متفاوت راه

 

 

 5-4 جدول

 پارامتر های مربوط انتخاب شده Acc / Decزمان  16با مقدار  DIxترمینال 17با مقدار  DIxترمینال

Off Off  زمان  1 یدستهAcc / Dec   P0-17, P0-18 

Off On  زمان  2 یدستهAcc / Dec P8-03, P8-04 

On Off  زمان  3 یدستهAcc / Dec P8-05, P8-06 

On On  زمان  4 یدستهAcc / Dec P8-07, P8-08 

 5-5جدول 

 پارامتر های مربوط موتور انتخاب شده 41با مقدار  DIxترمینال  42با مقدار  DIx ترمینال

Off Off  گروه پارامتر های  1موتور شمارهP1  

Off On  گروه  پارامتر های   2موتور شمارهA2 
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 P4-10  های  افزاری برای وضعیت ترمینالبه منظور تعیین زمان فیلتر به صورت نرمDI   که احتمال تداخل  شود. در صورتی استفاده میDI  ها و

تواند قابلیت ممانعت از تداخل را افزایش دهد. با این حال باید  تر این پارامتر می ایجاد اختلال در عملکرد اینورتر وجود داشته باشد، مقدار بیش

 دهد.  ها را کاهش می دهی آنها، سرعت پاسخ DIدقت کرد که افزایش زمان فیلتر برای 

 

 

P4-11   ها با تنظیم  کند که در ادامه چگونگی عملکرد هریک از آنهای خارجی را تعیین می حالت های کنترل اینورتر توسط ترمینالDI1   تا

DI3 اند.ل روی توابع مورد نیاز، شرح داده شده های دیجیتاهایی از ترمینالبه عنوان نمونه 

دستورات شروع به کار اینورتر در    DI2و    DI1های  ترین حالت کنترل دو سیمه است که در آن توسط ترمینالاین حالت معمول  0: •

نیز    5-6بیان شده است. همچنین تصویر    5-6شود. تنظیمات مربوط به این حالت در جدول  گرد اعمال می گرد و چپجهت راست

 دهد. ها و عملکرد اینورتر در هر حالت را نشان می چگونگی اتصال ترمینال 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.010 (s) 0.000 (s)   1.000تا (s) 

زمان فیلتر برای ورودی 

 های دیجیتال   
P4-10 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 1حالت کنترل دو سیمه شماره  0:

 2حالت کنترل دو سیمه شماره  1:

 1حالت کنترل سه سیمه شماره  2:

 2حالت کنترل سه سیمه شماره  3:

 P4-11 حالت کنترل چند سیمه 
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گرد باشد، اینورتر فرمان به چرخش در جهت راست  Onدر وضعیت    K1قابل مشاهده است، هرگاه تنها    5-6همانطور که در تصویر  

زمان در هم  K2و    K1که  دهد. در صورتی گرد می باشد، اینورتر فرمان به چرخش در جهت چپ  Onدر وضعیت    K2و هرگاه تنها  

، فرمان 1شماره    قرار بگیرند، اینورتر فرمان توقف خواهد داد. باید دقت کرد که در حالت کنترل دو سیمه   Offیا    Onوضعیت مشابه  

ها باید در شود و برای ادامه یافتن کار اینورتر در جهت مورد نیاز، هریک از این ترمینالاعمال می  DI2و  DI1شروع به کار توسط 

 باقی بمانند. Onحالت 

مشخ   DI2به معنی اعمال فرمان شروع به کار است. جهت چرخش نیز توسط ترمینال  DI1بودن ترمینال   Onدر این حالت،   1: •

 شود.می 

 

 کد  نام پارامتر  شماره عملکرد  عملکرد )نوع عملکرد(

 1شماره دو سیمه حالت کنترل 
 P4-11  ترمینالحالت کنترل  0

 (FWD) گردشروع به کار در جهت راست 
 DI1 P4-00انتخاب عملکرد برای ترمینال  1

 (REV)گرد شروع به کار در جهت چپ 
 DI2 P4-01انتخاب عملکرد برای ترمینال  2

  5-6جدول 

 K2 K1 فرمان شروع به کار

 0 1 (FWD)گرد در جهت راست 

 1 0 (REV)گرد در جهت چپ 

 1 1 فرمان توقف 

 0 0 فرمان توقف 

 5-6تصویر 
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باشد، اینورتر فرمان به چرخش در جهت    Onدر وضعیت    K1که تنها  قابل مشاهده است، در صورتی   5-7همانطور که در تصویر  

باشد، صرف    Offدر وضعیت    K1گرد( خواهد شد.اگر  ، جهت چرخش برعکس )چپK2فعالسازیدهد و به محض  گرد می راست

 DI1، فرمان شروع به کار توسط  2یمه شماره  شود. باید دقت کرد که در حالت کنترل دو ساینورتر متوقف می   K2نظر از حالت  

 بمانند.  ی باق Onدر حالت  دیبا DI1ترمینال  از،یدر جهت مورد ن اینورترکار  افتنیادامه  یبراشود. بنابراین  اعمال می 

مشخ    DI2و    DI1شود و جهت چرخش نیز براساس وضعیت  اعمال می   DI3توسط ترمینال  شروع به کار    در این حالت فرمان  2: •

 قابل تنظیم هستند.  5-8شود. پارامترهای این حالت به صورت جدول می 

 

 

 5-7 جدول

 کد  نام پارامتر  شماره عملکرد  عملکرد )نوع عملکرد(

 2کنترل دو سیمه شماره حالت 
 P4-11 ها حالت کنترل از طریق ترمینال 1

 اعمال فرمان شروع به کار
 DI1 P4-00انتخاب عملکرد برای ترمینال  1

 گردگرد یا چپتعیین چرخش در جهت راست 
 DI2 P4-01انتخاب عملکرد برای ترمینال  2

 K2 K1 فرمان شروع به کار

 0 1 (FWD)گرد در جهت راست 

 1 0 (REV)گرد در جهت چپ 

 0 0 فرمان توقف 

 0 1 فرمان توقف 

 5-7 ریتصو
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شود. در واقع منجر به شروع کار یا توقف اینورتر می  SB1شود، فعال یا غیرفعال بودن کلید مشاهده می  5-8همانطور که در تصویر 

دهد و در صورت  گرد می شود فرمان به چرخش در جهت راست   Onنیز    SB2که  باشد، اینورتر زمانی   Onدر وضعیت    SB1اگر  

Off    شدنSB2   که  تا زمانیSB1    در حالتOn   دهد. همچنین اگر  گرد ادامه می باقی بماند، موتور به چرخش در جهت راست

در   SB1که  دهد و تا زمانی گرد می شود، اینورتر فرمان به چرخش در جهت چپ   Onنیز    SB3، کلید  SB1بودن    Onزمان با  هم

شروع به   فرماناعمال  دهد. در واقع  گرد ادامه می ، موتور به چرخش در جهت چپSB3باشد، صرف نظر از وضعیت    Onحالت  

 8-5 جدول

 کد  نام پارامتر  شماره عملکرد  عملکرد )نوع عملکرد(

 1 کنترل سه سیمه شمارهحالت 
 P4-11 ها حالت کنترل از طریق ترمینال 2

گرد )در صورت فعال بودن  شروع به چرخش در جهت راست 

DI3 ) 1  انتخاب عملکرد برای ترمینالDI1 P4-00 

 (DI3گرد )در صورت فعال بودن شروع به چرخش در جهت چپ 
 DI2 P4-01انتخاب عملکرد برای ترمینال  2

 حالت کنترل سه سیمه 
 DI3 P4-02انتخاب عملکرد برای ترمینال  3

 5-8 تصویر
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بگیرد، اینورتر بلافاصله متوقف قرار    Offدر وضعیت    SB1که کلید  . به محض اینستیابه صورت لحظه  SB3و    SB2کار توسط  

 باشد. Onباید همواره  SB1اندازی و کار اینورتر، شود. به این ترتیب در مدت زمان راهمی 

  DI1پذیر است. فرمان شروع به کار توسط  امکان  DI3بودن وضعیت   onدر این حالت اعمال فرمان شروع به کار تنها در زمان    3: •

نیز ازداده می  ها باید به شود. پارامترهای مربوط به هریک از این ترمینالمشخ  می   DI2طریق وضعیت    شود و جهت چرخش 

 بیان شده است، تنظیم شوند. 5-9چه در جدول صورت آن 

 

 

 

 

 

 

 SB1که  کند و تا زمانی اینورتر شروع به کار می   SB2کلید    فعالسازیباشد، به محض    Onدر وضعیت    SB1، اگر کلید    5-9باتوجه به تصویر  

ست(.  ایبه صورت لحظه SB2به کار خود ادامه می دهد )اعمال فرمان شروع به کار توسط  SB2باشد، صرف نظر از وضعیت  Onدر حالت 

گرد ن شروع به کار در جهت چپ ، فرماKگرد و در صورت فعال بودن  غیرفعال باشد، فرمان شروع به کار در جهت راست  Kکه  حال در صورتی 

 9-5 جدول

 کد  نام پارامتر  شماره عملکرد  عملکرد )نوع عملکرد(

 2حالت کنترل سه سیمه شماره 
 P4-11 ها حالت کنترل از طریق ترمینال 3

 اعمال فرمان شروع به کار
 DI1 P4-00انتخاب عملکرد برای ترمینال  1

 گردگرد یا چپتعیین جهت چرخش به صورت راست 
 DI2 P4-01انتخاب عملکرد برای ترمینال  2

 حالت کنترل سه سیمه 
 DI3 P4-02انتخاب عملکرد برای ترمینال  3

 K جهت چرخش 

 0 (FWD)گرد در جهت راست 

 1 (REV)گرد در جهت چپ 

 5- 9 تصویر
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در    SB1اندازی و کار اینورتر، لازم است  شود. بنابراین در مدت زمان راهاینورتر متوقف می   SB1شدن کلید    Offشود. به محض  اعمال می 

 باقی بماند.  Onحالت 

 

 

ها مورد برای تعیین سرعت تغییر فرکانس توسط این ترمینال  P4-12تنظیم شود،    UP / DOWNهای  که فرکانس از طریق ترمینالدر صورتی 

 گیرد. استفاده قرار می 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
1.00  

(Hz / s) 

0.001 (Hz / s)   65.535تا (Hz / s) 

فرکانس   راتییرخ تغن

   ی ها نالیترمتوسط 

UP/DOWN 

P4-12 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (V) 0.00 (V)   تاP4-15 

کمترین ولتاژ ورودی 

برای منحنی آنالوگ  

 1شماره 

P4-13 

 % 100.0تا  % 100.00- % 0.0 

 به مربوط ماتیتنظ 

 یولتاژ ورودکمترین 

آنالوگ   یورود یبرا

 1شماره 

P4-14 

https://stanson.ir/


استنسونراهنمای کاربری درایو    

 

104 

stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

 

اند. باید دقت کرد که از در نظر گرفته شده   AI2و    AI1های آنالوگ  مربوط به ورودی  1این پارامترها برای تنظیم نقاط منحنی خطی شماره  

یا ... استفاده    (A0-00)، گشتاور  (P0-03)توان برای مقداردهی پارامترهای مختلف اینورتر مانند فرکانس تنظیم شده  های آنالوگ می ورودی

 کرد. 

. اگر ولتاژ ورودی آنالوگ از بیشترین  باشد ی ما مربوط به آنه ماتی آنالوگ و تنظ  یولتاژ ورود نیب یمشخ  کردن رابطه  یپارامتر ها برا نیا

تر از کمترین مقدار ولتاژ که ولتاژ ورودی آنالوگ، کممعتبر خواهد بود. همچنین در صورتی   (P4-16)فراتر رود، مقدار    (P4-15)مقدار ولتاژ  

(P4-13)   باشد، مقدار تعیین شده در(P4-34)  گیرد.مد نظر قرار می   

 خواهد بود.  (V) 0.5ولتاژ  معادل  (mA) 1وگ در حالت جریانی باشد، جریان ورودی که ورودی آنالزمانی 

تعیین کرد. اگر احتمال تداخل برای این ورودی وجود   رازمان فیلتر  AI1افزاری برای ورودی آنالوگ  توان به صورت نرم می   P4-17توسط  

منجر به    AI1کند. با این حال، افزایش زمان فیلتر  ورودی آنالوگ کمک می داشته باشد، افزایش مقدار این پارامتر به تثبیت و اعتبار تشخی   

 شود. تنظیم این پارامتر براساس شرایط واقعی در کاربردهای مختلف اهمیت دارد.دهی این ورودی می کاهش سرعت پاسخ 

شود که به منظور مقدار ورودی آنالوگ به مقدارهای نامی متفاوت مربوط می   % 100همانطور که در ابتدا بیان شد، برای کاربردهای مختلف،  

اطلاع از چگونگی این ارتباط باید به جزئیات شرح داده شده برای این کاربردها مراجعه کرد. برای مثال اگر ورودی آنالوگ به عنوان روش 

باشد  تنظیم   انتخاب شده  مقدار  (P0-03 = 2, 3)فرکانس  پارامتر    % 100،  فرکانس(  P0-10به    P4-16برای  داده )حداکثر  اختصاص 

 10.00 (V) P4-13  10.00تا (V) 

بیشترین مقدار ولتاژ  

ورودی برای منحنی  

 1آنالوگ شماره 

P4-15 

 % 100.0تا  % 100.00- % 100.0 

 بیشترینمربوط  ماتیتنظ 

 یبرا یولتاژ ورود

 1آنالوگ شماره  یورود

P4-16 

 0.10 (s) 
0.00 (s)  10.00تا (s) 

تعیین زمان فیلتر برای  

   1ورودی آنالوگ شماره 
P4-17 
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  % 100، مقدار (A0-01 = 1, 2)شود. در کاربرد دیگر اگر از این ورودی به منظور تعیین گشتاور در حالت کنترل گشتاور استفاده شود  می 

 شود.  اختصاص داده می  P0-10به  P4-16برای پارامتر 

 نمایش داده شده است.  5-10دو مثال رایج از این منحنی در تصویر  

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (V) 0.00 (V)   تاP4-20 

کمترین ولتاژ ورودی 

برای منحنی آنالوگ  

 2شماره 

P4-18 

 % 100.0تا  % 100.00- % 0.0 

  کمترینمربوط  ماتیتنظ 

  ی منحن یبرا یولتاژ ورود

 2آنالوگ شماره  یورود

P4-19 

 10.00 (V) P4-18  10.00تا (V) 

ولتاژ   بیشترین مقدار

ورودی برای منحنی  

 2آنالوگ شماره 

P4-20 

 5- 10 تصویر
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 % 100.0تا  % 100.00- % 100.0 

 بیشترینمربوط  ماتیتنظ 

  ی منحن یبرا یولتاژ ورود

 2آنالوگ شماره  یورود

P4-21 

 0.10 (s) 
0.00 (s)  10.00تا (s) 

تعیین زمان فیلتر برای  

 AI2ورودی 
P4-22 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 -10.00 (V) -10.00 (V)  تاP4-25 

کمترین ولتاژ ورودی 

برای منحنی آنالوگ  

 3شماره 

P4-23 

 % 100.0تا  % 100.00- % 100.0- 

  کمترینمربوط  ماتیتنظ 

  ی منحن یبرا یولتاژ ورود

 3آنالوگ شماره  یورود

P4-24 

 10.00 (V) P4-23  10.00تا (V) 

ولتاژ    بیشترین مقدار

ورودی برای منحنی  

 3آنالوگ شماره 

P4-25 

 % 100.0تا  % 100.00- % 100.0 

 به مربوط ماتیتنظ 

  یولتاژ ورود بیشترین

 یورود ی منحن یبرا

 3آنالوگ شماره 

P4-26 
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 است AI1 یعملکردها  میمشابه روش تنظ  AI2عملکرد   میروش تنظ  ی به طور کل

 0.10 (s) 
0.00 (s)  10.00تا (s) 

تعیین زمان فیلتر برای  

 AI2ورودی 
P4-27 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (KHz) 0.00 (KHz)  تاP4-30 

کمترین فرکانس ورودی  

فرکانس  سیگنال پالس با 

 بالا

P4-28 

 % 100.0تا  % 100.00- % 0.0 

مربوط به  ماتیتنظ 

  گنالیس یورود کمترین

 با فرکانس بالا  پالس

P4-29 

 3.00 (KHz) P4-28  3.00تا (KHz) 

بیشترین  فرکانس ورودی 

سیگنال پالس با فرکانس  

 بالا

P4-30 

 % 100.0تا  % 100.00- % 100.0 

مربوط به  ماتیتنظ 

  گنالیس یورود بیشترین

 با فرکانس بالا   پالس

P4-31 
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و تنظیمات مربوط به آن در نظر   DI5این پارامتر ها برای تعیین ارتباط میان فرکانس سیگنال پالس با فرکانس بالا اعمال شده از طریق ترمینال  

پذیر است.  امکان  DI5  (P4-04 = 30)اند. باید دقت کرد که اعمال سیگنال پالس با فرکانس بالا به عنوان ورودی، تنها توسط  گرفته شده 

 خواهد بود. AI1ش انجام این تنظیمات مشابه با تنظیمات مربوط به ورودی آنالوگ رو 

 

شوند. انتخاب هریک استفاده می   AI2و    AI1های آنالوگ  مربوط به ورودی  ارقام یکان و دهگان این پارامتر به ترتیب به منظور انتخاب منحنی 

 پذیر است. منحنی برای هر دو ورودی آنالوگ امکان 5از 

 0.10 (s) 
0.00 (s)  10.00تا (s) 

زمان فیلتر برای سیگنال  

پالس با فرکانس بالا  

 ورودی

P4-32 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 321 

 ( AI1رقم یکان )انتخاب منحنی برای 

های انتخاب منحنی 

مربوط به هریک از 

های آنالوگ ورودی

AI1  وAI2 

P4-33 

 (P4-16تا  P4-13ای، )دو نقطه 1منحنی شماره 

 (P4-21تا  P4-18ای، )دو نقطه 2منحنی شماره 

 (P4-26تا  P4-23ای، )دو نقطه 3منحنی شماره 

 (A6-07تا  A6-00ای، نقطه 4) 4منحنی شماره 

 (A6-15تا  A6-08ای، نقطه 4) 5منحنی شماره 

 (AI2رقم دهگان )انتخاب منحنی برای 

 (AI1)مشابه با  5تا  1های شماره منحنی 
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های شماره گیرد. منحنی انجام می   P4ارامتر های گروه  ها در پای هستند که تنظیمات مربوط به آن خطی و دو نقطه  3و    2،  1سه منحنی شماره  

 است.  ها اختصاص داده شده به تنظیم آن A6ای هستند و برخی از پارامتر های گروه نقطه 4، هردو 5و  4

 

 

 .این پارامتر برای مشخ  کردن تنظیمات وروی های آنالوگ مخصوص زمانی است که ولتاژ ورودی آنالوگ کمتر از مقدار حداقل باشد

باشد، مقدار نهایی    P4-23و    P4-15  ،P4-18تر از کمترین مقدار تعریف شده توسط پارامتر های  که ولتاژ ورودی آنالوگ کمدر صورتی 

های آنالوگ شود. ارقام یکان و دهگان این پارامتر به ترتیب متعلق به تنظیمات ورودیمشخ  می   P4-34براساس تنظیمات انجام شده در  

AI1  وAI2 هستند. 

باشد، مقدار »پارامتر هدف« برابر با   P4-23و    P4-15  ،P4-18تر از کمترین ولتاژ تعیین شده در  که ولتاژ ورودی آنالوگ کم در صورتی   0:

P4-14 ،P4-19  وP4-24   .است 

 0.0باشد، مقدار »پارامتر هدف« برابر با    P4-23و    P4-15  ،P4-18تر از مقدارکمترین تعیین شده در  که ولتاژ ورودی آنالوگ کم زمانی   1:

 شود.در نظر گرفته می  %

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 000 

 زمانی   AI1تنظیمات مربوطه ورودی آنالوگ  رقم یکان )

 ( که  کمتر از مقدار حداقل باشد

مربوط به  ماتیتنظ 

آنالوگ    یها یورود

کمتر از  کهیزمان

 یورود کمترینمقدار

 باشد

P4-34 

 (P4-24, P4-19, P4-14) مقدارکمترین  0:

:1 0.0 % 

   AI2تنظیمات مربوطه ورودی آنالوگ  رقم دهگان )

 (  زمانیکه کمتر از مقدار حداقل باشد

 (P4-24, P4-19, P4-14) مقدار کمترین 0:

:1 0.0 % 
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شود. باید دقت کرد که تنها برای سه  استفاده می  DIهای این پارامترها به منظور تنظیم زمان تأخیر برای اینورتر در صورت تغییر وضعیت ترمینال 

 امکان تعیین زمان تأخیر وجود دارد.  DI3و  DI1 ،DI2ورودی دیجیتال 

 

 خروجی  ی هانال ی: ترمP5گروه 

 

( به عنوان خروجی در نظر گرفته شده است که روی عملکرد های مختلف قابل تنظیم اینورتر  )وابسته به مدل دو رله  یک یا  G1100برای اینورتر  

به همراه شرح هریک از آن  غهیت  TA  نالیترمبیان شده است. باید دقت کرد که در مورد رله،      5-10ها، در جدول  است. شماره این توابع 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
تأخیر زمانی برای ورودی 

DI1 

P4-35 

★ 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
تأخیر زمانی برای ورودی 

DI2 

P4-36 

★ 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
تأخیر زمانی برای ورودی 

DI3 
P4-37 

امکان تنظیم در 

 حین کار
 کد  نام پارامتر  فرض مقدار پیش

 رله در هنگام وقوع خطا و توقف اینورتر  فعالسازی 2: 

انتخاب عملکرد برای 

  رله

(T/A–T/B–T/C ) 

P5-02 
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که با توجه به تنظیم رله روی توابع مختلف و اتفاق افتادن آنچه که  . زمانی هستند.   N/O  غهیت  TC  نالیو ترم  N/C  غهیت  TB  نالیمشترک، ترم

-10شوند. بنابراین در جدول  اتصال باز می   T/C – T/Bاتصال بسته و    T/C – T/Aعملکرد مدنظر به آن اشاره دارد، رله تغییر وضعیت دهد،  

 T/Aدر حالت عادی و اتصال بسته بودن    T/C – T/Aرتیب به اتصال باز بودن  «، به تOnو »رله در وضعیت    «Off  تی»رله در وضع  عبارات  5

– T/C .پس از تغییر وضعیت رله اشاره دارند 

 
  5-10جدول 

 عملکرد )نوع عملکرد( توضیحات )شرح عملکرد( 
شماره 

 عملکرد

 0 بدون خروجی قرار دارد. Offرله همواره در وضعیت 

کند و فرکانس خروجی دارد )فرکانس خروجی  که اینورتر شروع به کار می زمانی 

 گیرد. قرار می  Onتواند صفر باشد(، رله در وضعیت  می 
 RUN 1اینورتر در وضعیت 

 2 وقوع خطا )توقف اینورتر(  . شود ی وگزارش خطا متوقف شده و رله مورد نظر فعال م    یبه محض تشخ   اینورتر

قابل انجام است. به    P8-20و    P8-19در پارامتر های    FDT1تنظیمات مربوط به  

برسد، رله   P8-19که فرکانس خروجی اینورتر افزایش یافته و به مقدار  محض این

On   که فرکانس خروجی بیش از مقدار  و تا زمانیP8-19    باشد، در این حالت باقی

تر شدن فرکانس خروجی از  ه با کمماند. در صورت اعمال فرمان توقف، بلافاصلمی 

 خواهد شد.  Off، رله P8-19 – (P8-19 × P8-20) حد 

فرکانس از  به اینورتر فرکانس رسیدن

 (FTD1) پیش تعیین شده 
3 

به   بخش  این  می   P8-21  پارامترتنظیمات  زمانی مربوط  حالت  این  در  که شود. 

ی خاصی حول فرکانس تنظیم شده قرار بگیرد، فرکانس خروجی اینورتر در محدوده

ی تنظیم شده خارج شود که فرکانس خروجی از بازهشود. به محض اینمی   Onرله  

 خواهد شد.  Offرله 

رسیدن فرکانس اینورتر به مقدار  

امتر  فرکانس از پیش تعیین شده در پار

P8-21 

4 
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رله  که  درصورتی  کند،  کار  صفر  خروجی  فرکانس  با  اگر می   Onاینورتر  شود. 

خروجی اینورتر    با این که فرکانساینورتر در حالت توقف باشد )در حالت توقف  

 خواهد بود. Offصفر است( رله در حالت 

)در   ندازی با سرعت صفرراه ا

صورت توقف اینورتر، این عملکرد  

 کند.(عمل نمی 

5 

ی هشدار پیش از  که بار موتور از آستانهپیش از انجام هر عمل حفاظتی، در صورتی 

Overload    حالت در  رله  رود،  می   Onفراتر  پارامترهای  قرار  تنظیم   گیرد. 

Overload موتور توسطP9-00   تاP9-02  گیرد.انجام می 

برای   Overloadوقوع هشدار پیش از 

 موتور
6 

 شود. می  onاینورتر، رله  Overloadثانیه پیش از انجام حفاظت در برابر  10
برای   Overloadهشدار پیش از وقوع 

 اینورتر 
7 

  Onرا شمارش کند، رله    PB-08که شمارنده تا مقدار تنظیم شده در  در صورتی 

 شود.می 
 8 رسیدن شمارنده به مقدار تنظیم شده 

  Onرا شمارش کند، رله    PB-09شده در    میشمارنده تا مقدار تنظ   کهی در صورت

 .شودی م
 9 هدف شمارنده به مقدار  دنیرس

را شمارش کند، رله   PB-05شده در    میتا مقدار تنظ   طول  ی شمارنده  کهی در صورت

On شودی م. 

تعیین  ی طول به مقدارشمارنده رسیدن 

 شده 
10 

سرعت متفاوت( از چرخه  16ی کامل )شامل حداکثر یک دوره PLCکه هنگامی 

 گیرد.قرار می  Onدر وضعیت  (ms) 250کند، رله به مدت  خود را طی می 

کامل از عملکرد   سیکل تکمیل یک  

PLC 

11 

فراتر رود،   P8-17های کار اینورتر از زمان تعیین شده در  اگر مجموع مدت زمان 

 شود. می  Onرله 
 12 اینورتر  کارکرد زمان مدت 

در صورتی که مقدار فرکانس تنظیم شده بیش از حد کران بالای فرکانس یا کران  

پایین برسد رله  پایین فرکانس باشد و فرکانس خروجی اینورتر به مقدار کران بالا و 

 فعال می شود. 

محدودیت فرکانس توسط حد تعیین 

 شده 
13 
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در حالت کنترل سرعت، اگر گشتاور خروجی به حد تعیین شده برای گشتاور برسد،  

 قرار می گیرد. On حفاظت اینورتر فعال شده و رله در وضعیت

محدودیت گشتاور توسط حد تعیین  

 شده 
14 

که مدار قدرت و مدار کنترل اینورتر در حالت پایدار باشند، اینورتر وقوع در صورتی 

رله   باشد،  آماده  کار  به  شروع  برای  و  ندهد  تشخی   را  خطایی  گونه    Onهیچ 

 شود.می 

 15 اینورتر در  وضعیت آماده به کار 

 شود.می  Onباشد، رله  AI2تر از بزرگ AI1که مقدار ورودی زمانی 
 نسبت AI1 ورودی ولتاژ دنش بیشتر

 AI2  ورودی ولتاژ به
16 

برسد،   P0-12که فرکانس خروجی اینورتر به حد بالای تعیین شده در  در صورتی 

 گیرد. قرار می  Onرله در حالت 

رسیدن فرکانس خروجی به حد بالای  

 فرکانس 
17 

 Onبرسد، رله    P0-14اگر فرکانس خروجی اینورتر به حد پایین تعیین شده توسط  

 خواهد شد.  Offکه اینورتر در حالت توقف باشد، رله شود. زمانی می 

رسیدن فرکانس خروجی به حد پایین 

که اینورتر در فرکانس )به جز زمانی 

 حالت توقف است(

18 

شود باشد، رله فعال می   A5-06ین شده در  تر از حد تعیاگر ولتاژ ورودی اینورتر کم

 دهد. و خطای کاهش سطح ولتاژ ورودی رخ می 
 19  کاهش سطح ولتاژ ورودی

 20 تنظیمات ارتباط سریال  دیمراجعه کن(PDسریال )بخش ارتباط تنظیمات مربوط بهبه 

با    کهی درصورت برابر  اینورتر  رله  باشد  0فرکانس خروجی   ،On  این  .  شودی م در 

باقی    On، حتی در حالت توقف اینورتر نیز، رله  5برخلاف عملکرد شماره  حالت  

 ماند.می 

راه اندازی موتور در فرکانس صفر )با  

 احتساب توقف دستگاه( 
23 

از زمان تعیین شده در    (P7-13)ی اینورتر  که مدت زمان اتصال تغذیه در صورتی 

P8-16  فراتر رود، رلهOn  شود.می 
 24 اتمام مهلت روشن بودن اینورتر 
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قابل انجام است. به  P8-29 و  P8-28 یدر پارامتر ها FDT2 مربوط به  ماتیتنظ 

 برسد، رله P8-19 و به مقدار  افتهی  شیافزا   اینورتر  ی فرکانس خروج  کهنیمحض ا

On از مقدار   شی ب   ی فرکانس خروج  کهی و تا زمان P8-28 ،یحالت باق   نیدر ا  باشد  

 × P8-28 – (P8-28از حد     ی تر شدن فرکانس خروج. بلافاصله با کمماندی م

P8-29) رله ،Off  .خواهد شد 

 فرکانس به فرکانس اینورتر رسیدن

FTD2)) 
25 

ها  نیا  ماتیتنظ  پارامتر  به  م  P8-31و    P8-30  یبخش   کهی زمان  .شودی مربوط 

 رد،یقرار بگ  P8-30حول فرکانس    ی خاص  یدر محدوده  اینورتر  ی فرکانس خروج

شده خارج شود   میتنظ   یاز بازه  ی فرکانس خروج  کهنی. به محض اشودی م  Onرله  

 خواهد شد.  Offرله 

فرکانس   به کاری فرکانس رسیدن

 (FTD1) دلخواه 
26 

ها  نیا  ماتیتنظ  پارامتر  به  م  P8-33و    P8-32  یبخش  زمانشودی مربوط   کهی . 

 رد،یقرار بگ  P8-30حول فرکانس    ی خاص  یدر محدوده  اینورتر  ی فرکانس خروج

شده خارج شود   میتنظ   یاز بازه  ی فرکانس خروج  کهنی. به محض اشودی م  Onرله  

 خواهد شد.  Offرله 

 حوالی  به فرکانس اینورتر  رسیدن

 2 شماره دلخواه فرکانس از مشخ 
27 

 مراجعه شود.   P8-39و P8-38به توضیحات مربوط به پارامترهای 
 یدر بازه ی خروج  جریانقرار گرفتن 

 1شماره دلخواه جریانحول  ی خاص
28 

که مقدار جریان خروجی  ، زمانی P8-41و    P8-40با توجه به تنظیم پارامتر های  

محدوده در  در  اینورتر  شده  تعیین  جریان  حول  بگیرد،رله    P8-40ای   Onقرار 

 شود.می 

 یدر بازه ی خروج  جریانقرار گرفتن 

 2شماره دلخواه جریانحول  ی خاص
29 

که مدت  فعال شده باشد، پس از این  P8-42توسط    اگر عملکرد شمارنده اینورتر

قرار    Onبرسد، رله در وضعیت    P8-44زمان کار اینورتر به مقدار تعیین شده در  

 گیرد.می 

رسیدن مقدار تایمر اینورتر به حد از 

 پیش تعیین شده
30 
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تر ( یا کم AI1)حد بالای ولتاژ ورودی  P8-46تر از بیش AI1اگر مقدار ورودی 

 شود.می  On( باشد، رله AI1ن ولتاژ ورودی )حد پایی P8-45از 

به حد   AI1رسیدن مقدار ورودی 

 تعیین شده 
31 

 32  صفر شدن بار هر دلیل صفر شود خروجی مربوطه فعال می شود. اگر بار به

 33 (REV)گرد کار در جهت چپ  شود.می   Onباشد، رله  (REV)گرد اگر اینورتر در حال کار در جهت چپ

باشد، پس از مدت زمان    P8-34تر یا برابر با  که جریان خروجی اینورتر کمهنگامی 

 گیرد.قرار می  On، رله در وضعیت P8-35تعیین شده در 
 34 صفر شدن جریان خروجی 

به آستانه دمای تعیین شده    (P7-07)که دمای مربوط به ماژول اینورتر  در صورتی 

 شود.می  Onبرسد، رله  P8-47در 

 شیاز پ به مقدار ماژول   یدما دنیرس

 شده  نییتع
35 

با آستانهکه جریان خروجی اینورتر بیشدر صورتی    Overcurrentی  تر یا برابر 

 شود.می  On، رله P8-37باشد، پس از گذشت مدت زمان  P8-36تعیین شده در 

 36 عبور از حد بالایی جریان 

 Onبرسد، رله     P0-14اگر فرکانسِ در حین کار اینورتر به حد پایین خود یعنی  

 ماند. باقی می  Onکه اینورتر در حالت توقف باشد نیز رله شود. در صورتی می 

 نییبه حد پا ی فرکانس خروج دنیرس

در حالت  ی شدن رله حتOn فرکانس )

 ( اینورتر توقف 

37 

و اینوردر صورتی  تر همچنان به کار خود ادامه دهد )متوقف که خطایی رخ داده 

 شود. رله به عنوان اعلام هشدار استفاده می  فعالسازینشود(، از 
 38 قرار گرفتن در وضعیت هشدار 

مقدار  هنگامی  به  اینورتر  فعلی  کارکرد  زمان  مدت  رله    P8-53که   Onبرسد، 

 شود.می 
 40 اتمام مهلت کارکرد اینورتر 
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ذکر شده    ریآنالوگ و توابع مربوطه در جدول ز  ی پالس و دامنه خروج  نیرابطه ب  است.  (آمپر  ی لمی  20–0  ایولت    0-10)  AO1  ی دامنه خروج

 : است

 

امکان تنظیم در 

 حین کار
 کد  نام پارامتر  فرض مقدار پیش

 فرکانسِ در حین کار اینورتر  0: 
انتخاب عملکرد برای 

AO1 

P5-07 

 11-5 جدول

 عملکرد )نوع عملکرد( عملکرد( توضیحات )شرح 
شماره 

 عملکرد

 0 فرکانسِ در حین کار (P0-10)خروجی  تا بیشترین فرکانس 0

 1 فرکانس تنظیم شده  (P0-10)خروجی  تا بیشترین فرکانس 0

 2 جریان خروجی (P1-03)تا دو برابر جریان نامی موتور  0

 3 گشتاور خروجی )قدرمطلق(  تا دو برابر گشتاور نامی موتور  0

 4 توان خروجی (P1-01تا دو برابر توان نامی ) 0

 5 ولتاژ خروجی  (P1-02)برابر ولتاژ نامی اینورتر  1.2تا  0

 6 ورودی پالس فرکانس بالا وابسته به مدل اینورتر( ) کیلوهرتز  100تا  0.01

0 (V)  10تا (V)  ولتاژ ورودیAI1 7 

0 (V)  10تا (V)  0یا (mA)  20تا (mA)  ولتاژ ورودیAI2 8 
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توان  ها می گیرند. همچنین از آن ی خروجی مورد استفاده قرار می این پارامترها برای تصحیح انحراف از صفر خروجی آنالوگ و انحراف دامنه

 به فرم دلخواه استفاده کرد.  AOبرای تعیین منحنی 

به ترتیب برابر با »خروجی واقعی« و »خروجی استاندارد« هستند.    ’X‘و    ’Y‘گاه  صفر و بهره باشند، آن   Offsetبه ترتیب بیانگر    ’k‘و    ’b‘اگر  

𝑌که خروجی واقعی به صورت به طوری = 𝑘𝑋 + 𝑏  شود.بیان می 

به خروجی شود. همچنین »خروجی استاندارد« به مقدار مربوط  اختصاص داده می   AO1از    (V) 10صفر، به مقدار   Offsetضریب   % 100

 اشاره دارد. (P5-11 = 1)  یا تنظیم بهره(% P5-10 = 0.0) صفر  Offsetولت، بدون  10تا  0آنالوگ 

ولت خروجی به مقدار تنظیم شده در  10بیشترین مقدار طول تنظیم شده )تا  0

PB-05  شود.(اختصاص داده می 

 10 ی طول شمارنده

-PBولت خروجی به مقدار تنظیم شده در   10بیشترین مقدار شمارش شده )تا  0

 شود.(اختصاص داده می  08
 11 مقدار شمارش شده 

 13 سرعت چرخش موتور (P1-05) سرعت چرخش مربوط به بیشترین فرکانس خروجی تا  0

0.0 (A)   1000.0تا (A) 14 جریان خروجی 

 16 گشتاور خروجی برابر گشتاور نامی موتور  2برابر گشتاور نامی موتور تا  2-

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 
  برای Offsetضریب 

AO1 

P5-10 

 AO1 P5-11ی بهره 10.00تا  10.00- 1.00 
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و انتظار رود که در زمان صفر   (P5-07 = 0)برای مثال اگر خروجی آنالوگ به منظور مانیتور کردن فرکانسِ در حین کار اینورتر استفاده شود  

 3برابر با  AO1فرکانس خروجی اینورتر، ولتاژ  صورت بیشترین مقدار بودنو در  (V) 8برابر با  AO1بودن فرکانس خروجی اینورتر، ولتاژ 

(V)    0.50-باشد، بهره باید روی (P5-11 = -0.50)    و مقدار ضریبOffset   80صفر روی %   (P5-10 = 80 %)این در  تنظیم شود .

در و    (V) 0در زمان صفر بودن فرکانس خروجی برابر با    AO1صفر یا بهره )خروجی استاندارد(، ولتاژ    Offsetست که بدون تنظیم  حالی 

ی زیر و سپس تبدیل  صفر و بهره از حل دستگاه معادله  Offsetاست. در واقع ضریب    (V) 10خروجی برابر با    صورت بیشترین مقدار فرکانس

‘b’ آیند. ز ولتاژ به درصد، به دست می ا 

{
 8 = 𝑘 × 0 + 𝑏  
 3 = 𝑘 × 10 + 𝑏

  {
𝑏 = 8 (𝑉)      
𝑘 =  −0.5      

                {
𝑏 = 80 %
𝑘 =  −0.5

 

 

اند. اگر شرط  ی فرمان تغییر وضعیت تا خروجی واقعی در نظر گرفته شده این پارامترها به منظور تعیین زمان تأخیر برای خروجی رله از لحظه

 گیرد.قرار می  Onاز شروع به کار اینورتر، رله در وضعیت  P5-18فعال سازی رله مهیا شده باشد، پس از گذشت مدت زمان 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 

رله  زمان تأخیر برای

 1خروجی شماره 

(T/A–T/B–T/C ) 

P5-18 

 0.0 (s) 
0.0 (s)  3600.0تا (s) 

 زمان تأخیر برای رله

 2خروجی شماره 

(P/A-P/B-P/C) 

P5-19 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 P5-22 ها  غهیت شیدر آرا رییتغ رقم دهگان )دیگر ارقام این پارامتر نامعتبر هستند.( 00000 
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P5-22  .برای تعیین منطق خروجی رله در نظر گرفته شده است 

 ( تیغه ی مشترک است TA)اتصال باز  T/C – T/Aاتصال بسته و  T/A – T/Bدر حالت عادی   0: •

 ( تیغه ی مشترک است TA) اتصال بسته T/C – T/Aاتصال باز و  T/A – T/Bدر حالت عادی   1: •

 / توقف اینورتر  راه اندازی : کنترل P6گروه 

 

 افتد:در حالت شروع به کار مستقیم، براساس تنظیمات انجام شده برای ترمز، دو حالت متفاوت اتفاق می  0: •

شروع به کار   P6)-(03  29اندازیتنظیم شود، اینورتر از فرکانس راه  (s) 0روی مقدار    P6)-(DC  06اگر زمان ترمز   -

 کند. می 

را اعمال و سپس   DCتنظیم شود، اینورتر ابتدا ترمز    (s) 0  روی مقداری غیر از  DC  (P6-06)که زمان ترمز  در صورتی  -

ها اینرسی بار پایین و احتمال کند. این حالت برای کاربردهایی که در آن شروع به کار می   (P6-03)اندازی  از فرکانس راه

 اندازی وجود دارد، مناسب است. بک( هنگام راه چرخش موتور)رول

 
28 Pre-Excited 
29 Startup Frequency 

 منطق مثبت 0:

 منطق منفی  1:

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 شروع به کار به صورت مستقیم 0:

)برای موتورهای  DC 28تحریکشروع به کار با پیش 2:

 آسنکرون(

راه  های مختلفحالت 

 اندازی
P6-00 
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شود. آسنکرون معتبر است و برای ایجاد میدان مغناطیسی پیش از شروع به کار موتور استفاده می این حالت تنها برای موتورهای   2: •

 شوند. تعیین می  P6-06و  P6-05توسط پارامترهای  تحریکجریان و زمان پیش

 کند. اندازی شروع به کار می باشد، اینورتر صرف نظر از انجام آن، در فرکانس راه 0تحریک برابر با اگر زمان پیش -

 DCتحریک  اندازی با ایجاد پیشباشد، اینورتر پیش از راه  0مقداری به جز    (P6-06)تحریک  که زمان پیشدر صورتی  -

 بخشد.دهی دینامیکی موتور را بهبود می پاسخ

 

اندازی باید روی مقدار مناسبی تنظیم شود. علاوه بر این به منظور ایجاد اندازی اینورتر، فرکانس راهبرای اطمینان از گشتاور موتور در هنگام راه

بماند اندازی باقی  کند، فرکانس خروجی اینورتر باید طی مدت زمان خاصی برابر با فرکانس راهکه موتور شروع به کار می تحریک در زمانی 

   شود.اندازی« گفته می که به آن »زمان تداوم فرکانس راه

تر از میزان فرکانس شود. اگر فرکانس تنظیم شده کم محدود نمی   P0-11اینورتر، توسط حد پایین تعیین شده در    (P6-03)اندازی  فرکانس راه

 ماند.باقی می  30اندازی باشد، اینورتر شروع به کار نکرده و در حالت آماده به کار راه

شده برای   اندازی نامعتبر است. باید دقت کرد که زمان تداوم مشمول مدت زمان تعیینفرکانس راه  نگه داریدر حین تغییر جهت چرخش، زمان  

Acc  حالت شود اما در مدت زمان مربوط به نمیPLC (داخلیSimple PLC) آید. ، به شمار می 

 

 
30 Standby 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz)  10.00تا (Hz) اندازیس راهنفرکا P6-03 

★ 0.0 (s) 0.0 (s)  100.0تا (s) 

  نگه داریمدت زمان 

اندازی   فرکانس اولیه راه

 )زمان انتظار( 

P6-04 
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 : 1مثال شماره  

 

 خواهد بود.  (Hz) 0.00ماند و فرکانس خروجی برابر با در این مثال، اینورتر در حالت آماده به کار باقی می 

 : 2مثال شماره 

  (Hz) 10.00تا فرکانس تنظیم شده یعنی  (s) 2افزایش یافته و پس از گذشت  (Hz) 5.00، فرکانس خروجی اینورتر تا 2برای مثال شماره 

 رود.بالا می 

 

 

 

 5-12جدول 

 P0-03 = 0 فرکانس از طریق کیپدتنظیم 

 P0-08 = 2.00 (Hz) (Hz) 2.00فرکانس تنظیم شده برابر بامقدار 

 P6-03 = 5.00 (Hz) (Hz) 5.00اندازی برابر با فرکانس راه

 P6-04 = 2.0 (s) (s) 2.0اندازی برابر با فرکانس راه مدت زمان نگه داری

 5-13جدول 

 P0-03 = 0 فرکانس از طریق کیپدتنظیم  

 P0-08 = 10.00 (Hz) (Hz) 10.00فرکانس تنظیم شده برابر بامقدار 

 P6-03 = 5.00 (Hz) (Hz) 5.00اندازی برابر با فرکانس راه

 P6-04 = 2.0 (s) (s) 2.0اندازی برابر با فرکانس راه نگه داری مدت زمان
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تحریک نیز  شود. حالت پیشاندازی، معمولا برای شروع به کار مجدد اینورتر پس از توقف چرخش موتور استفاده می در هنگام راه  DCترمز  

 شود.دهی استفاده می های آسنکرون به منظور بهبود پاسختوسط اینورتر در موتور یاندازاز راه  شیپبرای ایجاد میدان مغناطیسی 

معتبر است. در این مورد اینورتر ابتدا با توجه به جریان در   (P6-00 = 0)اندازی تنها برای حالت شروع به کار مستقیم در هنگام راه DCترمز 

، شروع به  DC (P6-06)و پس از گذشت مدت زمان تعیین شده برای ترمز  اعمال کردهرا   DC، ترمز (P6-05)نظر گرفته شده برای تزریق 

کند. هرچه مقدار جریان  ، کار خود را شروع می DCباشد، اینورتر مستقیما و بدون اعمال ترمز    (s) 0برابر با    P6-06که  صورتی   کند. در کار می 

 شود.تری اعمال می افزایش یابد، ترمز با قدرت بیش DCتزریق شده برای ترمز 

-P6)تحریک تعیین شده  ، اینورتر براساس جریان پیش(P6-00 = 3)اندازی انتخاب شده باشد  تحریک برای راهکه حالت پیشدر صورتی 

باشد،    (s) 0برابر با    P6-06کند. اگر  ، شروع به کار می (P6-06)تحریک  ، یک میدان مغناطیسی ایجاد و پس از گذشت مدت زمان پیش(05

 کند. تحریک( کار خود را شروع می اینورتر مستقیما )بدون پیش

ای رو مقدار جریان پایهشوند. از اینتنظیم می   %تحریک به صورت  یا پیش  DCبیان شد، جریان مربوط به ترمز  ها  همانطور که در جدول پارامتر

 شود وابسته است.شود، به شرایطی که در ادامه بیان می تحریک انتخاب می که توسط این پارامتر، درصدی از آن برای ترمز یا پیش

جریان نامی اینورتر باشد، همان جریان نامی موتور به عنوان مقدار پایه برای   % 80رابر با تر یا بکه جریان نامی موتور کم در صورتی  -

 شود. در نظر گرفته می  P6-05تنظیم 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 100تا  % 0 % 0 ★

ترمز  ی قیترر انیجر

به هنگام   (DC)ی کیالکتر

 ی راه انداز

P6-05 

★ 0.0 (s) 
0.0 (s)  100.0تا (s) 

زمان اعمال ترمز 

به هنگام   (DC)ی کیالکتر

 ی راه انداز

P6-06 
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جریان نامی اینورتر    % 80برابر با    P5-06مقدار پایه برای تنظیم    جریان نامی اینورتر باشد،  % 80تر از  اگر جریان نامی موتور بیش -

 شود. ی در نظر گرفته م

 

 

P6-07  گیرد.به منظور تعیین حالت تغییر فرکانس در طی فرآیند شروع به کار اینورتر یا توقف آن مورد استفاده قرار می 

دسته    G1100  ،4  اینورتر  یابد. به طور کلی برایدر این حالت فرکانس خروجی اینورتر به صورت خطی افزایش یا کاهش می   0: •

های دیجیتال تنظیم شده روی عملکرد های  در نظر گرفته شده که به کمک ترمینال Acc / Dec یهازمان م یتنظ  یکد متفاوت برا

 پذیر است. ها امکان، انتخاب هریک از این دسته زمانP4از گروه پارامتر  16,17شماره 

و نوار نقاله که در  یابد. این حالت معمولا در کاربردهایی مانند آسانسور  افزایش یا کاهش می   Sفرکانس خروجی براساس منحنی    1: •

می آن قرار  استفاده  مورد  هستند،  نرم  نسبتا  توقف  و  به کار  فرآیندهای شروع  های  ها  پارامتر  ترتیب   P6-09و    P6-08گیرد.  به 

 کنند.  را تعیین می  Sهای شروع و پایان منحنی های زمانی مربوط به بخشنسبت

نق  2: • به عنوان  نامی موتور همواره  فرکانس  این حالت  به شمار می طهدر  این حالت معمولا در ی عطف )خمیدگی( منحنی  رود. 

که  (. در صورتی 5-12شود )تصویر برای سرعت بالاتر از فرکانس نامی نیاز دارند، استفاده می   Acc / Decکاربردهایی که به زمان 

 برابر با  Decو  Accتر از فرکانس نامی باشد، زمان فرکانس تنظیم شده بیش

𝑡 = (
4

9
× (

𝑓

𝑓𝑏
)

2

+
5

9
) × 𝑇 

اختصاص داده شده به افزایش فرکانس   Accزمان  𝑇فرکانس نامی موتور و   𝑓𝑏فرکانس تنظیم شده،  𝑓خواهد بود. در این فرمول، 

 است.   𝑓𝑏تا   (Hz) 0از 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

:0 Acc / Dec  خطی 

 Acc / Decبرای  1شماره   S-curveمنحنی  1:

 Acc / Decبرای  2شماره   curve S-منحنی  2:

های انتخاب منحنی 

 هایمربوط به زمان

Acc / Dec 

P6-07 
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هستند. این دو کد باید به صورتی تنظیم شوند که   Acc / Decمربوط به    Sهای زمانی شروع و پایانی منحنی  این دو پارامتر به ترتیب نسبت

P6شرط   − 08 + P6 − 09 ≤  .  صدق کندها در مورد آن % 100.0

زمان  t2یابد. همچنین است که در آن شیب تغییر فرکانس خروجی به تدریج افزایش می  P6-08زمان تعیین شده توسط  t1،  5-11در تصویر 

، شیب  t2و    t1یابد. در مدت زمان بین  کاهش می   0است که در آن شیب تغییر فرکانس خروجی به تدریج تا مقدار    P6-09تعیین شده در  

 خطی است.  Acc / Decماند، که همان تغییرات فرکانس خروجی بدون تغییر باقی می 

 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 (P6-09 - % 100.0)تا   % 0.0 % 30.0 ★

مان قسمت شروع نسبت ز

 S-curveمنحنی 
P6-08 

★ 30.0 % 
 (P6-08 - % 100.0)تا   % 0.0

پایانی   قسمت سبت زمانن

 Sمنحنی 
P6-09 

 5-11تصویر 
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که فرکانس دهد و زمانی کاهش می   Decelerationپس از اعمال فرمان توقف، اینورتر فرکانس خروجی را براساس مدت زمان    0: •

 شود. برسد، کامل متوقف می  (Hz) 0به مقدار 

 شود. شود و موتور نیز براساس اینرسی بار پس از مدتی متوقف می با اعمال فرمان توقف، خروجی اینورتر فوراً متوقف می  1: •

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 کاهش فرکانس خروجی تا توقف کامل موتور  0:

 بدون دخالت اینورتر( )آزاد توقف به صورت شفت  1:
 P6-10 های توقف حالت 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz) تا بیشترین فرکانس  
ی ترمز فرکانس اولیه

DC  هنگام توقف 
P6-11 

 0.0 (s) 0.0 (s)  100تا (s) 

زمان انتظار برای اعمال 

 هنگام توقف DCترمز 
P6-12 

 5-12تصویر
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• : P6-11  که فرکانسِ در حین کار به مقدار در حین فرآیند کاهش فرکانس خروجی تا توقف کامل، زمانیP6-11   برسد، اینورتر

 کند.  را آغاز می  DCاعمال ترمز 

• : P6-12   که فرکانسِ در حین کار اینورتر تا مقدار  هنگامیP6-11   یابد، اینورتر خروجی را برای مدت زمان  کاهش میP6-12  

ترمز   سپس  و  کرده  می   DCقطع  اعمال  مانند  را  وقوع خطاهایی  از  کار  این  ترمز    Overcurrentکند.  انجام  از  در   DCناشی 

 کند.  های بالا جلوگیری می سرعت

• : P6-13  این پارامتر جریان تزریقی به هنگام ترمزDC  باشد ی موتور م ی نام انیجرو به صورت درصدی از کند را تعیین می. 

جریان نامی اینورتر باشد، این مقدار پایه همان جریان نامی موتور خواهد    % 80تر یا برابر با  اگر جریان نامی موتور کم -

 بود. 

جریان نامی    % 80جریان نامی اینورتر باشد، این مقدار پایه برابر با    % 80تر از  که جریان نامی موتور بیشدر صورتی  -

 اینورتر خواهد بود.

• : P6-14    این پارامتر مدت زمان اعمال ترمزDC   تنظیم شود، اعمال ترمز    0که مقدار آن روی  کند. در صورتی را تعیین میDC    در

 هنگام توقف لغو خواهد شد. 

 % 100تا  % 0 % 0 

ترمز  ی قیترر انیجر

به هنگام   DCی کیالکتر

 توقف

P6-13 

 0.0 (s) 0.0 (s)  36.0تا (s) 

مدت زمان اعمال ترمز  

DC  هنگام توقف 
P6-14 
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 نمایش داده شده است.  5-13در هنگام توقف در تصویر  DCفرآیند انجام ترمز 

 

 

  

 

 

 

 

 

هرچه   32شود.  ی از واحد ترمز استفاده م یدرصد  نییتع یبراداخلی دارند معتبر است و  31این پارامتر تنها برای اینورترهایی که واحد داخلی ترمز

  BUSبهتر خواهد بود. با این حال، مقدار بیش از حد زیاد آن منجر به نوسان زیاد ولتاژ  DCی اعمال ترمز تر باشد نتیجهمقدار این پارامتر بیش

 شود.در طی فرآیند ترمز می 

 

 

 
31 Braking unit 
32 Duty Ratio 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 P6-15 نسبت استفاده از ترمز  % 100تا  % 0 % 100 

 5-13 تصویر
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 ی نمایش و پنل اینورتر صفحه : P7گروه 
 

 

انجام   P7-01ها توسط  تعبیه شده روی دستگاه، چند عملکرد در نظر گرفته شده است که انتخاب هریک از آن   Quickید  به طور کلی برای کل

 شود. می 

 کلید غیرفعال است.  0: •

فعلی را    روش  Quickتوان توسط کلید  ها یا ارتباط سریال انجام شود، می که اعمال دستورات کنترلی از طریق ترمینالدر صورتی   1: •

 باشد، این کلید نامعتبر خواهد بود.  P0-02 = 0که به حالت اعمال دستورات از طریق پنل اینورتر تغییر داد. بنابراین زمانی 

پذیر است. این عملکرد تنظیم شده باشد، امکان   2روی عملکرد شماره    P7-01که  هنگامی   Quickید  توسط کلتغییر جهت چرخش    2: •

 . (P0-02 = 0)تنها زمانی معتبر است که دستورات کنترلی از طریق پنل دستگاه اعمال شوند  

 )فرکانس پایین(. JOG: حرکت در جهت مستقیم با فرکانس 3 •

 در جهت مستقیم اعمال می شود.   JOGفرکانس  Quickیدبا فشردن مداوم کل 

 فرکانس پایین( ) JOGدر جهت معکوس با فرکانس  ت: حرک4 •

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 عدم عملکرد  0:

اعمال دستورات کنترلی از طریق پنل اینورتر یا  سوئیچ میان  1:

 ها یا ارتباط سریال(از راه دور )توسط ترمینال

گرد یا چرخش در سوئیچ میان چرخش در جهت راست 2:

 گرد جهت چپ 

  JOGحرکت در جهت مستقیم با فرکانس  : 3

  JOGبا فرکانس  معکوسحرکت در جهت  : 4

انتخاب توابع برای کلید 

Quick   روی پنل

 دستگاه 

P7-01 
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 در جهت معکوس اعمال می شود.  JOGفرکانس  Quickکلیدبا فشردن مداوم 

 

 

 

-P7در وضعیت راه اندازی ، باید بیت متناظر با آن پارامتر )با توجه به راهنمای کد  P7-03به منظور نمایش هریک از پارامترهای بیان شده در 

تنظیم کرد. به عنوان مثال برای نمایش    P7-03تغییر داده و سپس کد هگزادسیمال متناظر با عدد باینری به دست آمده را در    1( را به مقدار    03

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 

تنها در حالت اعمال دستورات  STOP / RESETکلید  0:

 فعال است.  (P0-02 = 0)کنترلی از طریق پنل اینورتر 

های اعمال  برای تمام روش  STOP / RESETکلید  1:

 است.   لفعا (P0-02 = 0, 1, 2)کنترلی دستورات 

انتخاب توابع برای کلید 

STOP / RESET 

 روی پنل دستگاه 

P7-02 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 001F 

  

در  نمایش پارامترها 

ی راه انداز تیوضع

 )بخش اول(

P7-03 
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  PIDی طول و سیگنال مرجع در  ، مقدار شمارندهAI2نظیم شده، جریان خروجی، ولتاژ  مجموعه پارامترهای فرکانسِ در حین کار، فرکانس ت

 تنظیم شود. A413روی مقدار هگزادسیمال  P7-03روی پنل اینورتر، باید طبق محاسباتی که در ادامه ارائه شده است، کد 

(باینری) 0011 0001 0100 1010 ≡ A413 ( هگزادسیمال) 

توان مقدار مربوط به هریک از پارامترهای  روی پنل اینورتر، می   Shiftکه اینورتر در حال کار است، با استفاده از کلید  در این صورت زمانی 

 ی نمایش پنل مشاهده کرد. مذکور را روی صفحه 

 

برای امکان نمایش پارامترهای مورد نیاز در حینِ کار    P7-04و    P7-03است. به طور کلی    P7-03نیز مانند    P7-04چگونگی تنظیم کد  

پارامتر توسط پنل اینورتر    32شود، حداکثر  تعیین می   که مقدار پارامتر ها به صورت هگزادسیمالاند. با توجه به ایناینورتر در نظر گرفته شده

 قابل نمایش هستند. 

 شود. انجام می   P7-05ها با استفاده از کد  پذیر است که تنظیمات آن علاوه بر این، نمایش تعدادی از پارامترها در هنگام توقف اینورتر نیز امکان

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0000 

  

در  نمایش پارامترها 

ی راه انداز تیوضع

 )بخش دوم( 

P7-04 
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ماژول اینورتر،   IGBTود. مقدار محافظت در برابر افزایش بیش از حد دمای  شماژول اینورتر استفاده می   IGBTبرای نمایش دمای    P7-07از  

  بستگی دارد. مدل اینورتر به

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 33 

  

در  نمایش پارامترها در 

 توقف تیوضع
P7-05 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 (℃) 100.0تا  (℃) 0.0 -- ●

سینک ماژول  دمای هیت 

 اینورتر  
P7-07 
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 پذیر است.امکان P7-08افزار مربوط به بورد کنترل از طریق کد ی نرم آگاهی از نسخه

 

P7-09   که مدت  ، پس از اینشده باشد  میتنظ   12عملکرد با مقدار    یرو   اگر رله شود.  برای نمایش مجموع مدت زمان کار اینورتر استفاده می

 گیرد.قرار می  Onبرسد، رله در وضعیت  P8-17زمان مذکور به مقدار تعیین شده در 

که رله روی عملکرد با شماره  شود. در صورتی ذخیره می   P7-13ی اینورتر از هنگام تحویل دستگاه در  مجموع مدت زمان وصل بودن تغذیه 

 گیرد.قرار می  Onبرسد، رله در وضعیت  P8-17تنظیم شده باشد و این زمان به مقدار تعیین شده در  24

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 P7-08 افزار  ی نرم نسخه -  -- ●

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

● -- 0 (h)   65535تا (h) 

مجموع مدت زمان  

 عملکرد اینورتر  
P7-09 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 P7-10 شماره محصول   ACشماره محصول اینورتر  -- ●

 P7-11 افزار ی نرم نسخه افزاری بورد کنترلی نرم نسخه -- ●

● 0 (h) 
0 (h)  65535تا (h) 

مجموع مدت زمان  

 نورتریا یه یاتصال تغذ
P7-13 
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 کمکی  پارامترهای : P8گروه 

 

 اند.در نظر گرفته شده JOGاینورتر برای کار در حالت  Acc / Decهای این پارامترها به منظور تعیین فرکانس و زمان

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 2.00 (Hz) 0.00 (Hz) تا بیشترین فرکانس  
فرکانس مربوط به کار در 

 JOGحالت 
P8-00 

 20.0 (s) 0.0 (s)  6500.0تا (s) 

در حالت کار   Accزمان 

 JOGبا فرکانس 
P8-01 

 20.0 (s) 0.0 (s)  6500.0تا (s) 

در حالت کار   Decزمان 

 JOGبا فرکانس 
P8-02 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 
وابسته به مدل  

 اینورتر 
0.0 (s)  6500.0تا (s) 

مربوط به   Accزمان 

 2ی دسته 
P8-03 

 
  وابسته به مدل 

 اینورتر 
0.0 (s)  6500.0تا (s) 

مربوط به   Decزمان 

 2ی دسته 
P8-04 

 
  وابسته به مدل 

 اینورتر 
0.0 (s)  6500.0تا (s) 

مربوط به   Accزمان 

 3ی دسته 
P8-05 
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شامل سه دسته    P8-08تا    P8-03که پارامتر های   در نظر گرفته شده است  Acc / Decچهار دسته زمان    G1100  اینورتر  یبرا  ی به طور کل

به  ها  دسته یکسان است و سوئیچ کردن بین آن   4شود. تعریف هر مشخ  می   P0-18و    P0-17ی اول نیز توسط پارامتر های  ها و دسته از آن

 است.   ریپذامکان P4از پارامتر گروه  17و  16 با مقدار وابعت یشده رو  میتنظ  جتالید یورود هاینال یکمک ترم

 

 
33 Jump Frequency 

 
  وابسته به مدل 

 اینورتر 
0.0 (s)  6500.0تا (s) 

مربوط به   Decزمان 

 3ی دسته 
P8-06 

 
  وابسته به مدل 

 اینورتر 
0.0 (s)  6500.0تا (s) 

مربوط به   Accزمان 

 4ی دسته 
P8-07 

 
  وابسته به مدل 

 اینورتر 
0.0 (s)  6500.0تا (s) 

مربوط به   Decزمان 

 4ی دسته 
P8-08 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz) تا بیشترین فرکانس (P0-10) 

 Jumpفرکانس پَرش)

Frequency )33 1 
P8-09 

 0.00 (Hz) 0.00 (HZ)  فرکانس  تا بیشترین(P0-10) 

 Jumpفرکانس پَرش)

Frequency )2 
P8-10 

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz) تا بیشترین فرکانس (P0-10) ی پَرش فرکانس دامنه P8-11 
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  P8-11ی  و دامنه  P8-10و    P8-09های مرکزی  با فرکانس  ی پَرش فرکانسمحدودهتوان دو  می   P8-11تا    P8-09توسط پارامتر های  

 ها به فرمتعریف کرد. در واقع این محدوده

 (P8-09 + P8-11)تا  (P8-09 – P8-11)از  -

 (P8-10 + P8-11)تا  (P8-10 – P8-11)از  -

ی حدودهترین مبرابر با نزدیک  اینورترها قرار بگیرد، فرکانس خروجی واقعی  قابل بیان هستند. اگر فرکانس تنظیم شده در هریک از این محدوده

  اینورتر ی تغییر فرکانس خروجی  پَرش به فرکانس تنظیم شده خواهد بود. همچنین باید دقت کرد که مقدار واقعی فرکانس خروجی به نحوه

باشند، اگر فرکانس تنظیم   P8-11 = 10 (Hz)و  P8-09 = 30 (Hz)برای حالتی که  برای رسیدن به مقدار تنظیم شده دارد. به عنوان مثال

خواهد    (Hz) 40یا    (Hz) 20قرار بگیرد، نهایتا فرکانس خروجی واقعی برابر با یکی از دو مقدار    (Hz) 40تا    (Hz) 20ی  شده در محدوده

 بود. به این ترتیب که : 

یر داده شود، در این حالت فرکانس  تغی  (Hz) 37باشد و فرکانس تنظیم شده به مقدار    (Hz) 50در حال کار با فرکانس    اینورتراگر   -

 ی پَرش( خواهد شد.  )حد بالای محدوده  (Hz) 40خروجی واقعی برابر با 

 (Hz) 20باشد، در این حالت فرکانس خروجی واقعی برابر با  (Hz) 37تازه شروع به کار کند و فرکانس تنظیم شده  اینورتراگر  -

 ی پَرش( خواهد شد. )حد پایین محدوده

مکانیکی بار مورد استفاده قرار بگیرند. باید دقت کرد که    34توانند برای جلوگیری از پدیده تشدید می   های پَرش فرکانسمحدوده  به طور کلی 

پَرش  یهامربوط به فرکانس ی کل یقاعده خواهد کرد.  عملکرد پَرش فرکانس را غیرفعال، (Hz) 0روی  P8-10و  P8-09تنظیم هر دو کد 

-P8 پارامتربه  Acc / Decی پَرش فرکانس در مدت زمان  برای استفاده از قابلیت محدوده .شودی مشاهده م 5-14 ریتصو ، در هاآن  یو دامنه

   مراجعه شود. 22

 
34 Resinance 
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P8-12    0با فرکانس    اینورتربرای تنظیم مدت زمان کار (Hz)  گرد، در نظر گرد و چپ هنگام تغییر وضعیت میان چرخش در جهت راست

 شود. می  تلف شده « شناختهزمان  ی هیناح است، با عنوان »نمایش داده شده  5-15گرفته شده است. این مدت زمان که در تصویر 

 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 (s) 0.0 (s)  3000.0تا (s) 

  رییتغ نیح تلف شدهزمان 

 جهت چرخش 
P8-12 

 5- 15تصویر 

 5-14تصویر 
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ی اعمال فرمان چرخش در جهت معکوس را دارد یا خیر. در کاربردهایی که چرخش در  اجازه  اینورترشود که آیا  تعیین می   P8-13توسط  

 تنظیم شود. 1جهت معکوس ممنوع است، این پارامتر باید روی مقدار 

شود.  تعیین می   P8-14باشد، توسط    P0-14تر از حد پایین فرکانس یعنی مقدار  که فرکانس تنظیم شده کم زمانی   چگونگی کارکرد  اینورتر

 به منظور تأمین نیاز کاربردهای مختلف، سه حالت متفاوت برای این حالت در نظر گرفته شده است.  

 

 

 
35 Droop Control 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  تنظیمی قابل محدوده

 0 

 فعال  0:

 غیرفعال  1:

کنترل چرخش در جهت  

 معکوس
P8-13 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 (P0-14)ادامه کار در فرکانسی برابر با حد پایین فرکانس  0:

 توقف 1:

 ( (Hz) 0ادامه کار در سرعت صفر )فرکانس  2:

چگونگی کارکرد اینورتر  

که فرکانس تنظیم  هنگامی 

تر از حد پایین  شده کم 

 فرکانس باشد.

P8-14 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  ر نام پارامت ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz)  10.00تا (Hz) 

حجم کاردر حالت کنترل 

 35چند موتوری 
P8-15 
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15-P8   شود، کاربرد دارد. فرکانس که از چندین موتور برای حرکت یک بار استفاده می زمانی   36سازی تخصی  حجم کاری برای متعادل

توان با کاهش فرکانس خروجی برای این موتور، حجم کاری موتور تحت بار را کاهش داده  یابد. می خروجی اینورتر با افزایش بار، کاهش می 

   و حجم کاری را میان چند موتور متعادل ساخت.

 

 P8-16به مقدار  (P7-13)ی اینورتر که مجموع مدت زمان وصل بودن تغذیه تنظیم شده باشد، در صورتی  24اگر رله روی عملکرد با مقدار 

نیز برای    )هاVDOها و  (VDIهای دیجیتال مجازی  ها و خروجی توان از ترکیب عملکرد ورودی شود. علاوه بر رله، می می   Onبرسد، رله  

، اینورتر با تغییر وضعیت یک  ساعت اتصال تغذیه   100ر برای کاربردی نیاز باشد که پس از  اعلام این موضوع استفاده کرد. به عنوان مثال اگ

 توان تنظیماتی به صورتخروجی مجازی و وقوع یک خطا آن را اعلام کند، می 

 A1-00 = 44برای ایجاد خطا توسط کاربر:  VDI1در نظر گرفتن  .1

 VDO1 : A1-05 = 0000براساس وضعیت  VDI1تعیین حالت اعتبار  .2

 A1-11 = 24ی اینورتر: ی مدت زمان وصل تغذیه روی عملکرد مربوط به فرا رسیدن آستانه  VDO1تنظیم  .3

 P8-16 = 100 (h): (h) 100ی اینورتر روی مقدار ی مربوط به مجموع مدت زمان اتصال تغذیه تعیین آستانه  .4

و به تبع آن ورودی دیجیتال   VDO1ی اینورتر ، خروجی دیجیتال  ساعت از اتصال تغذیه   100مجموعاً  انجام داد. به این ترتیب پس از گذشت  

VDI1  فعال و اینورتر خطایErr27  دهد. را گزارش می 

 
36 Workload 

در  امکان تنظیم

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 (h) 0 (h)   65000تا (h) 

ی مربوط به  آستانه 

مجموع مدت زمان اتصال  

 ی  اینورتر تغذیه 

P8-16 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 (h) 0 (h)   65000تا (h) 

ی مربوط به  آستانه 

مجموع مدت زمان  

 کارکرد  اینورتر

P8-17 
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اختصاص داده شده به   VDOبرسد، رله یا    P8-17ی تعیین شده توسط  به آستانه  (P7-09)  اینورترکه مجموع مدت زمان کارکرد  در صورتی 

 شود.می  On، 12عملکرد شماره 

 

 

P8-18  یا ریست   اینورتری  سازی قابلیت حفاظت در برابر فرمان راه اندازی اعمال شده پیش از اتصال مجدد تغذیه سازی یا غیرفعال برای فعال

-P0)های ورودی دیجتال انجام شود  کردن خطا در نظر گرفته شده است. به عنوان مثال فرض کنید که اعمال دستورات کنترلی از طریق ترمینال

 باشد. بنابراین   Onدر حالت  1با عملکرد شماره  DI1و ترمینال  (1 = 02

 کند. شروع به کار می  اینورتر، DI1بودن  Onبه دلیل  اینورتری باشد، با اتصال تغذیه  P8-18 = 0اگر  •

به فرمان شروع به کار اعمال شده از    اینورتربه دلیل فعال بودن حالت حفاظتی،    اینورتری  باشد، با اتصال تغذیه  P8-18 = 1اگر   •

DI1   قطع  دهد و تنها زمانی شروع به کار می پاسخ نمی( کند که فرمان شروع به کار یک بار لغوDI1    ازCOM)   و مجددا اعمال

 (. COMبه  DI1شود )اتصال مجدد 

شود. به این معنی که اگر خطایی رخ داده  اند، انجام می که پیش از ریست کردن خطا اعمال شده   همین حالت حفاظتی در برابر دستورات کنترلی 

 باشد، در این حالت Onدر حالت  1با عملکرد شماره  DI1باشد و ترمینال 

 کند. شروع به کار می  اینورتر، DI1بودن  Onباشد، پس از ریست شدن خطا به دلیل  P8-18 = 0اگر  •

به فرمان شروع به کار اعمال شده از    اینورتراشد، پس از ریست شدن خطا به دلیل فعال بودن حالت حفاظتی،  ب  P8-18 = 1اگر   •

 دهد. پاسخ نمی  DI1طریق 

در پاسخ به دستورات کنترلی اعمال شده پیش از اتصال مجدد  ، از عملکرد غیرقابل انتظار موتور    اینورتربه این ترتیب با فعال سازی این قابلیت  

 شود. یا ریست شدن خطا جلوگیری می  اینورتری یه تغذ

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  پارامتر نام  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 فعال غیر 0:

 فعال  1:

حفاظت در هنگام  

 اندازی راه
P8-18 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 5 (Hz) 0.00 (Hz)  تا بیشترین فرکانس 
مقدار فرکانس  

 (FDT1)آشکارسازی  
P8-19 
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  On،  3( اختصاص داده شده به عملکرد شماره  VDOرود، خروجی )رله یا    P8-19فراتر از    اینورترکه فرکانسِ در حین کار  در صورتی 

 شود. می  Offشود، خروجی مربوطه  P8-19تر از شود و اگر مقدار آن کممی 

سطح آشکارسازی فرکانس خروجی و مقدار هیسترزیس در صورت اعمال  ترتیب برای تعیین    به  P8-20و    P8-19به طور کلی پارامتر های  

(،  VDOخروجی مربوط )رله یا    P8-19به مقدار    اینورتراند. به این معنی که به محض رسیدن فرکانس خروجی  فرمان توقف، در نظر گرفته شده

On  رله یا( شده و در صورت اعمال فرمان توقف، این خروجیVDO تا زمانی ) بیش از مقدار  اینورترکه فرکانس خروجی 

 P8-19 – (P8-19 × P8-20) در حالت باشد ،on  ماند. باید دقت کرد که بخش هیسترزیس به صورت درصدی از باقی میP8-19  تعیین

 می شود.

 نمایش داده شده است.  5-16در تصویر   FDT1شده به عملکرد ی عملکرد خروجی اختصاص داده نحوه

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 % 100.0( FDT1تا )سطح  % 0.0( FDT1)سطح  % 5.0 

سطح هیسترزیس مربوط 

 FDT1به 
P8-20 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 % 0.00 (Hz) )100تا )بیشترین فرکانس % 

ی آشکارسازی  محدوده

 حول فرکانس تنظیم شده
P8-21 

 5-16تصویر 
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( در نظر  VDOی خاص حول فرکانس تنظیم شده قرار بگیرد، خروجی )رله یا  در یک محدوده  اینورترکه فرکانسِ در حین کار  در صورتی 

پذیر است. این کد به صورت امکان  P8-21ی فرکانسی مذکور با استفاده از  شود. تعیین محدودهمی   On،  4گرفته شده برای عملکرد شماره  

نمایش داده   5-17، در تصویر  4ی عملکرد خروجی مربوط به عملکرد شماره  شود. نحوهمقداردهی می   (P0-10)فرکانس  درصدی از بیشترین  

 شده است. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

سازی یا به منظور فعال  P8-22شرح داده شد.    P8-11تا    P8-09های پَرش در پارامتر های  هنگام تعریف محدوده  اینورتر چگونگی عملکرد  

و فرکانسِ در حین   P8-22 = 1اگر    Accگیرد. مثلا در هنگام  مورد استفاده قرار می   Acc / Decسازی این قابلیت در مدت زمان  غیرفعال

ترین ی مستقیما از کم پَرش دارد، یعن  P8-11ی تعیین شده در  ی دامنهی پَرش مدنظر برسد، فرکانسِ در حین کار واقعی به اندازهکار به محدوده 

دهد و فرکانس خروجی به نیز عکس این عمل رخ می  Decیابد. در مدت زمان ترین سطح فرکانس پَرش تغییر می سطح فرکانس پَرش به بیش

های  زمان  سازی قابلیت پَرش فرکانس برایدر صورت فعال  اینورتری عملکرد  پَرش خواهد داشت. نحوه  P8-11ی تعیین شده در  ی دامنهاندازه

Acc / Dec  نمایش داده شده است.   5-18در تصویر 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 فعال غیر 0:

 فعال  1:

فرکانس پَرش در مدت  

 Acc / Decزمان 
P8-22 

 5-17تصویر 
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های دیجیتال  و از ترمینال (P0-24 = 0)انتخاب شده باشد  1معتبر است که گروه پارامترهای موتور شماره زمانی  P8-26و  P8-25عملکرد 

به منظور   P8-26و    P8-25استفاده نشود. در این صورت    Acc / Decهای  به منظور سوئیچ کردن میان دسته زمان   17و    16با توابع شماره  

 عنی که  گیرند. به این ممورد استفاده قرار می  اینورترمختلف، براساس مقدار فرکانسِ در حین کار  Acc / Decهای انتخاب زمان

و اگر فرکانس در حینِ کار   2شماره    Accباشد، زمان    P8-25تر از  ، اگر فرکانسِ در حین کار کمAccelerationدر مدت زمان   -

 شود.در نظر گرفته می  1شماره  Accباشد، زمان  P8-25تر از بیش

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تا بیشترین فرکانس(P0-10) 

  فرکانس تعویض نقطه

  1شماره  Accمیان زمان 

 2و 

P8-25 

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تا بیشترین فرکانس(P0-10) 

ی سوئیچ  فرکانس لحظه

  1شماره  Decمیان زمان 

 2و 

P8-26 

 5- 18تصویر 
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و اگر فرکانسِ در حین    1شماره    Decباشد، زمان    P8-25تر از  ، اگر فرکانسِ در حین کار بیشDecelerationدر مدت زمان   -

 شود.در نظر گرفته می  2شماره  Decباشد، زمان  P8-26تر از کار کم 

 قابل مشاهده است.   5- 19براساس فرکانسِ در حین کار، در تصویر  Acc / Decهای ی سوئیچ میان دسته زمان نحوه

 

 

 

 

 

 5- 19تصویر              

به کار   اینورتر از طریق ترمینال ورودی اعمال شود،   JOG، فرمان کار در حالت  اینورتر باشد، اگر در طول فرآیند کار  P8-27 = 1که زمانی 

 دهد.  تغییر وضعیت می  JOGبا فرکانس 

 شرح داده شد.  P8-20و   P8-19است که جزئیات آن در پارامتر های  FDT1، مشابه با عملکرد FDT2عملکرد آشکارسازی فرکانس 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 فعال غیر 0:

 فعال  1:

از   JOGفرمان  تیاولو 

 طریق ترمینال
P8-27 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 5 (Hz) 0.00 (Hz) مقدار فرکانس   تا بیشترین فرکانس  

 (FDT2)  یآشکارساز
P8-28 

هیسترزیس مربوط به   % 100.0( FDT2تا )سطح  % 0.0( FDT2)سطح  % 5.0 

FDT2 
P8-29 

تصویر 
5 - 19 
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قرار بگیرد، خروجی )رله یا   P8-32یا    P8-30از مقدارهای    P8-33یا    P8-31ای به دامنه  در بازه  اینورترکه فرکانس خروجی  در صورتی 

VDO  27و    26( اختصاص داده شده به توابع شماره    ،On   اینورترشوند. برای  می  G1100   دو گروه از پارامترهای آشکارسازی فرکانس

 اند. ی آشکارسازی قابل تنظیم هستند، در نظر گرفته شده ها فرکانس آشکارسازی و دامنه دلخواه که توسط آن 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 50.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تا بیشترین فرکانس 

فرکانس  آشکارسازی  

 (1)دلخواه 
P8-30 

 % 100.0( تا )بیشترین فرکانس % 0.0بیشترین فرکانس( ) % 0.0 

ی آشکارسازی  دامنه

 (1)   دلخواه  فرکانس
P8-31 

 50.00 (Hz) 0.00 (Hz)  بیشترین فرکانستا  

فرکانس  آشکارسازی  

 (2)دلخواه 
P8-32 

 (بیشترین فرکانس) % 100.0تا  % 0.0 % 0.0 

ی آشکارسازی  دامنه

 (2)   دلخواه فرکانس
P8-33 
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امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 300.0تا )جریان نامی موتور(  % 0.0)جریان نامی موتور(  % 5.0 

 جریان تشخی  سطح

 صفر
P8-34 

 0.10 (s) 0.00 (s)  600.00تا (s) 

زمان تأخیر آشکارسازی  

 جریان صفر
P8-35 

 5-20تصویر 
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(  VDO، خروجی )رله یا  P8-35باشد، پس از گذشت مدت زمان تعیین شده توسط    P8-34تر از مقدار  برابر یا کم  اینورتراگر جریان خروجی  

 گیرد.قرار می  Onدر وضعیت  34در نظر گرفته شده برای عملکرد شماره 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 300.0تا )جریان نامی موتور(  % 0.0)عدم تشخی (  % 200 

  ی خطا  یآستانه تشخ 

 انیاضافه جر
P8-36 

 0.00 (s) 0.00 (s)  600.00تا (s) 

زمان تأخیر برای تشخی  

 خطای اضافه جریان
P8-37 

 5-21تصویر 

https://stanson.ir/


 راهنمای کاربری درایو استنسون 

147 
stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

، خروجی )رله یا  P8-37باشد، پس از گذشت زمان    P8-36یعنی    Overcurrentی  تر از آستانهبرابر یا بیش  اینورتر اگر جریان خروجی  

VDO 36( مربوط به عملکرد شماره ،On  شود.  می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

( اختصاص VDOخروجی )رله یا    ،   مثبت و منفی دامنه جریان دلخواه آشکار شده قرار بگیرد  در بازه  اینورتر که جریان خروجی  در صورتی 

 گیرد. قرار می  Onدر وضعیت  29داده شده به عملکرد شماره 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 100.0 % 
 300.0تا )جریان نامی موتور(  % 0.0)جریان نامی موتور( 

% 

دلخواه رسیدن به جریان 

 2شماره
P8-40 

 % 300.0تا )جریان نامی موتور(  % 0.0)جریان نامی موتور(  % 0.0 

ی تشخی  جریان  دامنه

 2شماره  دلخواه
P8-41 

 5-22تصویر 

https://stanson.ir/


استنسونراهنمای کاربری درایو    

 

148 

stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

وابسته به  ی حالت کنترل

 زمان
P8-42 

 0 

:0 P8-44 

:1 AI1 

:2 AI2 

مربوط  P8-44های آنالوگ به مقدار ورودی  % 100)

 شود.(می 

اب منبع زمان روش انتخ 

 سنجی 
P8-43 

 0.0 (min) 0.0 (min)  6500.0تا (min)  مدت زمان تایمر P8-44 

 5-23تصویر 
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اندازی شروع به  از هنگام راه   اینورترباشد،    P8-42 = 1اند. اگر  در نظر گرفته شده  اینورترسنجی  اندازی عملکرد زماناین پارامترها برای راه

( VDOبه صورت خودکار متوقف شده و خروجی )رله یا    اینورتررسید،    P8-44که مقدار این عملکرد به  کند و هنگامی اندازه گیری زمان می 

 شود. می  On، 30اختصاص داده شده به عملکرد شماره  

توان توسط تنظیم مناسب را می  P8-44مانده تا مقدار تعیین شده در کند و مدت زمان باقی شروع می  (min) 0سنجی را از مقدار زمان اینورتر

-P8و   P8-43ست(. باید دقت کرد که پارامتر های  نیز قابل مشاهده ا  U0-20کرد )این مقدار با استفاده از کد  روی پنل مشاهده    P7-04کد  

 شوند. بر حسب دقیقه مقداردهی می  44

 

 

تر بیش   AI1که ولتاژ ورودی  شوند. زمانی استفاده می     اینورتربه منظور محافظت از    AI1این دو پارامتر برای تعیین حدود ولتاژ ورودی آنالوگ  

دهد شده و نشان می   On،  31( در نظر گرفته شده برای عملکرد شماره  VDOباشد، خروجی )رله یا    P8-45تر از مقدار  یا کم  P8-46از مقدار  

 از حدود مدنظر تجاوز کرده است.  AI1که ولتاژ ورودی 

،  35( اختصاص داده شده به عملکرد شماره  VDOبرسد، خروجی )رله یا    P8-47ی تعیین شده در  به آستانه  اینورترسینک  که دمای هیت زمانی 

 توان برای هشدار دمای ماژول استفاده کرد.  گیرد. از این حالت می قرار می  On در وضعیت 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 3.10 (V) 0.00 (V)   تاP8-46 

حد پایین ولتاژ ورودی 

 AI1آنالوگ 
P8-45 

 6.80 (V) P8-45  10.00تا (V) 

حد بالای ولتاژ ورودی 

 AI1آنالوگ 
P8-46 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 P8-47 آستانه دمای ماژول (℃) 75تا   (℃) 0 (℃) 75 
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P8-48 شود.کننده استفاده می برای تعیین حالت عملکرد فن خنک 

سینک بالاتر از که دمای هیتمتوقف شود، تنها زمانی   اینورتر کند. اگر  در حینِ کار باشد، فن نیز کار می   اینورترکه  در صورتی   0: •

 شود.کاهش یابد، فن متوقف می   (℃) 40تر از که دمای آن به کمکند و هنگامی باشد فن کار می  (℃) 40

 کند. ، فن شروع به کار می  اینورتری در این حالت پس از اتصال تغذیه  1: •

 

 گیرند. مورد استفاده قرار می  فن و پمپ یها   یکاربردر  Wakeupو   Dormantسازی توابع این پارامترها برای پیاده

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  تنظیم ی قابلمحدوده

 0 

 کارکرد اینورتر  یفن فقط در زمان ها چرخش 0:

 فن ی دائم چرخش 1:
 P8-48 کننده کنترل فن خنک

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 
-P0) تا بیشترین فرکانس Dormant (P8-51)فرکانس 

10) 

 Wakeup P8-49فرکانس 

 0.0 (s) 0.0 (s)  6500.0تا (s) 
در عملکرد   تأخیر

Wakeup 

P8-50 

 0.00 (HZ) 0.00 (Hz)  تا فرکانسWakeup (P8-49)  فرکانسDormant P8-51 

 0.0 (s) 0.0 (s)  6500.0تا (s) 
تأخیر در عملکرد   

Dormant 

P8-52 
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تغییر یابد،  P8-51تعیین شده در  Dormantتر از فرکانس در حینِ کار است، اگر فرکانس تنظیم شده به مقداری برابر یا کم اینورترکه زمانی 

 دهد.  تغییر وضعیت می  Dormantبه حالت  P8-52به طور خودکار پس از گذشت مدت زمان  اینورتر

که فرکانس تنظیم شده به مقداری برابر یا باشد و فرمان شروع به کار فعلی همچنان برقرار باشد، در صورتی   Dormantدر حالت    اینورتراگر  

 کند.  شروع به کار می  P8-50پس از گذشت مدت زمان  اینورترتغییر داده شود،  P8-49تر از بیش

برابر   Dormantو فرکانس    Wakeupتنظیم شود. اگر فرکانس    Dormantتر از فرکانس  باید برابر یا بیش  Wakeupبه طور کلی فرکانس  

 غیرفعال خواهند بود.   Dormantو  Wakeupدر نظر گرفته شوند، توابع   0با مقدار 

عملکرد  شده باشد، حتما باید    به عنوان روش تنظیم فرکانس انتخابPIDفعال باشد، اگر روش کنترل کننده    Dormantکه عملکرد  زمانی 

PID  در حالتDormant  با تنظیم راPA-28 = 1  .فعال کرد 

 

 

شده و از این طریق    On،  40( اختصاص داده شده به عملکرد شماره  VDOبرسد، خروجی )رله یا    P8-53به مقدار    اینورتراگر زمان کار فعلی  

 است.  دهیرس انی به پا اینورترمهلت زمان کارکرد  شود که اعلام می 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 (min) 0.0 (min)  6500.0تا (min) 
کارکرد   زمان مدت

  اینورتر جاری
P8-53 

https://stanson.ir/


استنسونراهنمای کاربری درایو    

 

152 

stanson.ir  :09102296316شماره تماس واحد خدمات درایو 

 خطا و حفاظت: P9گروه 
 

 

جاکه موتور به دلیل افزایش بیش از حد دما  شود. از آن ( موتور غیرفعال می Overload)بار  در این حالت حفاظت در برابر اضافه    0: •

 شود. پیشنهاد می  اینورتری حرارتی بین موتور و  دیدگی قرار دارد، نصب یک رله در معرض آسیب 

گیرد که ( موتور است، تصمیم می Overload)بار  که مربوط به حفاظت اضافه    Inverse time-lagبراساس منحنی    اینورتر  1: •

 برای موتور اتفاق افتاده است یا نه. Overloadحالت 

 موتور به این صورت است که:  Overloadمربوط به حفاظت  Inverse time-lagمنحنی 

220 % × P9-01 × جریان نامی موتور 

 کند.( موتور را اعلام می  Overloadخطای  اینورتر)اگر بار به مدت یک دقیقه برابر با این مقدار باقی بماند، 

150 % × P9-01 × جریان نامی موتور 

 کند.(موتور را اعلام می  Overloadخطای  اینورتردقیقه برابر با این مقدار باقی بماند،  60)اگر بار به مدت 

دیدگی موتور  است منجر به آسیبخیلی زیاد باشد، ممکن    P9-01واقعی تنظیم شود. اگر مقدار    Overloadباید براساس ظرفیت    P9-01کد  

 کند. خطایی را اعلام نمی  اینورترشود اما شود، چراکه در این صورت موتور بیش از حد گرم می 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

 از محافظتانتخاب 

 بار اضافه مقابل در موتور
P9-00 

 10.00تا  0.20 1.00 

 موتور حفاظت ضریب

 بار اضافه مقابل در
P9-01 
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موتور استفاده   Overloadاین عملکرد به منظور ارسال سیگنال هشدار به سیستم کنترل از طریق یک خروجی، قبل از اعمال حفاظت در برابر  

 شود.  موتور، هشدار داده می  Overloadکند که در آن پیش از وقوع درصدی را تعیین می  P9-02شود. پارامتر می 

(  VDOتر باشد، خروجی )رله یا  بیش   P9-02در    Inverse time-lagضرب منحنی  تر از مقدار حاصلکه مجموع جریان خروجی اینورزمانی 

 گیرد. قرار می  Onموتور(، در وضعیت  Overload)هشدار پیش از  6اختصاص داده شده به عملکرد شماره  

شود.  استفاده می   اینورتری  سازی قابلیت تشخی  اتصال کوتاه بودن موتور به زمین، هنگام اتصال تغذیه سازی یا غیرفعالاین پارامتر به منظور فعال

 مدتی پس از اتصال تغذیه، ولتاژ خواهند داشت.   اینورتر Wو  U ،Vهای ترمینال  (P9-07 = 1)اگر این عملکرد فعال شود 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 100تا  % 50 % 80 

 اولیه ضریب هشدار

 موتور  بار اضافه
P9-02 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

حفاظت در برابر اتصال 

کوتاه به زمین هنگام  

 ی  اینورتراتصال تغذیه 

P9-07 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 0 - 20 

 مجاز دفعات تعداد

 خودکار کردن ریست

 توسط اینورتر  خطا

P9-09 
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پذیر است. پس امکان مرتبه   20به صورت خودکار به ازای وقوع حداکثر  اینورتر شده توسط   خطای اعلام با استفاده از این پارامتر ریست شدن

در حالت اعلام خطا   اینورتربرسد، در صورت وقوع مجدد خطا،  P9-09های خودکار انجام شده به مقدار تعیین شده در که تعداد ریست از این

 ماند. باقی می 

 

( تنظیم شده روی توابع  VDOهای )رله یا  روی حالت ریست خودکار خطا تنظیم شده باشد، خروجی   اینورترکه  در صورتی   0: •

 کنند.  عمل نمی  ،( 2مربوط به وقوع خطا )عملکرد شماره 

( مربوطه پیش از پایان تعیین شده برای زمان ریست خودکار تغییر وضعیت VDOدر این حالت هنگام وقوع خطا، خروجی )رله یا    1: •

 دهد. می 

 

 

P9-11 کند.  تا اعمال ریست خودکار خطا را تعیین می  اینورتری وقوع خطا و اعلام آن توسط مدت زمان انتظار از لحظه 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

 خروجی  عملکرد

 حالت در دیجیتال

 خطا خودکار ریست

P9-10 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  تنظیمی قابل محدوده

 1.0 (s) 0.1 (s)  100.0تا (s) 

ی زمانی میان وقوع فاصله

خطا و ریست آن به 

 صورت خودکار 

P9-11 
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 استفاده کرد.  P9-13توان از کد سازی قابلیت حفاظت در برابر اختلال فازهای خروجی می سازی یا غیرفعالبرای فعال

 

باشد، یعنی   0که مقدار این پارامتر ها برابر با  شود. در صورتی ذخیره می   P9-16تا    P9-14شماره سه خطای آخر اتفاق افتاده، در پارامتر های  

های احتمالی هریک از خطاها و چگونگی رفع عیوب مربوطه، در فصل هفتم به تفکیک بیان  هیچ خطایی گزارش و ذخیره نشده است. علت 

 اند. شده 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

برابر قطع  محافظت در 

 فازهای خروجی 
P9-13 

امکان تنظیم در 

 حین کار
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

● 
 P9-14 داده  رخ خطای اولین 99تا  00

● 
 P9-15  داده رخ خطای دومین 99تا  00

● 
 99تا  00

 خطای آخرین(داده رخ خطای سومین

 )افتاده اتفاق
P9-16 

امکان تنظیم در 

 حین کار
 کد  نام پارامتر  توضیحات

● 

ای که آخرین خطا رخ داده نمایش فرکانس خروجی در لحظه

 است. 

ی وقوع  خروجی در لحظهفرکانس 

 آخرین خطا 
P9-17 
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● 

ای که آخرین خطا رخ داده  نمایش جریان خروجی در لحظه

 است. 

ی وقوع آخرین جریان خروجی در لحظه

 خطا
P9-18 

● 
 ای که آخرین خطا رخ داده است.در لحظه BUSنمایش ولتاژ 

ی وقوع در لحظه  DCسطح ولتاژ باس 

 آخرین خطا 
P9-19 

● 

ترمینال  وضعیت  کد  این  )در  دیجیتال  ورودی  در  DIهای  ها( 

شود. باید دقت کرد که  ی اتفاق افتادن آخرین خطا ذخیره می لحظه

شود و باید مقدار این کد به صورت یک عدد دسیمال گزارش می 

آن را به نوع باینری تبدیل کرد. در عدد باینری حاصل، تنها شش  

وضعیت   ترتیب  به  و  هستند  معتبر  ارزش(  )کم  راست  سمت  رقم 

دهند. در واقع اگر رقم مد را نمایش می   DI6تا    DI1های  ترمینال

باشد،   0و اگر برابر با  فعال  متناظر با آن    DIباشد، یعنی    1نظر برابر با  

 بوده است.  غیر فعالمتناظر با آن  DIیعنی 

 

 

ی وضعیت ورودی های دیجیتال در لحظه 

 وقوع آخرین خطا 
P9-20 

● 

ا خروجی   تیوضع  پارامتر  نیدر  های  لحظه  ترمینال  اتفاق   ی در 

کد   نیدقت کرد که مقدار ا  د ی. باشودی م   رهیخطا ذخ  نیافتادن آخر

آن را به نوع   دیو با  شودی گزارش م  مال یعدد دس  کیبه صورت  

با   اگر رقم مذکور برابرحاصل،    ینریکرد. در عدد با  لیتبد  ینریبا

و اگر  فعال  هنگام وقوع خطا در وضعیت    آن ترمینال  ی عنیباشد،    1

   .است قرار داشته غیر فعالدر وضعیت  ترمینالباشد یعنی  0ر با براب

ی  های خروجی در لحظهوضعیت ترمینال 

 وقوع آخرین خطا 
P9-21 
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● 

  نیکه آخر یادر لحظه  ی  اینورترمدت زمان اتصال تغذیه  شینما

 خطا رخ داده است.

ی اینورتر در مدت زمان اتصال تغذیه 

 ی وقوع آخرین خطا لحظه
P9-23 

● 

ای که آخرین خطا اینورتر  در لحظه  کردننمایش مدت زمان کار

 رخ داده است.

ی  اینورتر در لحظه کردنمدت زمان کار 

 وقوع آخرین خطا 
P9-24 

● 

رخ داده   دوم یکه خطا یادر لحظه ی فرکانس خروج شینما

 است. 

دومین ی وقوع فرکانس خروجی در لحظه

 خطا
P9-27 

● 
 ای که خطای دوم رخ داده است.  نمایش جریان خروجی در لحظه

دومین ی وقوع جریان خروجی در لحظه

 خطا
P9-28 

● 
 P9-29 خطادومین  ی وقوع در لحظه BUSولتاژ  ای که خطای دوم رخ داده است. در لحظه BUSنمایش ولتاژ 

● 
 . P9-20مراجعه به توضیحات کد 

ی  وضعیت ترمینال های ورودی در لحظه

 دومین خطا وقوع 
P9-30 

● 
 . P9-21مراجعه به توضیحات کد 

ی  های خروجی در لحظهوضعیت ترمینال 

 دومین خطا وقوع 
P9-31 

● 
ی  خطا که یادر لحظه ی  اینورترتغذیه مدت زمان اتصال  شینما

 رخ داده است.  دوم

در   ی  اینورترتغذیه مدت زمان اتصال 

 دوم یوقوع خطا یلحظه
P9-33 

● 
رخ   ی دومکه خطا  یادر لحظه  اینورتر مدت زمان کار  شینما

 داده است. 

وقوع  یدر لحظه  اینورتر مدت زمان کار 

 دوم یخطا
P9-34 
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ی وقوع سه خطای اخیر در نظر و ... در لحظه  BUSی اطلاعاتی مانند فرکانس، جریان، ولتاژ، ولتاژ  برای ذخیره  P9-44تا    P9-17پارامتر های  

پیش از اتفاق افتادن هریک از این خطاها کسب    اینورترتوان در مورد وضعیت عملکرد  اند. به این ترتیب توسط این پارامتر ها می گرفته شده 

 اطلاع کرد.  

 

 

● 
رخ داده   خطای اولکه  یادر لحظه ی فرکانس خروج شینما

 است. 

  یوقوع خطا یدرلحظه ی فرکانس خروج

 اول
P9-37 

 رخ داده است. خطای اولکه  یادر لحظه ی خروج انیجر شینما ●
  یوقوع خطا  یدر لحظه ی خروج انیجر

 اول
P9-38 

 P9-39 خطااولین  ی وقوعدر لحظه BUSولتاژ  رخ داده است. اولای که خطای در لحظه BUSنمایش ولتاژ  

 . P9-20کد  حاتیمراجعه به توض ●
  یدر لحظه ترمینال های ورودی تیوضع

 اول  یوقوع خطا
P9-40 

 .  P9-21مراجعه به توضیحات کد  ●
  یدر لحظه ی خروج یهانال یترم تیوضع

 اول  یوقوع خطا
P9-41 

● 
  یکه خطا یادر لحظه  اینورتر  یه ی مدت زمان اتصال تغذ شینما

 رخ داده است. اول

در   ی  اینورترتغذیه مدت زمان اتصال 

 اول  یوقوع خطا یلحظه
P9-43 

● 
رخ  اول یکه خطا  یادر لحظه  اینورتر مدت زمان کار  شینما

 داده است. 

وقوع  یدر لحظه  اینورتر مدت زمان کار 

 اول یخطا
P9-44 
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 نامعتبر هستند.  P9-48ارقام یکان و صدگان کد 

تنظیم در امکان 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 00000 

 برای موتور( Err11 ،Overloadرقم یکان: )

ی عملکرد   تعیین نحوه

اینورتر  در هنگام وقوع 

 خطا

P9-47 

 توقف به صورت شفت آزاد  0:

 P6-10توقف براساس حالت توقف تعیین شده در  1:

 دهد کار خود ادامه می  اینورتر به 2:

 های ورودی(، اختلال در فازErr12رقم دهگان: )

 : مانند رقم یکان2تا  0

 ، اختلال در فازهای خروجی(Err13رقم صدگان: )

 : مانند رقم یکان2تا  0

 ، خطای خارجی(Err15رقم هزارگان: )

 مانند رقم یکان  2:تا  0

 ، خطای ارتباط سریال(  Err16هزارگان: )رقم ده

 مانند رقم یکان  2:تا  0
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 00000 

نوشتن  –، خطای خواندن  Err21رقم دهگان: )

EEPROM) 

  عملکرد  ینحوه نییتع

در هنگام وقوع  اینورتر

 خطا

P9-48 

 توقف به صورت شفت آزاد  0:

 P6-10توقف براساس حالت توقف تعیین شده در  1:

 ، دمای بیش از حد موتور(Err25رقم هزارگان: )

 P9-47: مانند رقم یکان در 2تا  0

ی مجموع مدت زمان کار   هزارگان: )رسیدن به آستانه رقم ده

 اینورتر ( 

 P9-47: مانند رقم یکان در 2تا  0

 00000 

 ( (1)، تعریف خطا توسط کاربر Err27رقم یکان: )

  عملکرد  ینحوه نییتع

در هنگام وقوع  اینورتر

 خطا

P9-49 

 P9-47مانند رقم یکان  2:تا  0

 ( (2)، تعریف خطا توسط کاربر Err28رقم دهگان: )

 P9-47: مانند رقم یکان 2تا  0

ی مجموع مدت زمان  ، رسیدن به آستانهErr29رقم صدگان: )

 ی  اینورتر (اتصال تغذیه 

 P9-47: مانند رقم یکان 2تا  0
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 ، صفر شدن بار(Err30هزارگان: )رقم 

 توقف به صورت شفت آزاد  0:

 P6-10توقف براساس حالت توقف تعیین شده در  1:

فرکانس نامی موتور به   % 7فرکانسی معادل با  اینورتر با 2:

که سیستم دوباره تحت بار  دهد. پس از اینکار خود ادامه می 

قرار گرفت، فرکانس خروجی نیز برابر با فرکانس تنظیم شده  

 خواهد شد. 

، اختلال در سیگنال فیدبک کنترل  Err31هزارگان: )رقم ده

 در حین کار  اینورتر ( PIDکننده 

 P9-47: مانند 2تا  0

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 00000 

 ، انحراف از سرعت زیاد(Err42رقم یکان: )

ی عملکرد   تعیین نحوه

وقوع اینورتر  در هنگام 

 خطا

P9-50 

 P9-47: مانند رقم یکان 2تا  0

 از حد موتور( ، سرعت بیشErr43رقم دهگان: )

 P9-47: مانند رقم یکان 2تا  0

 ، خطای موقعیت اولیه(Err51رقم صدگان: )

 P9-47: مانند رقم یکان 2تا  0
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 شود. را نمایش داده و مستقیما متوقف می  *Errعلامت  اینورتربا انتخاب حالت »توقف به صورت شفت آزاد«،  •

روی پنل ظاهر شده و   **A« انتخاب شده باشد، علامت  P6-10که حالت »توقف براساس حالت توقف تعیین شده در  در صورتی  •

 روی پنل نمایش داده خواهد شد.  **Errشود. پس از توقف، علامت الت مدنظر متوقف می براساس ح اینورترسپس 

روی پنل آن   **Aبه کار خود ادامه داده و علامت    اینورتربه کار خود ادامه دهد« انتخاب شده باشد،    اینورتر  که حالت »در صورتی  •

 است.   P9-54ا آید. فرکانسِ در حین کار برای این حالت برابر ببه نمایش در می 

 

 ، خطای فیدبک سرعت( Err52رقم هزارگان: )

 P9-47: مانند رقم یکان 2تا  0

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 فرکانسِ در حین کار فعلی  0:

 فرکانس تنظیم شده 1:

 (P0-12)حد بالای فرکانس  2:

 (P0-14)حد پایین فرکانس  3:

غیر   شرایطوقوع ( هنگام Backup)پشتیبان فرکانس  4:

 (P9-55)عادی 

 برای کاری فرکانس

 توقف بدون کار ادامه

 خطا  بروز لحظه در

P9-54 

 % 100.0تا )بیشترین فرکانس(  % 0.0بیشترین فرکانس( ) % 100.0 

 فرکانس پشتیبان

Backup   وقوع  هنگام

 شرایط غیر عادی 

P9-55 
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به کار خود ادامه دهد«، انتخاب شده  اینورتر  در هنگام وقوع آن به صورت »  اینورتری عملکرد  خطایی رخ دهد و نحوه  اینورتراگر در حین کار  

 دهد.  به کار خود ادامه می  P9-54با فرکانسی برابر با مقدار تعیین شده توسط  اینورترروی پنل نمایش داده شده و سپس  **Aباشد، علامت 

 

یابد. در این حالت اینورتر قادر است با کم کردن  کاهش می    DCای یا افت ناگهانی برق ورودی اینورتر ، ولتاژ باس  در صورت قطع لحظه

به صورت پیوسته به کار خود    تاکند(    را جبران کرده)روند کاهش سریع ولتاژ را متوقف یا کند می   DCفرکانس خروجی ، کاهش ولتاژ باس  

 ادامه دهد.  

دهد. پس از  فرکانس خروجی )سرعت( را کاهش می   اینورترای یا افت ناگهانی برق ورودی،  باشد، با قطع لحظه  P9-59 = 1اگر   •

شود. باید دقت کرد که در این فرکانس تا مقدار تنظیم شده افزایش داده می که ولتاژ ورودی به مقدار عادی خود بازگشت،  آن

امکان تنظیم در 

 کارحین 

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 نامعتبر 0:

 خروجی   کاهش فرکانس 1:

 کاهش فرکانس خروجی تا توقف  2:

زمان  عملکرد انتخابی در

تغذیه  قطع ناگهانی 

 اینورتر 

P9-59 

 % 100.0تا   % 80.0 % 85.0 

ایجاد وقفه در تشخی  

ولتاژ هنگام بروز قطع  

 ی  اینورترتغذیهناگهانی 

P9-60 

 0.50 (s) 0.00 (s)  100.00تا (s) 

خی  افزایش  زمان  تش

ولتاژ پس از رفع قطع  

 ی  اینورترتغذیه ناگهانی 

P9-61 

 80.0 % 
استاندارد(   BUSتا )ولتاژ  % 60.0استاندارد(   BUS)ولتاژ 

100.0 % 

ولتاژ ی  تشخی  نحوه

  هنگام بروز قطع ناگهانی 

 ی  اینورتر تغدیه 

P9-62 
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به حالت   BUSشود که ولتاژ  در حالت نرُمال خود باقی بماند، فرض می   P9-61به مدت زمان    DCکه ولتاژ باس  حالت، هنگامی 

 پایدار خود بازگشته است.

متوقف   اینورتری، فرکانس خروجی کاهش یافته و در نهایت  ورود  برق  ی افت ناگهان  ای  یابا قطع لحظهباشد،    P9-59 = 2اگر   •

 شود.می 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

بی باری حفاظت در برابر  

 موتور
P9-63 

 % 100.0تا )جریان نامی موتور(  % 0.0)جریان نامی موتور(  % 10.0 

ی مربوط به  آستانه 

 بی باری موتور تشخی  
P9-64 

 5-24تصویر 
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ی تر از آستانهکم  اینورترکه جریان خروجی  فعال شده باشد، زمانی   P9-63توسط    بی باری موتورکه عملکرد حفاظت در برابر  در صورتی 

  % 7به صورت خودکار فرکانس خروجی را تا مقداری معادل با    اینورتر  P9-65باشد، پس از گذشت مدت زمان    P9-64تعیین شده در  

ه صورت خودکار فرکانس خروجی را تا مقدار فرکانس  ب  اینورتردهد. سپس هرگاه که بار به مقدار نرُمال خود بازگردد،  فرکانس نامی کاهش می 

 دهد.  تنظیم شده افزایش می 

 

 .شود راه اندازی  (  CLVCکلوز)   حالت دراینورتر   که است فعال  زمانی  فقط عملکرد این

 زمان و  P9-67 مقدار از  بیشتر حد از بیش مقدار و  فرکانس حداکثر ازاینورتر  توسط شده شناسایی  موتور واقعی  چرخش سرعت اگر

 .  کند می  گزارش را Err43 اینورتر خطای باشد، P9-68 مقدار از بیشتر ماندگاری

 . شود می  غیرفعال سرعت حد از بیش تشخی   عملکرد باشد،  ثانیه 0.0 ،سرعت حد از بیش تشخی  زمان اگر

 

 

 1.0 (s) 0.0 (s)  60.0تا (s) 

مدت زمان مربوط به  

 بی باری موتور تشخی  
P9-65 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

فرضپیش  
ی قابل تنظیممحدوده  کد  نام پارامتر  

فرکانس بیشترین 50.0%–0.0% 20.0% ★  

 از بیش تشخی  مقدار

 سرعت  حد
P9-67 

★ 1.0s 0.0–60.0s 

 از بیش تشخی  زمان

 سرعت  حد
P9-68 
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 .شود راه اندازی  (  CLVCکلوز)   حالت دراینورتر   که است فعال  زمانی  فقط عملکرد این

  تشخی    P9-69  مقدار  از  بیشتر  را  شده  تنظیم   فرکانس   واینورتر    توسط   شده  شناسایی   موتور   واقعی   چرخش  سرعت  بین  انحرافاینورتر    اگر

 . کند می  گزارش را   Err42 اینورتر خطای  باشد، بیشتر P9-70 مقدار از ماندگاری زمان و  دهد

 . شود می  غیرفعال عملکرد این باشد، ثانیه  0.0( های بالا سرعت  انحراف تشخی  زمان) P9-70 اگر

 

 PIDفرآیند  ی کنندهتوابع مربوط به روش کنترل : PAگروه 
PID  کننده   شود. کنترلشناخته می   رایج کنترل فرآیند  سازجبران به عنوان یکPID   های تناسب، مشتق و انتگرال بر روی  با انجام عملیات

برای تثبیت    Feedbackتفاوت میان سیگنال فیدبک و سیگنال هدف، فرکانس خروجی را تنظیم کرده و به این ترتیب در واقع یک سیستم  

 دهد. مقدار کنترل شده تشکیل می 

نمایش داده   5-25در تصویر  PIDشود. بلوک دیاگرام مربوط به استفاده می  این روش برای کنترل فرآیندهایی مانند کنترل جریان، فشار و دما

 شده است. 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

فرضپیش  
ی قابل تنظیممحدوده  کد  نام پارامتر  

فرکانس بیشترین 50.0%–0.0% 20.0% ★  

  انحراف تشخی  مقدار

 های بالا  سرعت
P9-69 

★ 5.0s 0.0–60.0s 

  انحراف تشخی  زمان

 های بالا  سرعت
P9-70 

 5-25تصویر 
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PA-00    کنترل کننده    مرجعبه منظور انتخاب روش تعیین سیگنالPID در نظر گرفته شده است. مقدار این سیگنال به صورت نسبی و در

سازی یکسان PIDشود. هدف کنترل کننده  شود. سیگنال فیدبک نیز به صورت نسبی مشخ  می تنظیم می   % 100.0تا    % 0.0ی  محدوده

 است.  مرجعسیگنال فیدبک و سیگنال 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 PA-01براساس مقدار  0:

 AI1ورودی آنالوگ  1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  4:

 پذیر است.(امکان DI5فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 ارتباط سریال  5:

انتخاب روش تعیین 

سیگنال مرجع  برای  

 PID کنندهکنترل  

PA-00 

 % 100.0تا  % 0.0 % 40.0 

به   مرجعتعیین سیگنال 

 مقدار ثابت ک یصورت 
PA-01 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 AI1ورودی آنالوگ  0:

 AI2ورودی آنالوگ  1:

:3 AI1 – AI2 

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  4:

 پذیر است.(امکان DI5فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 ارتباط سریال  5:

:6 AI1 + AI2 

انتخاب روش تعیین 

سیگنال فیدبک برای  

 PID کننده  کنترل

PA-02 
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را انتخاب کرد. مقدار سیگنال فیدبک به صورت نسبی و در    PIDتوان روش تعیین سیگنال فیدبک برای کنترل کننده  می   PA-02توسط  

 شود.  مشخ  می  % 100.0تا  % 0.0ی محدوده

 

 

یابد. برای مثال،کاربرد هایی مانند  افزایش می   اینورترباشد، فرکانس خروجی    مرجعتر از مقدار  که مقدار فیدبک کمدر صورتی   0: •

 نیاز دارد.  PIDمثبت پیچی به عملکردهای سیم  دستگاه 

یابد. برای مثال، کاربرد هایی مانند باز کردن سیم باشد، فرکانس خروجی کاهش می   مرجعتر از مقدار  که مقدار فیدبک کمزمانی   1: •

 نیاز دارد.  PID منفی د به عملکر پیچ

نیز خواهد بود.     35تحت تأثیر وضعیت ترمینال ورودی دیجیتال در نظر گرفته شده برای عملکرد شماره    PA-03باید دقت کرد که تنظیمات  

 یابد.تغییر می  1به روش شماره PIDی عملکرد کنترل کننده ترمینال نحوه سازی این فعالباشد، با  PA-03 = 0به این معنی که اگر 

 

:7 MAX (|AI1|, |AI2|) 

:8 MIN (|AI1|, |AI2|) 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 
 مثبت  عملکرد 0:

 منفی   عملکرد   1:

 عملکرد کنترل نحوه

 PID کننده 
PA-03 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 65535تا  0 1000 

ی مربوط به  محدوده

و  مرجعنمایش سیگنال 

 PIDفیدبک در 

PA-04 
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نمایش داده و روی   اینورترروی پنل    P7-04و    P7-03توان از طریق تنظیم پارامتر های  را می   PIDو فیدبک در    مرجعهای  مقدار سیگنال 

یک پارامتر بدون    PA-04نیز قابل مشاهده هستند(.    U0-16و    U0-15ها نظارت داشت )این دو سیگنال به ترتیب از طریق پارامتر های  آن

ه عدد  و فیدبک ب  مرجعهای  مقدار سیگنال   % 100شود. به این معنی که  واحد است و برای تعیین چگونگی نمایش این دو سیگنال استفاده می 

و سیگنال فیدبک به صورت   % 100برابر با    مرجع، سیگنال  PA-04 = 2000شوند. برای مثال اگر  اختصاص داده می   PA-04تعیین شده در  

 شوند.  نمایش داده می  اینورترو فیدبک روی پنل  مرجعبه عنوان مقادیر سیگنال  1000و   2000باشند، به ترتیب اعداد  % 50

 

• PA-05  کنترل کننده    بهرهPID کند. هرچه  را مشخ  میKp1  نیز    بهره کنترل کنندهشدت اعمال  تری داشته باشد،  مقدار بیش

 است.  بیشتر

• PA-06    بیشتر نیز    انتگرال گیراعمال  شدت  تر باشد  کم  گیر  میزان تنظیم زمان انتگرال گیر است. هر چه زمان انتگرال  کننده تعیین  

 است.  

• PA-07 شدت اعمال مشتق گیر بیشتر استتر باشد، میزان تنظیم زمان مشتق گیر است. هرچه زمان مشتق گیر بزرگ کننده  تعیین . 

امکان تنظیم در 

 کارحین 

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 100.0تا  0.0 20.0 
 کنترلر در KP1 ضریب

PID  

PA-05 

 0.10 (s) 0.01 (s)  10.00تا (s) 
  کنترلر در KI1 ضریب

PID 

PA-06 

 0.000 (s) 0.00 (s)  10.000تا (s) 

 در KD1 ضریب

 PID کنترلر
PA-07 
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گرد  مقدار منفی )چرخش چپ PIDتوانند برابر باشند که فرکانس خروجی می  و فیدبک مرجعهای تنها زمانی سیگنالوضعیت ها در برخی از 

به منظور    PA-08رو  با فرکانس بالا در برخی از کاربردها ممنوع است. از این  معکوسیا معکوس( داشته باشد. با این حال چرخش در جهت  

   شده است.در نظر گرفته  معکوستعیین حد بالای فرکانس برای چرخش در جهت 

 

 

شود.  متوقف می PIDباشد، کنترل کننده    PA-09تر از مقدار تعیین شده در  کم  PIDو فیدبک    مرجعهای  که انحراف میان سیگنالدر صورتی 

منجر به پایداری فرکانس خروجی خواهد شد، که برای برخی از کاربردهای    مرجعهای فیدبک و  باید دقت کرد که انحراف کم میان سیگنال 

 مؤثر است.  کنترل حلقه بسته

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (Hz) 0.00 (Hz) تا بیشترین فرکانس  

 برای فرکانس قطع

 موتور معکوس چرخش

 PID کنترلی  حالت در

PA-08 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 100.0تا  % 0.0 % 0.0 
 مجاز خطای بیشترین

 PID کنترلر
PA-09 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 % 100.0تا  % 0.0 % 0.10 
مشتق   بیمحدوده ضر

 PIDکنترلر  ریگ
PA-10 
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PA-10  گیر  ی خروجی مشتقبرای تعیین محدودهPID   ی  کننده شود. در کنترلاستفاده میPIDگیری ممکن است به راحتی ، عملیات مشتق

 شود. کوچک انتخابمنجر به نوسان سیستم شود. بنابراین بهتر است این ضریب 

 

 

به   PIDتغییرات  کند. به طور کلی  را مشخ  می   % 100.0تا    % 0.0از  PID در واقع مدت زمان مورد نیاز برای تغییر    PA-11مقدار  

 دهد.  ناشی از تغییر ناگهانی بر روی سیستم را کاهش می  اتکند و تأثیرصورت خطی براساس این زمان تغییر می 

 

-PAشود. باید دقت کرد که افزایش  با هدف کاهش تداخل روی این سیگنال استفاده می   PID، برای فیلتر کردن سیگنال فیدبک  PA-12کد  

 شود. می  دهی سیستم حلقه بسته شدن پاسخ  کندترمنجر به  12

PA-13    نیز برای فیلتر کردن فرکانس خروجیPID   شود. اما این  استفاده می   اینورتر  به منظور کاهش احتمال تغییر ناگهانی فرکانس خروجی

 شود. دهی سیستم حلقه بسته می شدن پاسخ  کندترموضوع منجر به 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (s) 0.00 (s)  650.00تا (s) زمان تغییر PID PA-11 

امکان تنظیم در 

 ین کارح

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (s) 0.00 (s)  60.00تا (s) 

ثابت زمانی فیلتر سیگنال 

 PIDفیدبک کنترلر 
PA-12 

 0.00 (s) 0.00 (s)  60.00تا (s) 

ثابت زمانی فیلتر خروجی  

 PIDکنترلر 
PA-13 
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 PID پارامترهای  تعویض کند، برآورده را اجرا حال  در  فرآیند کل نیاز نتواند PID پارامترهای از گروه یک  که زمانی  ،کاربرد ها   از برخی  در

  PA-17  تا  PA-15  کننده  تنظیم   پارامترهای.  شوند  می   استفاده  PID  پارامترهای  از  گروه  دو   بین  جابجایی   برای  پارامترها  این  .است  نیاز  مورد

  .شود سازی پیاده انحراف اساس  بر خودکار طور  به یا  DI ترمینال یک  طریق  از تواند می  جابجایی   .شوند  می  تنظیم  PA-07 تا PA-05 مانند

  باشد،   خاموش  DI  اگر.  شود  داده  تخصی   "PID  پارامتر  تغییر"  43  عملکرد   با  باید  DI  کنید،  انتخاب  DI  ترمینال  طریق  از  را  جابجایی   اگر

 .شود می  انتخاب( PA-17 تا PA-15) 2 گروه باشد، روشن DI اگر. شود می  انتخاب( PA-07 تا PA-05) 1 گروه

  1  گروه  باشد،  PA-19  مقدار  از  کوچکتر  PID  تنظیم  و   PID  فیدبک  بین  انحراف  مطلق  مقدار  که  زمانی   کنید،  انتخاب  را  خودکار  تغییر  اگر

.  شود  می   انتخاب  2  گروه  باشد،  PA-20  مقدار  از  بیشتر  PID  تنظیم  و   PID  فیدبک  بین  انحراف  مطلق  مقدار  که   هنگامی .  شود  می   انتخاب

 . هستند پارامتر مقادیر از  گروه دو  خطی  یابی  درون  مقدار PID پارامترهای است، PA-20 و  PA-19 بین انحراف که هنگامی 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 کنترلر در KP2 ضریب 100.0تا  0.0 20.0 

PID  
PA-15 

 0.10 (s) 0.01 (s)  10.00تا (s) ضریب KI2 کنترلر در  

PID 
PA-16 

 0.000 (s) 0.00 (s)  10.000تا (s) ضریب KD2 در 

 PID کنترلر
PA-17 

 0 

 تغییر  بدون: 0

  DIدیجیتال  های  ورودی با توجه به تغییر: 1 

 کنترلر  خطای مقدار به توجه با تغییر: 2 

سوئیچ کردن بین  شرط

 PID کنترلر ضرایب
PA-18 

 20.0% 0.0% ~ PA-20 

 برای 1 شماره خطا مقدار

 کنترلر ضرایب تغییر

PID 
PA-19 

 80.0% PA-19 ~ 100.0% 

 برای 2 شماره خطا مقدار

ضرایب تغییر  

 PID کنترلر
PA-20 
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 PID تغییرپارامترهای : 5-26شکل

 

 

 PIDثابت باقی بماند، عملکرد    PA-21روی مقدار    PA-22به مدت زمان    PIDکه خروجی  ، تنها پس از اینAC  اینورتراندازی  هنگام راه

 شود.  براساس الگوریتم حلقه بسته شروع می 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 PID PA-21ی مقدار اولیه % 100.0تا  % 0.0 % 0.0 

 0.00 (s) 0.00 (s)  650.00تا (s) 
زمان انتظار مقدار اولیه 

PID 

PA-22 

 5-27تصویر 
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  و  PID  خروجی   سریع  تغییر  از  جلوگیری  برای(  PID  خروجی   هر  در  ثانیهمیلی   2)  PID  خروجی   دو   بین  انحراف  کردن  محدود  برای  تابع  این

 . شودمی  استفاده AC درایو عملکرد تثبیت

PA-23  و PA-24 دارند مطابقت معکوس جهت در و  مستقیم جهت در خروجی  انحراف مطلق مقدار حداکثر با ترتیب به. 

 : PIDتوقف عملکرد  •

 در  باشد  روشن  "PID  انتگرال  توقف"  22  تابع  با  یافته  تخصی   DI  که  شود  می   متوقف  زمانی   PID  انتگرال  عملیات  شود،  تنظیم  1  روی  اگر

 . شود می  اعمال دیفرانسیل و  تناسبی  عملیات فقط حالت، این

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده فرضپیش

 % 100.0تا  % 0.0 % 1.00 

  مجاز تغییرات بیشترین

کنترلر  خروجی   

PID عملکرد حالت در 

 مستقیم

PA-23 

 % 100.0تا  % 0.0 % 1.00 

  مجاز تغییرات بیشترین

کنترلر  خروجی   

PID عملکرد حالت در 

 معکوس

PA-24 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0  

  یکان رقم

  انتگرالگیر واحد عملکرد

 PID کنترلر
PA-25 

 غیر فعال  :0

 فعال  :1

  عملیات رسید، مجاز حد به خروجی  زمانیکه) گانده رقم

 ( خیر یا شود متوقف انتگرال

 لگیر انتگرا بودن فعال: 0

 لگیر انتگرا شدن  غیرفعال: 1 
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  غیرفعال   خیر،  یا  باشد  روشن«  PID  انتگرال  مکث»  22  تابع  با  یافته  تخصی   DI  اینکه  به  توجه  بدون  انتگرال  عملکرد  شود،  تنظیم  0  روی  اگر

 .ماند می  باقی 

 ؟خیر  یا شود متوقف انتگرال عملیات رسید، مجاز حد به خروجی  زمانیکه •

 . کند  کمک PID حد از بیش کاهش  به است ممکن که شود، می  متوقف PID انتگرال عملیات شود،  انتخاب "انتگرال عملیات توقف" اگر

 

پذیر خواهد بود. اگر سیگنال  امکان  اینورترتوسط    PID( در سیگنال فیدبک حین عملکرد  طعی ق با تنظیم صحیح این پارامترها، تشخی  اختلال )

گزارش شده و چگونگی   اینورترتوسط    Err31، خطای  PA-27باشد، پس از گذشت مدت زمان    PA-26تر از مقدار تعیین شده در  فیدبک کم

 شود. مشخ  می  P9-49هنگام وقوع این خطا براساس تنظیم کد  اینورتری عملکرد نحوه

 

 

ی در حالت توقف قرار دارد، تغییر سیگنال فیدبک روی مقدار فرکانس تنظیم شده  اینورترباشد، هنگامی که    P0-03 = 8اگر    0: •

 کند. عمل نمی  اینورتردر حین توقف PIDاثری ندارد. در واقع کنترل کننده  اینورتر

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 % 

 عدم نیاز به تشخی  از دست دادن سیگنال فیدبک  % 0.0:

 % 100.0تا  % 0.1

تشخی  اختلال )قطعی( 

در مقدار سیگنال فیدبک  

PID 

PA-26 

 0.0 (s) 0.0 (s)  20.0تا (s) 

زمان تشخی  اختلال  

)قطعی( در مقدار سیگنال 

 PIDفیدبک 

PA-27 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 
 توقف اینورتر در حالت  PIDعدم عملکرد  0:

 توقف اینورتردر حالت  PIDعملکرد  1:

در حالت  PIDعملکرد 

 توقف  اینورتر 
PA-28 
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حتی در حالت توقف PIDتغییر کند، کنترل کننده    اینورترسیگنال فیدبک در حین توقف  باشد، اگر    P0-03 = 8که  در صورتی   1: •

می   اینورتر تغییر  فیدبک  سیگنال  وضعیت  براساس  شده  تنظیم  فرکانس  و  کرده  عمل  کرد  نیز  دقت  باید  عملکرد    کهی زمانیابد. 

Dormant  فعال باشد، اگر کنترل کنندهPID عملکرد   دیفرکانس انتخاب شده باشد، حتما با م یبه عنوان روش تنظPID   در حالت

Dormant  میرا با تنظ PA-28 = 1  .فعال کرد 

 فرکانس  نوسان و طول  ی شمارنده شمارنده، : توابعPBگروه 
 مورد   حرکات رفت و برگشتی   هاآن   در  که  کاربردهایی   و   شیمیایی   الیاف  و   نساجی   الیاف  هایزمینه   برایفرکانس    نوسان   به  مربوط  عملکرد

.  کند می   نوسان  شده  تنظیم  فرکانس  حول  AC  اینورتر  خروجی   فرکانس  عملکرد،  این  سازیفعال    با   واقع  در.  شودمی   استفاده  هستند،  نیاز

ی  دامنه   .است   شده  داده  نمایش  5-27  تصویر  در  عملکرد،  این  سازیفعال   در صورت  زمان  براساس  خروجی   فرکانس  نوسان  چگونگی 

ی نوسان صفر و در واقع عملکرد  باشد، دامنه   PB-01 = 0که  قابل تنظیم است. در صورتی   PB-01و    PB-00نوسان توسط پارامتر های  

 نوسان فرکانس در عملکرد اینورتر مؤثر نخواهد بود.

 

 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 
 متناسب با فرکانس میانی 0:

 (P0-10) فرکانسمتناسب با حداکثر  1:

 تنظیمات فرکانس

Swing 
PB-00 

 5-27تصویر 
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 شود. ی نوسان استفاده می این پارامتر به منظور تعیین مقدار فرکانس پایه برای تنظیم دامنه

 ( P0-07منبع فرکانس انتخاب شده در پارامتر )میانی متناسب با فرکانس  0: •

 فرکانس میانی)فرکانس انتخاب شده(تغییر می کند. ی نوسان براساس  ی نوسان فرکانس، متغیر است. در واقع دامنهدر این حالت دامنه

 ارتباط دارد.   (P0-10)نوسان ثابت است و به بیشترین فرکانس ی برای این روش، دامنه  1: •

 

ی فرکانس اند. باید دقت کرد که بازه ی نوسان و پَرش فرکانس در نظر گرفته شده به ترتیب برای تعیین دامنه   PB-02و    PB-01پارامتر های  

 شوند. ( محدود می P0-14و  P0-12نوسان توسط حد های  بالا و پایین )

 خواهد بود.  PB-01در  P0-07ضرب برابر با حاصل  AWی نوسان واقعی یعنی باشد، دامنه  PB-00 = 0اگر  -

 خواهد بود.  PB-01در  P0-10ضرب برابر با حاصل  AWی نوسان واقعی یعنی باشد، دامنه  PB-00 = 1اگر  -

 (AW × PB-02ی پَرش فرکانس )ی نوسان فرکانس در دامنهضرب دامنه از طرفی فرکانس پَرش برابر است با حاصل 

 باشد، مقدار فرکانس پَرش متغیر است.  PB-00 = 0اگر  -

 باشد، مقدار فرکانس پَرش ثابت است.   PB-00 = 1اگر  -

 پارامترهای حد بالای فرکانس و حدپایین فرکانس محدود می شود.با  swingفرکانس 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  می قابل تنظیمحدوده

 Swing PB-01دامنه فرکانس  % 100.0تا  % 0.0 % 0.0 

 PB-02 مقدار پَرش فرکانس  % 50.0تا  % 0.0 % 0.0 
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کند که  زمان صعود را مشخ  می   ضریبنیز  PB-04شود.  تعیین می   PB-03مدت زمان مربوط به یک چرخه کامل از فرکانس نوسان توسط  

 شود. به این ترتیب:تنظیم می  PB-03به صورت درصدی از کل زمان 

 PB-03 × PB-04زمان صعود برابر است با:  -

 PB-03 × (1 – PB-04)زمان نزول برابر است با:  -

 

 

آید. در شمارش طول، مقدار  به دست می   DIهای  اند. اطلاعات طول از طریق ترمینالاین پارامترها به منظور کنترل طول ثابت در نظر گرفته شده

شود. محاسبه می   PB-07بر مقدار    27های اعمال شده به ترمینال مربوط به عملکرد شماره  از طریق تقسیم تعداد پالس  (PB-06)طول واقعی  

، در وضعیت 10( اختصاص داده شده به عملکرد شماره  VDOفراتر رود، خروجی )رله یا    PB-05که طول واقعی از مقدار تعیین شده در  نی زما

 گیرد. فعال قرار می 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 10.0 (s) 0.0 (s)  3000.0تا (s) 

چرخه کامل   زمان

 Swing فرکانس 
PB-03 

 % 100.0تا  % 0.0 % 50.0 
 زمان مدت ضریب

 فرکانس افزایش

Swing 

PB-04 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1000 (m) 0 (m)  65535تا (m) طول تنظیم شده PB-05 

 0 (m) 0 (m)  65535تا (m) شده  محاسبه طول مقدار PB-06 

 PB-07 در هر متر تعداد پالس 6553.5تا  0.1 100.0 
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، مقدار طول شمارش شده را ریست کرد. علاوه  28اختصاص داده شده به عملکرد شماره    DIتوان توسط ترمینال  در حین کنترل طول ثابت، می 

 شود.نمایش داده می  اینورترمقدار طول شمارش شده روی پنل  P7-05و  P7-03، با تنظیم صحیح پارامتر های PB-06بر 

که سیگنال  رتی اختصاص داده شود. در صو  27به عملکرد شماره    DIهای  در کاربردهایی که به کنترل طول نیاز دارند، باید یکی از ترمینال 

 پذیر است.امکان DI5پالس ورودی فرکانس بالایی دارد، اعمال آن تنها از طریق ترمینال 

 

 

ها به  DIشود. بنابراین برای استفاده از عملکرد شمارنده باید یکی از  آوری می جمع   DIهای  اطلاعات مربوط به مقدار شمارنده توسط ترمینال 

پذیر  امکان  DI5که سیگنال پالس ورودی فرکانس بالایی دارد، اعمال آن تنها از طریق  اختصاص داده شود. در صورتی   25عملکرد شماره  

 است.  

در    8( اختصاص داده شده به عملکرد شماره  VDOبرسد، خروجی )رله یا    PB-08که مقدار شمارش شده به عدد تعیین شده در  هنگامی 

 شود. متوقف می  وضعیت فعال قرار گرفته و شمارنده

، در وضعیت فعال  9  ( در نظر گرفته شده برای عملکرد شمارهVDOبرسد، خروجی )رله یا    PB-09که مقدار شمارش شده به عدد  هنگامی 

مقدار   دهد. باید دقت کرد که علاوه برامکان نظارت بر برسد، به عملکرد خود ادامه می   PB-08که مقدار آن به قرار گرفته و شمارنده تا زمانی 

 پذیر است.نیز امکان U0-12ی آن از طریق کد ، مشاهده P7شمارنده توسط پارامتر های گروه 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 65535تا  1 1000 

مقدار تنظیم شده برای 

 شمارنده
PB-08 

 65535تا  1 1000 

برای  مقدار هدف 

 شمارنده
PB-09 
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 ( Simple PLCداخلی) PLCحالت چند سرعته و : توابع PCگروه 
( برای تنظیم فرکانس، به Multi Speedتوابع متعددی دارد. این توابع علاوه بر روش حالت چند سرعته )  G1100  اینورتر  حالت چند سرعته  

روند. نیز به کار می   PIDفرآیند  رجع  ممستقل و همچنین تنظیم سیگنال     با ولتاژ و فرکانس کاملا  V / Fمنظور تعیین منبع ولتاژ در تنظیم منحنی  

شوند و نسبی هستند. لازم به ذکر است درصد با مقدار منفی به معنی چرخش به مقداردهی می   %ته به صورت  باید دقت کرد که توابع چند سرع

ای از توابع چند سرعته را در یک چرخه از خود  تواند ترکیب ساده می   (Simple PLCداخلی)  PLCحالت  صورت چپگرد میباشد. عملکرد  

 کامل کند.  

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 رضف پیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 PC-00 0سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-01 1سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-02 2سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-03 3سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-04 4سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-05 5سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 5-28تصویر 
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با ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل و   V / Fتوانند برای تنظیم فرکانس، ولتاژ مربوط به منحی  همانطور که بیان شد پارامتر های چند سرعته می 

 100.0تا    % 100.0-ی  مورد استفاده قرار بگیرند. باید دقت کرد که مقدار این توابع به صورتی نسبی بوده و در محدوده  PIDهمچنین فرآیند  

 100.0، (P0-03 = 6)شد ( انتخاب شده باMulti Speedگیرد. به عنوان مثال اگر روش تنظیم فرکانس به حالت چند سرعته )قرار می  %

شود. حال اگر از توابع چند سرعته به عنوان روش تنظیم ولتاژ برای منحنی  اختصاص داده می  (P0-10)مقدار این توابع به بیشترین فرکانس  %

V / F  ،شودمقدار این توابع به ولتاژ نامی موتور مربوط می  % 100.0با ولتاژ و فرکانس کاملا مستقل استفاده شود.  

بیان شد، تغییر سرعت در حالت کنترل چند سرعته با استفاده از ترکیبات مختلف    P4-05تا    P4-00همانطور که در توضیح توابع پارامتر های  

 پذیر است.  ، امکان15تا  12های ورودی دیجیتال با مقادیر ترمینال   On / Offاز وضعیت 

 PC-06 6سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-07 7سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-08 8سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-09 9سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-10 10سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-11 11سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-12 12سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-13 13سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-14 14سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 PC-15 15سرعت شماره  % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 
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DI 4 DI 3 DI 2 DI 1 ارامتر سرع    ماره گام  

OFF OFF OFF OFF 0 PC-00 

OFF OFF OFF ON 1 PC-01 

OFF OFF ON OFF 2 PC-02 

OFF OFF ON ON 3 PC-03 

OFF ON OFF OFF 4 PC-04 

OFF ON OFF ON 5 PC-05 

OFF ON ON OFF 6 PC-06 

OFF ON ON ON 7 PC-07 

ON OFF OFF OFF 8 PC-08 

ON OFF OFF ON 9 PC-09 

ON OFF ON OFF 10 PC-10 

ON OFF ON ON 11 PC-11 

ON ON OFF OFF 12 PC-12 

ON ON OFF ON 13 PC-13 

ON ON ON OFF 14 PC-14 

ON ON ON ON 15 PC-15 

 

 

که مجددا فرمان شروع به کار اعمال نشود،  شود و تا زمانی  متوقف می   PLCپس از اتمام یک چرخه کامل از عملکرد    اینورتر  0: •

 ماند. در حالت توقف باقی می 

ی ، به کار کردن در فرکانس و جهت چرخشی که برای آخرین مرحله PLCپس از اتمام یک چرخه کامل از عملکرد    اینورتر  1: •

PLC دهد.  گرفته شده است، ادامه می  در نظر 

 15-5 جدول

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 PLCکامل از  از اتمام یک چرخه  توقف اینورتر پس 0:

فرکانس و  ام آخر وادامه دادن همانگماندن در  باقی  1:

آخرین  کامل برای جهت تعیین شده پس از اتمام یک چرخه 

 PLC مرحله

 کامل   پس از اتمام یک چرخه PLCتکرار عملکرد  2:

انتخاب حالت عملکرد 

 PLCحالت 

  (Simple PLCداخلی)

PC-16 
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ی اول ی کار خود از مرحلهبه صورت خودکار به ادامه   اینورتر،  PLCدر این حالت پس از اتمام یک چرخه کامل از عملکرد    2: •

PLC  کند.  پردازد و در واقع چرخه را مجددا تکرار می می 

انتخاب شده باشد، مثبت یا منفی بودن   ( Simple PLCی)داخل  PLCحالت  که روش تنظیم فرکانس به صورت  باید دقت کرد زمانی 

ی چرخش در  دهنده کنند. مقدار مثبت نشان)توابع چند سرعته(، جهت چرخش موتور را تعیین می   PC-15تا   PC-00مقدار پارامترهای  

 گرد اشاره دارد. گرد و مقدار منفی به چرخش در جهت چپ جهت راست 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 00 

هنگام قطع  PLCی فعلی رقم یکان: حفظ اطلاعات مرحله 

 ی  اینورتر تغذیه 

سازی قابلیت حفظ فعال

ی فعلی اطلاعات مرحله 

PLC در برابر قطع تغذیه 

 یا توقف  اینورتر 

PC-17 

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

 5- 29تصویر 
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ی فعلی  هنگام قطع تغذیه، فرکانسِ در حین کار مربوط به مرحله  اینورترباشد  1برابر با  PC-17که رقم یکان رقم یکان: در صورتی  •

PLC   دهد. اگر این رقم  به کار خود ادامه می   ، از همان مرحله و همان فرکانس  اینورتری  را حفظ کرده و پس از اتصال مجدد تغذیه

 کند. شروع به کار می  PLCی از اولین مرحله اینورترتنظیم شده باشد، پس از اتصال مجدد تغذیه،  0روی مقدار 

  ی کار مربوط به مرحله   نیکانسِ در حفر  اینورتر  ،با اعمال فرمان توقفباشد    1برابر با    PC-17  دهگانرقم    کهی صورترقم دهگان: در   •

 یرقم رو   نی. اگر ادهدی به کار خود ادامه م  از همان مرحله و همان فرکانس  ،اندازی مجددراهرا حفظ کرده و پس از    PLC  ی فعل

 . کندی شروع به کار م PLC یمرحله نی از اول اینورتر ،اندازی مجددراهشده باشد، پس از  میتنظ  0مقدار 

هنگام   PLCی فعلی رقم دهگان: حفظ اطلاعات مرحله 

 توقف  اینورتر   

 غیرفعال  0:

 فعال  1:

تنظیم در امکان 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  0 شماره سرعت
PC-18 

 3تا  0 0 
برای  Acc / Decزمان 

   0شماره  سرعت
PC-19 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا(s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  1 شماره سرعت
PC-20 

 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

   1شماره  سرعت
PC-21 
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 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  2 شماره سرعت
PC-22 

 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

   2شماره  سرعت
PC-23 

 0.0 (s, h) 0.0 (s)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  3 شماره سرعت
PC-24 

 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

 3شماره  سرعت
PC-25 

 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  4 شماره سرعت
PC-26 

 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

   4شماره  سرعت
PC-27 

 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  5 شماره سرعت
PC-28 

 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

   5شماره  سرعت
PC-29 

 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  6 شماره سرعت
PC-30 
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 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

   6شماره  سرعت
PC-31 

 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  7 شماره سرعت
PC-32 

 3تا  0 0 

برای  Acc / Decزمان 

   7شماره  سرعت
PC-33 

 0.0 (s, h) 0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  8 شماره سرعت
PC-34 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   8شماره  سرعت
PC-35 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  9 شماره سرعت
PC-36 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   9شماره  سرعت
PC-37 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  10 شماره سرعت
PC-38 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   10شماره  سرعت
PC-39 
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 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  11 شماره سرعت
PC-40 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   11شماره  سرعت
PC-41 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  12 شماره سرعت
PC-42 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   12شماره  سرعت
PC-43 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  13 شماره سرعت
PC-44 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   13شماره  سرعت
PC-45 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  14 شماره سرعت
PC-46 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   14شماره  سرعت
PC-47 

 0.0 (s, h) 
0.0 (s, h)  6500.0تا (s, h) 

 با PLC کارکرد زمان مدت

  15 شماره سرعت
PC-48 
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PC-51    تواند به می   0کند. توسط این کد تغییر روش تنظیم سرعت شماره  از توابع چند سرعته را مشخ  می   0سرعت شماره    مرجعدر واقع

تنظیم فرکانس انتخاب شده   ( به عنوان روش Multi Speedداخلی یا حالت چند سرعته )  PLCکه  راحتی انجام شود. همچنین در صورتی 

 پذیر است.  به آسانی امکان ، سوئیچ کردن میان منابع فرکانسی (P0-03 = 6, 7)باشند 

 0 
 3تا  0

برای  Acc / Decزمان 

   15شماره  سرعت
PC-49 

 0 

:0 s  )ثانیه( 

:1 h  )ساعت( 

واحد تنظیمات زمانی مربوط  

 PLCبه 
PC-50 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 

 PC-00تنظیم توسط  0:

 AI1ورودی آنالوگ  1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

 سیگنال پالس با فرکانس بالا  4:

 PIDی کننده کنترل  5:

که   (P0-08)تنظیم توسط فرکانس از پیش تعیین شده  6:

قابل تغییر  UP / DOWNهای مقدار آن توسط ترمینال 

 است. 

سرعت انتخاب مرجع 

 0شماره 
PC-51 
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 گذرواژه:  PPگروه 
 

 

ر کاربر تنها در صورت وارد کردن رمز عبور  شود.. پس از آن ه  تعریف شده و فعال می   رمز عبورروی هر مقدار غیر صفر،    PP-00تنظیم  با  

ی پارامتر که رمز به صورت اشتباه وارد شود، کاربر مجاز به مشاهده صحیح، امکان دسترسی به لیست پارامتر ها را دارد. به این ترتیب در صورتی 

 ها و تغییر پارامترها نیست.

 شود.می  اک شده و عملکرد حفاظت نیز غیرفعالتنظیم شود، گذرواژه پیشین پ 00000برابر با مقدار  PP-00اگر 

 

 شوند: فرض کارخانه بازگردانی می چه در ادامه لیست شده است، به تنظیمات پیش اکثر پارامتر ها به جز آن   PP-01 = 1با تنظیم    1: •

 (A2یا  P1پارامترهای مربوط به اطلاعات موتور )مربوط به برخی پارامترهای گروه  -

 (P9اطلاعات ذخیره شده در مورد خطاهای اخیر )در پارامتر های گروه  -

 (P7-09) اینورترد مجموع مدت زمان کارکر -

 (P7-13) اینورتری مجموع مدت زمان اتصال تغذیه  -

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 PP-00 رمز عبور کاربر  65535 تا 0  0 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 عدم عملکرد  0:

بازگردانی مقدار پارامترها به تنظیمات کارخانه به غیر از   1:

 پارامتر های مربوط به مشخصات موتور

 پاک کردن سوابق ذخیره شده   2:

ریست کردن تنظیمات  

 فرضپیش
PP-01 
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و  (P7-09) اینورتردر این حالت اطلاعات ذخیره شده هنگام وقوع خطاهای اخیر، مقدار پارامتر های مربوط به مدت زمان کار  2: •

 شوند. پاک می  (P7-13) اینورتری مدت زمان اتصال تغذیه  مجموع

 در این حالت مقدار تمام پارامترها قابل تغییر است.  0: •

در صورت   اینورترتوان از عملکرد اشتباه پذیر نیست. به این ترتیب می ها امکان مقدار پارامتر ها تنها قابل مشاهده است و تغییر آن  1: •

 ی مقدار پارامترها جلوگیری کرد. تغییر ناخواسته

 

 پارامترهای مربوط به کنترل و محدود کردن گشتاور: A0گروه 
 

 

  29پارامتر های شماره    G1100  اینورترپذیر است. برای  انتخاب یکی از حالت های کنترل سرعت یا کنترل گشتاور امکان  A0-00توسط  

ارامتر پ  ( از گروه حالت های کنترل سرعت و کنترل گشتاور  انیم  )تغییر در الگوریتم کنترلی  46)عدم قرار گیری در حالت کنترل گشتاور( و  

P4 گشتاور هستند. بنابراین به منظور تغییر میان این دو حالت کنترلی باید در کنار کد ، مربوط به حالت کنترلA0-00 های ورودی  از ترمینال

  چ یسوئ)  46که ترمینال اختصاص داده شده به عملکرد شماره  دیجیتال در نظر گرفته شده برای دو عملکرد مذکور نیز استفاده کرد. در صورتی 

شود. اگر ترمینال  تعیین می   A0-00( غیر فعال باشد، حالت کنترلی توسط تنظیمات کد  سرعت و کنترل گشتاورحالت های کنترل    انیکردن م

 خواهد بود.   A0-00مذکور فعال باشد، حالت کنترلی برعکس حالت تعیین شده در 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 
 قابل تغییر  0:

 غیرقابل تغییر  1:
 PP-04 پارامترها تغییر امکان

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 
 حالت کنترل سرعت  0:

 حالت کنترل گشتاور  1:

انتخاب حالت کنترل 

 سرعت یا کنترل گشتاور
A0-00 
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تنها در   اینورتر)عدم قرار گیری در حالت کنترل گشتاور(،    29بدیهی است در صورت فعال بودن ترمینال اختصاص داده شده به عملکرد شماره  

 کند.  حالت کنترل سرعت کار می 

 

روش تنظیم گشتاور در حالت کنترل گشتاور در نظر گرفته شده است. مقدار مربوط به تنظیم گشتاور به  7برای انتخاب هریک از  A0-01کد 

  %200.0تا    %200.0-ی تنظیم گشتاور از  . محدوده می باشد  اینورترگشتاور نامی    متناسب باآن    % 100ای که صورت نسبی است به گونه 

 به این معنی که بیشترین مقدار گشتاور اینورتر دو برابر گشتاور نامی اینورتر است. در نظر گرفته شده است، 

  (REV)گرد  و در صورت منفی بودن آن، جهت چرخش به صورت چپ   (FWD)گرد  اگر مقدار گشتاور مثبت باشد، چرخش در جهت راست 

 خواهد بود.  

 شود. تعیین می  A0-03در این حالت مقدار گشتاور توسط پارامتر  0: •

 مراجعه شود.  P0-03به شرح پارامتر   AI1برای اطلاع از چگونگی تنظیمات ورودی آنالوگ  1: •

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 

 (A0-03)تنظیم دیجیتال  0:

 AI1ورودی آنالوگ  1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  4:

  DI5 (P4-04 = 30)فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 پذیر است.(امکان

 ارتباط سریال  5:

:6 MIN (AI1, AI2) 

:7 MAX (AI1, AI2) 

گشتاور در  مرجع انتخاب 

 حالت کنترل گشتاور 
A0-01 

 % 200.0+تا  % 200.0- % 150.0 

مقدار  گشتاور   در حالت 

 کنترل گشتاور
A0-03 
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 مراجعه شود.   P0-03به شرح پارامتر   AI2برای اطلاع از چگونگی تنظیمات ورودی آنالوگ  2: •

برای این قابل تنظیم است.    DI5د نیاز توسط سیگنال پالس با فرکانس بالا اعمال شده از طریق  در این حالت مقدار گشتاور مور  4: •

است.    ریپذامکان  لوهرتزیک  3تا    0  ی فرکانس  یولت و محدوده  30تا    9استفاده از سیگنال پالس با فرکانس بالا با دامنه ولتاژ  روش  

به    P4-31تا    P4-28با مشخصات تعیین شده در پارامتر های    ی خط  ی منحن  کی  ق یتنها از طر  ورودی  سیگنال پالس با فرکانس بالا

کنند. باید  این پارامتر ها چگونگی ارتباط میان فرکانس پالس ورودی و مقدار گشتاور را تعیین می . شودی مرتبط مگشتاور مورد نیاز 

که اگر فرکانس پالس    ی معن  نی. به اودشی اختصاص داده م  A0-03مربوط به پالس، به مقدار    ماتیتنظ   % 100دقت کرد که  

 خواهد بود.  A0-03مد نظر برابر با مقدار   گشتاورباشد،  لوهرتزیک 3برابر با  یورود

  Slaveارتباط به عنوان  کیدر   اینورتراگر  شود.های ارتباطی تنظیم می  در این روش مقدار گشتاور مورد نیاز از طریق پروتکل  5: •

 .شودی م نییتع Masterارسال شده از طرف  یآن براساس داده گشتاوردر نظر گرفته شود، 

 

A0-05    وA0-06  روی حالت    اینورترگرد هنگامی که  گرد و چپ چرخش در جهت راست   به ترتیب برای تعیین مقدار بیشترین فرکانس برای

 شوند. کنترل گشتاور تنظیم شده است، استفاده می 

وجی موتور باشد، سرعت چرخش موتور به صورت پیوسته افزایش  تر از گشتاور خرکه گشتاور بار کمدر حالت کنترل گشتاور، در صورتی 

 یابد. به منظور جلوگیری از ناپایدار شدن سیستم مکانیکی، بیشترین سرعت چرخش موتور باید در این حالت محدود شود.  می 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 50.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تا بیشترین فرکانس(P0-10) 

بیشترین فرکانس مجاز در  

جهت راستگرد در حالت  

 گشتاورکنترل 

A0-05 

 50.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تا بیشترین فرکانس(P0-10) 

بیشترین فرکانس مجاز در  

جهت چپگرد در حالت  

 کنترل گشتاور

A0-06 
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 ییر داد. را در حالت کنترل گشتاور به طور پویا تغ توان مُدام بیشترین فرکانسبا کنترل حد بالای فرکانس می 

کند. سرعت چرخش  در حالت کنترل گشتاور، تفاوت میان گشتاور خروجی موتور و گشتاور بار، نرخ تغییر سرعت موتور و بار را تعیین می 

در    Acc / Decهای  تواند منجر به ایجاد تداخل یا تنش مکانیکی زیاد شود. تنظیم زمانموتور ممکن است سریع تغییر کند و این موضوع می 

 شود سرعت چرخش موتور به آرامی تغییر یابد.  شتاور باعث می حالت کنترل گ

تعیین شده برای حالت کنترل    Acc / Decگویی سریع از لحاظ گشتاور نیاز هست، بهتر است زمان  با این حال در کاربردهایی که به پاسخ

ازی بار یکسان متصل شده باشند، به منظور ایجاد تعادل در  اندبرای راه  اینورترتنظیم کرد. برای مثال، اگر دو    (s) 0.000گشتاور را روی مقدار  

شود. در این در حالت کنترل گشتاور تنظیم می   Slaveدیگر به عنوان    اینورتردر حالت کنترل سرعت و   Masterبه عنوان    اینورتربارها، یک  

را به عنوان فرمان گشتاور دریافت کرده و باید به سرعت آن را دنبال کند. در این    Master  اینورترگشتاور خروجی    Slave  اینورترحالت  

 شود. تنظیم می  (s) 0.0مربوط به حالت کنترل گشتاور روی   Acc / Decحالت زمان 

های دیجیتال  و خروجی  (VDI)های دیجیتال مجازی ورودی : A1گروه 

 (VDO)مجازی  

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (s) 0.00 (s)  65000تا (s) 

در حالت  Accزمان 

 کنترل گشتاور
A0-07 

 0.00 (s) 0.00 (s)  65000تا (s) 

در حالت  Decزمان 

 کنترل گشتاور
A0-08 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDI1 مجازی دیجیتال
A1-00 
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پذیر است. برای اطلاع از  نیز امکان  VDI5تا  VDI1اند برای لیست شده  5-2که در جدول  DIهای انتخاب هریک از توابع مربوط به ترمینال

 مراجعه شود.  P4-05تا  P4-00تر به توضیحات بیان شده برای پارامتر های جزئیات بیش

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDI2 مجازی دیجیتال
A1-01 

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDI3 مجازی دیجیتال
A1-02 

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDI4 مجازی دیجیتال
A1-03 

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDI5 مجازی دیجیتال
A1-04 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 00000 

 VDI1رقم یکان: 

 تحریک منبع انتخاب

 های ی ورود کننده

 VDI   مجازی  دیجیتال

A1-05 

 VDOxتغییر وضعیت براساس وضعیت  0:

 A1-06گیری براساس تنظیمات تصمیم  1:

 VDI2رقم دهگان: 

 : مانند رقم یکان1و  0

 VDI3رقم صدگان: 
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 تعیین شود.  A1-05تواند به دو روش بیان شده در می  VDI، وضعیت هر  DIهای برخلاف ترمینال

شود. به عنوان مثال عملکردی که براساس  متناظر با آن مشخ  می  VDOxبراساس وضعیت  VDIxدر این حالت وضعیت هر  0: •

 پس از اعلام هشدار، متوقف شود، به فرم اینورتراز حدود خود تجاوز کند  AI1که ورودی آنالوگ آن در صورتی 

 مانند رقم یکان 1:و  0

 VDI4رقم هزارگان: 

 مانند رقم یکان 1:و  0

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 00000 

 VDI1رقم یکان: 

 ورودی وضعیت انتخاب

 VDI مجازی دیجیتال
A1-06 

 نامعتبر )در وضعیت غیرفعال(  0:

 معتبر )در وضعیت فعال( 1:

 VDI2رقم دهگان: 

 مانند رقم یکان: 1و  0

 VDI3رقم صدگان: 

 مانند رقم یکان 1:و  0

 VDI4رقم هزارگان: 

 مانند رقم یکان 1:و  0
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 A1-00 = 44( به صورت (1))تعریف خطا توسط کاربر  44به عملکرد شماره  VDI1اختصاص  -

 اهمیت است.(در این حالت بی  x)مقدار  xxx0روی مقدار  A1-05تنظیم  -

 A1-11 = 31از حدود تعیین شده( به صورت  AI1)تجاوز ورودی  31به عملکرد شماره   VDO1اختصاص  -

از محدوده  AI1که مقدار ورودی آنالوگ  شود. زمانی سازی می پیاده  در وضعیت فعال قرار  VDO1ی تعیین شده باشد،  خارج 

مطابق با فرمان ایجاد خطا توسط کاربر، پس از اعلام خطای    اینورترشود. به این ترتیب  نیز فعال می   VDI1گرفته و در این لحظه  

Err27  شود. متوقف می 

سازی عملکردی که براساس آن  شود. به عنوان مثال، برای پیادهتعیین می   A1-06براساس مقدار باینری ارقام    VDIوضعیت    1: •

 شروع به کار کند، باید تنظیمات زیر را انجام داد. به صورت خودکار پس از اتصال تغذیه  اینورتر

 A1-00 = 1( به صورت (FWD)گرد )شروع به کار در جهت راست  1به عملکرد شماره  VDI1اختصاص  -

ا  x)مقدار    A1-06براساس تنظیم    VDI1: تعیین وضعیت  xxx1مقدار    روی  A1-05تنظیم   -   ت ی اهمی حالت ب  نیدر 

 است.(

 معتبر است. xxx1 :VDI1روی مقدار  A1-06تنظیم  -

- P0-02 = 1های ورودی: اعمال دستورات کنترلی از طریق ترمینال 

- P8-18 = 0 اندازی: غیرفعال کردن حفاظت در هنگام راه 

جا که این ورودی را تشخی  داده و از آن   VDI1شود، معتبر بودن  وصل و کامل روشن می   اینورتری  که تغذیه در این حالت هنگامی 

دریافت و شروع به   VDI1گرد را از ترمینال فرمان چرخش در جهت راست  اینورتراختصاص داده شده است،  1به عملکرد شماره 

 کند.  کار می 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکردانتخاب 

 عنوان به AI1 آنالوگ

 DI دیجیتال ورودی

A1-07 
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که در چه  اند. ایندر نظر گرفته شده  (DI)به عنوان ورودی دیجیتال  AI2و  AI1های آنالوگ این پارامترها به منظور امکان استفاده از ورودی

 وابسته است.  A1-10گیرند، به تنظیم کد ها در وضعیت فعال و در چه ولتاژهایی در وضعیت غیرفعال قرار می AIهایی ولتاژ

تر از و اگر ولتاژ ورودی برابر یا کمفعال  باشد، وضعیت به صورت    (V) 7تر از  برابر یا بیش  AIگر ولتاژ ورودی  در این حالت ا  0: •

3 (V)   ولت داشته باشد، همان وضعیت    7تا    3که ولتاژ ورودی مقداری بین  باشد، وضعیت به صورت غیرفعال خواهد بود. در صورتی

 ی(.قبل تی و ماندن در همان وضع رییبدون تغ ی عنشود )یحفظ می  AIپیشین برای 

به وضعیت    (V) 3تر از  به وضعیت غیرفعال و ولتاژ ورودی برابر یا کم  (V) 7تر از  برخلاف حالت قبل، ولتاژ ورودی برابر یا بیش  1: •

 اشاره دارد.فعال 

ها به هریک از  شوند، اختصاص آن کار برده می   های دیجیتال بهها به عنوان ورودی AIکه  ها بیان شد، زمانی DIدقیقا مشابه با آنچه در مورد  

نمایش داده   DIها به عنوان یک ها و وضعیت آن AIی میان ولتاژ ورودی رابطه  5-30پذیر است. در تصویر امکان  5-2توابع مذکور در جدول 

 شده است. 

 51تا  0 0 ★

 ورودی عملکردانتخاب 

 عنوان به AI1 آنالوگ

 DI دیجیتال ورودی

A1-08 

★ 000 

 AI1رقم یکان: 

 -ورودی منطق انتخاب

 عنوان به آنالوگ های

 دیجیتال  ورودی

A1-10 

 ولت )فعال صفر( 0تحریک با ولتاژ  0:

 ولت )فعال یک( 24با ولتاژ  تحریک 1:

 AI2رقم دهگان: 

 مانند رقم یکان 1:و  0
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امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  تنظیمی قابل محدوده

 0 

 فیزیکی به صورت داخلی DIxاتصال با  0:

های  : مراجعه به انتخاب توابع مربوط به خروجی 41تا  1

 (5-10)جدول  P5فیزیکی در گروه 

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDO1 مجاز دیجیتال
A1-11 

 0 

 فیزیکی به صورت داخلی DIxاتصال با  0:

های  مراجعه به انتخاب توابع مربوط به خروجی  41:تا  1

 (5-10)جدول  P5فیزیکی در گروه 

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDO2 مجاز دیجیتال
A1-12 

 0 

 فیزیکی به صورت داخلی DIxاتصال با  0:

های  مراجعه به انتخاب توابع مربوط به خروجی  41:تا  1

 (5-10)جدول  P5فیزیکی در گروه 

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDO3 مجاز دیجیتال
A1-13 

 5-30تصویر
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 0 

 فیزیکی به صورت داخلی DIxاتصال با  0:

های  مراجعه به انتخاب توابع مربوط به خروجی  41:تا 1

 (5-10)جدول  P5فیزیکی در گروه 

 ورودی عملکرد انتخاب

 VDO4 مجاز دیجیتال
A1-14 

 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
 خروجی  پاسخ در تأخیر

 VDO1مجازی دیجیتال
A1-16 

 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
زمان تأخیر برای خروجی  

VDO2 

A1-17 

 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
زمان تأخیر برای خروجی  

VDO3 

A1-18 

 0.0 (s) 0.0 (s)  3600.0تا (s) 
زمان تأخیر برای خروجی  

VDO4 

A1-19 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0000 

 (VDO1  مجازی دیجیتال خروجی ( رقم یکان: 

 خروجی  منطق انتخاب

 VDOمجازی دیجیتال
A1-21 

 ( Active High) فعال صفر 0:

 (Active Low)  فعال یک 1:

 (VDO2  مجازی دیجیتال خروجی ( رقم دهگان: 

 : مانند رقم یکان1و  0
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های روی بورد کنترل هستند.  DOها مانند توابع مربوط به  VDOباید دقت کرد که توابع مربوط به   A1-14تا    A1-11در مورد پارامتر های  

VDO تونند به همراه ها میVDIهای منطقی ساده به کار برده شوند. سازی برخی کنترلها به منظور پیاده 

متناظر با آن روی بورد کنترل   DIxاختصاص داده شود، وضعیت آن توسط    0به عملکرد شماره    VDOxکه  در صورتی   0: •

 ی متناظر وجود دارد. رابطه DIxو  VDOxشود. در این مورد میان مشخ  می 

با   VDOxی استفاده از  اختصاص داده شود، نحوه  0به توابع غیر    VDOxاگر    40 – 1: • و تنظیمات مربوط به آن مشابه 

 است.  P5ی های مربوط به دسته خروجی 

 شود. تعیین می  A1-21ها توسط تنظیمات VDOباید دقت کرد که چگونگی تغییر وضعیت 

 2پارامترهای موتور شماره : A2گروه 

 توان:های مختلف تغییر کند. برای هر دو موتور می تواند میان دو دسته گروه پارامتر برای موتورمی  G1100 اینورتر

 پارامترهای پلاک موتور را به ترتیب تنظیم کرد. -

 اتوتیون پارامترهای موتور را به ترتیب انجام داد. -

 را انتخاب کرد. V / F حالت کنترل برداری یا حالت کنترل -

 را به طور مستقل تنظیم کرد.   V / Fپارامترهای مربوط به حالت کنترل برداری و حالت کنترل  -

ی بیان شده برای پارامترهای موتور ی استفادهاست. تمام این پارامترها همان مفاهیم و نحوه  2مربوط به پارامترهای موتور شماره    A2گروه کد  

 مراجعه شود.   1تر به توضیحات مربوط به پارامترهای موتور شماره را دارند. برای اطلاع از جزئیات بیش P2و  P1 در گروه کد 1شماره 

 (VDO3  مجازی دیجیتال خروجی ( رقم صدگان: 

 مانند رقم یکان 1:و  0

 (VDO4  مجازی دیجیتال خروجی ( رقم هزارگان: 

 مانند رقم یکان 1:و  0
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امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

★ 0 
 موتور آسنکرون معمول  0:

 موتور آسنکرون با فرکانس متغیر 1:

 A2-00 2 انتخاب نوع موتور

★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 
0.1 (KW)  6553.5تا (KW)  2توان نامی موتور A2-01 

★ 
   مدل به وابسته

 اینورتر 

1 (V)  2000نا (V)  2ولتاژ نامی موتور A2-02 

★ 
   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.01 (A)   655.35تا (A) (تر ها با توان کم برای اینورتر

 ( (KW) 55از 

0.1 (A)   6553.5تا (A) (تر های با توان کم  برای اینورتر

 ( (KW) 55از 

 A2-03 2جریان نامی موتور 

★ 
   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.01 (HZ)    2فرکانس نامی موتور  تا بیشترین فرکانس A2-04 

★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

1 (RPM)  65535تا (RPM) 

سرعت چرخشی نامی 

 2موتور 
A2-05 

★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.001 (Ω)  65.535تا (Ω) (های با توان   برای اینورتر

 ((KW) 55تر از کم

0.0001 (Ω)  6.5535تا (Ω) (های با توان  برای اینورتر

 ( (KW) 55تر از بیش

)موتور   2مقاومت استاتور 

 آسنکرون(
A2-06 
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★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.001 (Ω)  65.535تا (Ω) (های با توان   برای اینورتر

 ((KW) 55تر از کم

0.0001 (Ω)  6.5535تا (Ω) (های با توان  برای اینورتر

 ( (KW) 55تر از بیش

)موتور   2مقاومت روتور 

 آسنکرون(
A2-07 

★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.01 (mH)  655.35تا (mH) (های با توان   برای اینورتر

 ((KW) 55تر از کم

0.001 (mH)   65.535تا (mH)  (های با   برای اینورتر

 ((KW) 55تر از توان بیش

  2ی نشت ی راکتانس القائ

 )موتور آسنکرون(
A2-08 

★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.1 (mH)  6553.5تا (mH) (های با توان  برای اینورتر

 ((KW) 55تر از کم

0.01 (mH)  655.35تا (mH) (های با توان   برای اینورتر

 ( (KW) 55تر از بیش

  2متقابل ی راکتانس القائ

 )موتور آسنکرون(
A2-09 

★ 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

0.01 (A)   تاA2-03 (تر از  های با توان کم   برای اینورتر

55 (KW)) 

0.1 (A)  تاA2-03 (تر از  های با توان بیش برای اینورتر

55 (KW)) 

)موتور  2جریان بی باری 

 آسنکرون(
A2-10 

★ 0 

 عدم انجام اتوتیون  0:

 اتوتیون استاتیک برای موتورهای آسنکرون 1:

 اتوتیون کامل برای موتورهای آسنکرون 2:

انتخاب روش انجام  

 اتوتیون 
A2-37 
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 100تا  0 30 

 کنترلر KP1 ضریب

PI کنترل حلقه در 

 سرعت

A2-38 

 0.50 (s) 0.01 (s)  10.00تا (s) 

 PI کنترلر KI1 ضریب

 سرعت  کنترل حلقه در
A2-39 

 5.00 (Hz) 0.00 (Hz)  تاA2-43 

 برای 1 فرکانس

 PI کنترلر تغییرضرایب
A2-40 

 100تا  0 15 

 کنترلر KP2 ضریب

PI کنترل حلقه در 

 سرعت

A2-41 

 1.00 (s) 0.01 (s)  10.00تا (s) 

 PI کنترلر KI2 ضریب

 سرعت  کنترل حلقه در
A2-42 

 10.00 (Hz) A2-42   تا بیشترین فرکانس خروجی(P0-10) 

 برای 2 فرکانس

 PI کنترلر تغییرضرایب
A2-43 

 % 200تا  % 50 % 100 

 حلقه در سرعت اصلاح

 سرعت  کنترل
A2-44 

 0.05 (s) 0.000 (s)  1.000تا (s) 

ثابت زمانی فیلتر حلقه 

 سرعت
A2-45 
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 200تا  0 64 

ی تحریک بیش از  بهره

 حد کنترل برداری 
A2-46 

 0 

 A2-48براساس مقدار  0:

 AI1ورودی آنالوگ  1:

 AI2ورودی آنالوگ  2:

سیگنال پالس با فرکانس بالا )اعمال سیگنال پالس با  4:

  DI5 (P4-04 = 30)فرکانس بالا تنها از طریق ترمینال 

 پذیر است.(امکان

 ارتباط سریال  5:

:6 MIN (AI1, AI2) 

:7 MAX (AI1, AI2) 

انتخاب روش تنظیم حد 

بالای گشتاور در حالت 

 کنترل سرعت 

A2-47 

 % 200.0تا  % 0.0 % 150.0 

تنظیم دیجیتال برای حد 

بالای گشتاور در حالت 

 کنترل سرعت 

A2-48 

 60000تا  0 2000 

 PI کنترلر در P ضریب

 جریان کنترل برای

 حلقه در موتور تحریک

 جریان کنترل

A2-51 

 60000تا  0 1300 

 PI کنترلر در I ضریب

 جریان کنترل برای

 حلقه در موتور تحریک

 جریان کنترل

A2-52 

 60000تا  0 2000 
 PI کنترلر در P ضریب

 گشتاور کنترل برای
A2-53 
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 کنترل حلقه در خروجی 

 جریان

 60000تا  0 1300 

 PI کنترلر در I ضریب

 گشتاور کنترل برای

 کنترل حلقه در خروجی 

 جریان

A2-54 

 0 

 رقم یکان: جداسازی انتگرال

 سازیغیرفعال  0:

 سازی فعال  1:

واحد انتگرال عملکرد 

گیردر حلقه کنترل  

 سرعت

A2-55 

 0 

 (VECTOR)کنترل برداری شار بدون حسگر  0:

 (V / F)فرکانس  /کنترل ولتاژ  1:

حالت کنترلِ موتور 

 2شماره 
A2-61 

 0 

 1مانند موتور شماره  0:

 Acc / Dec  (P0-17, P0-18)زمان  1ی دسته  1:

 Acc / Dec  (P8-03, P8-04)زمان  2ی دسته  2:

 Acc / Dec  (P8-05, P8-06)زمان  3ی دسته  3:

 Acc / Dec  (P8-07, P8-08)زمان  4ی دسته  4:

 / Accانتخاب زمان 

Dec  برای موتور شماره

2 

A2-62 

 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

 ی گشتاور خودکارافزاینده % 0.0:

 % 30.0تا  % 0.1

افزایش گشتاور برای 

 2موتور شماره 
A2-63 

 

   مدل به وابسته

 اینورتر 

 100تا  0

ضریب جلوگیری از 

نوسان برای موتور شماره 

2 

A2-65 
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 سازی کنترلبهینه  ی: پارامترهاA5گروه 

 

 معتبر است.   V / Fاین پارامتر تنها برای حالت کنترلی 

A5-00    برای تعیین حالت مدولاسیون موج در حالت کنترلV / F   تر از مقدار که فرکانس کمشود. در صورتی موتور آسنکرون استفاده می

A5-00   7ی  باشد، شکل موج به صورت مدولاسیون پیوسته-Segment  تر از مقدار این پارامتر باشد، شکل موج به  است. اگر فرکانس بیش

 خواهد بود.  Segment-5صورت مدولاسیون متناوب 

  Segment-5دهد. مدولاسیون متناوب  شود اما ریپل جریان را کاهش می تر می سوئیچینگ بیش  تلفاتSegment-7ی  در مدولاسیون پیوسته 

برای  اتلاف سوئیچینگ کم می   اینورترتری  ایجاد  بالاتری  ریپل جریان  اما  در  دارد  موتور  ناپایداری  به  منجر  است  ممکن  این موضوع  کند. 

 ن پارامتر بدون تغییر باقی بماند.  های بالا شود. معمولا بهتر است مقدار ایفرکانس

 مراجعه شود.   P0-15و برای حل مشکل اتلاف و افزایش دما به کد  P3-11به کد  V / Fبه منظور رفع مشکل ناپایداری در حالت کنترل 

 

 

 معتبر است.  V / F ی حالت کنترل یپارامتر تنها برا نیا

ای که در مورد ثابت  کند، به گونه ست که فرکانس حامل به صورت خطی با تغییر فرکانس خروجی تغییر می مدولاسیون سنکرون به این معنی 

شود های خروجی بالا استفاده می روجی اطمینان حاصل شود. مدولاسیون سنکرون معمولا در فرکانسبودن نسبت فرکانس حامل به فرکانس خ

 کند.  که به بهبود کیفیت ولتاژ خروجی کمک می 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 8.00 (Hz) 5.00 (Hz)  50.00تا (Hz) 

حد بالای فرکانس  

 DPWMسوئیچینگ 
A5-00 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 مدولاسیون آسنکرون 0: 0 
نوع مدولاسیون موج 

PWM 

A5-01 
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تر(، به مدولاسیون سنکرون نیازی نیست. این موضوع به این دلیل است  یا مقادیر پایین (Hz) 100برای مقادیر کم فرکانس خروجی )فرکانس 

 که استفاده از مدولاسیون سنکرون تنها زمانی که نسبت فرکانس حامل به فرکانس خروجی زیاد باشد، ارجحیت دارد.  

تر که فرکانس پایینباشد. بنابراین در صورتی   (Hz) 85تر از  به طور کلی مدولاسیون سنکرون تنها زمانی مؤثر است که فرکانسِ در حین کار بالا

 شود.  باشد، همواره مدولاسیون آسنکرون استفاده می  (Hz) 85از 

 

که به کیفیت خاصی از شکل موج ولتاژ خروجی نیاز باشد یا برای موتور نوسان اتفاق بیفتد،  معمولا نیازی به تغییر این پارامتر نیست. تنها زمانی 

 سازی متفاوت استفاده کرد.  باید از یک روش جبران

 شود.سازی دوم پیشنهاد داده می ز روش جبرانهای توان بالا، استفاده ا اینورتربرای 

 

• :0 PWM  .تصادفی، نامعتبر خواهد بود 

 را کاهش دهد.  ی سیموتور شده و تداخل الکترومغناط کاهش نویز صوتی باعث  تواندی م ،ی تصادف  PWMتنظیم : 10تا  1 •

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 
 سازی عدم جبران 0:

 سازی روش اول جبران 1:

انتخاب روش 

از  سازی ناحیهجبران

 دست رفته 

A5-02 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0 
 تصادفی  PWMنامعتبر بودن  0:

 10تا  1
 A5-03 تصادفی  PWMتنظیم 
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وقفه کار خواهد  به صورت بی   اینورتررا کاهش دهد و تضمین کند که    Overcurrentتواند خطاهای  عملکرد محدودیت سریع جریان می 

 کرد.  

رخ    Err40شود، که مجاز نیست. در این صورت خطای  می   اینورتری طولانی مدت از این عملکرد منجر به افزایش دمای  با این حال، استفاده

 باید متوقف شود.  اینورتراتفاق افتاده است و  Overloadدهد که داده و نشان می 

 

های مختلف ولتاژ مقدار این پارامتر برای کلاس   % 100وابسته است.    A5-06ی تعیین شده در  توسط اینورتر به آستانه   Err09اعلام خطای  

 اند. لیست شده  5- 16شود که در جدول به مقادیر نامی متفاوتی مربوط می 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 1 
 غیرفعال  0:

 فعال  1:

محدود کردن سریع 

 جریان
A5-04 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 200 (V) 200 (V)   2000تا (V) 

تشخی  خطای   آستانه 

افت ولتاژ شبکه 

Undervoltage 

A5-06 

 5-16جدول 

 کلاس ولتاژ DCلینک  Undervoltageتشخی   سطح ولتاژ آستانه

350 (V)  380سه فاز (V) 

200 (V)  220تکفاز (V) 
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 شود. که به خطی بودن کنترل گشتاور نیاز باشد استفاده می از این روش زمانی  1: •

 که به پایداری سرعت نیاز باشد، مناسب است. این روش در صورتی  2: •

 

A5-09  ی  برای تعیین آستانهOvervoltage   5-17های مختلف ولتاژ در جدول  فرض مربوط به کلاسشود. مقادیر پیشاینورتر استفاده می  

 لیست شده است.  

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 2 
 1سازی روش بهینه  1:

 2سازی روش بهینه  2:

سازی  انتخاب نحوه بهینه

در حالت کنترلی 

VECTOR 

A5-07 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  پارامتر نام  ی قابل تنظیممحدوده

 400.0 (V) 200.0 (V)  2200.0تا (V) 

تشخی  خطای   آستانه 

اضافه ولتاژ شبکه 

Overvoltage 

A5-09 

 5-17جدول 

 کلاس ولتاژ    DCلینک  Overvoltageتشخی   سطح ولتاژ آستانه

810.0 (V)  380سه فاز (V) 

400 (V)  220تکفاز (V) 
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-A5است. این پارامتر تنها زمانی تأثیرگذار است که    اینورترداخلی    Overvoltageفرض، همان حد بالای ولتاژ حفاظت  مقدار پیش  تذکر: 

 گیرد. فرض مدنظر قرار می تر از مقدار مذکور باشد، ولتاژ پیشفرض تنظیم شود. اگر بیشتر از مقدار پیشروی مقداری کم  09

 AIهای ی تنظیم منحن:  A6گروه 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (V) -10.00 (V)  تاA6-02 

کمترین ولتاژ ورودی 

برای منحنی آنالوگ  

 4شماره 

A6-00 

 A6-00 A6-01 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 

 3.00 (V) A6-00  تاA6-04 

ی ولتاژ ورودی برای نقطه

از منحنی آنالوگ   2

 4شماره 

A6-02 

 A6-02 A6-03 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0- % 30.0 

 6.00 (V) 
A6-02  تاA6-06 

ی ولتاژ ورودی برای نقطه

از منحنی آنالوگ   3

 4شماره 

A6-04 

 60.0 % 
 A6-04 A6-05 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0-

 10.00 (V) 
A6-06  10.00تا (V) 

  یولتاژ ورودبیشترین 

آنالوگ   ی منحن یبرا

 4شماره 

A6-06 
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اند. باید دقت کرد که از  در نظر گرفته شده  AI2و    AI1های آنالوگ  ای مربوط به ورودی نقطه  4های  ی نقاط منحن  میتنظ   یپارامترها برا  نیا

یا ... استفاده    (A0-00)، گشتاور  (P0-03)مانند فرکانس تنظیم شده    اینورترتوان برای مقداردهی پارامترهای مختلف  های آنالوگ می ورودی

تواند  مدنظر، منظور از لفظ »پارامتر هدف« در هریک از نقاط این منحنی متفاوت است. در واقع پارامتر هدف می   کرد. بنابراین براساس کاربرد

 100.0 % 
 A6-06 A6-07 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0-

 -10.00 (V) 
-10.0 (V)  تاA6-10 

 یولتاژ ورود کمترین

آنالوگ   ی منحن یبرا

 5شماره 

A6-08 

 -100 % 
 A6-08 A6-09 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0-

 -3.00 (V) 
A6-08  تاA6-12 

 ینقطهبرای  یولتاژ ورود

آنالوگ   ی از منحن 2

 5شماره 

A6-10 

 -30.0 % 
 A6-10 A6-11 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0-

 3.00 (V) 
A6-10  تاA6-14 

 ینقطهبرای  یولتاژ ورود

آنالوگ   ی از منحن 3

 5شماره 

A6-12 

 30.0 % 
 A6-12 A6-13 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0-

 10.0 (V) 
A6-14  10.00تا (V) 

  یولتاژ ورود بیشترین

آنالوگ   ی منحن یبرا

 5شماره 

A6-14 

 100.0 % 
 A6-14 A6-15 درصد متناظر با % 100.0تا  % 100.0-
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  مات یتنظ    % 100بیترت  نیبه اشوند.  مقداردهی می   %و ... به صورت    A6-01  ،A6-03گشتاور یا فرکانس باشد و به همین دلیل پارامتر های  

  مختلف اشاره دارد. یارامترها پ ی پارامتر ها، به مقدار نام نیا

تری به منظور  پذیری بیشانعطاف  3تا    1های شماره  ها نسبت به منحنی ای هستند و در تنظیم آن ، چهار نقطه5و    4های شماره  به طور کلی منحنی 

ی میان ولتاژ یا جریان ورودی با پارامتر هدف مد نظر وجود دارد. در تنظیم این دو منحنی باید دقت کرد که مقادیر ولتاژ یا ی رابطهتعیین نحوه

 ه باشند. ی منحنی، باید ترتیب افزایشی داشتنقطه  4جریان ورودی اختصاص داده شده به پارامتر های متعلق به 

 

 

 

 

 

 

 

 

امکان تنظیم در 

 حین کار

مقدار 

 فرضپیش
 کد  نام پارامتر  ی قابل تنظیممحدوده

 0.00 (V) -10.00 (V)  تاA6-02 
ی پَرش ورودی نقطه

AI1 

A6-24 

 % 100.0تا  % 100.0- % 0.0 
ی پَرش ورودی  دامنه

AI1 

A6-25 

 3.00 (V) A6-00  تاA6-04 
 یرش ورودپَ ینقطه

AI2 

A6-26 

 5-31تصویر 
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امکان پرش از یک مقدار با دامنه دلخواه فراهم شده است. به این معنی که اگر  G1100 اینورتردر  AI2و   AI1های ورودی آنالوگ ترمینال

 5.00حول    AI1شود. به عنوان مثال اگر ولتاژ ورودی  ی پَرش قرار بگیرد، مقدار آن به نقطه پَرش متناظر می در محدوده  AIمقدار ورودی  

(V) 4.90ی و در محدوده (V)  5.10تا (V)  که در تنظیمات منحنی  نوسان کند، در صورتیAI1  0مقدار (V)  پارامتر   % 0.0ورودی به

 49.0ی  پارامتر هدف اختصاص داده شده باشد، به دلیل نوسال ولتاژ ورودی، پارامتر هدف نیز در بازه  % 100.0ورودی به    (V) 10هدف و  

، مقدار پارامتر % A6-25 = 1.0و    % A6-24 = 50.0  تغییر خواهد کرد. برای جلوگیری از این تغییرات ناخواسته، با تنظیم  % 51.0تا    %

 شود.ثابت در نظر گرفته شده و اثر نوسان حذف می  % 50.0روی  AI1هدف متناظر با ورودی 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 % 100.0تا  % 100.0- % 30.0 
  یرش ورودپَ یدامنه

AI2 

A6-27 
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 مثال های کاربردی: 

 PP-01=1 پارامتر بازگشت به تنظیمات کارخانه 

 

تنظیم   اینورترحتما قبل از هر تنظیمی مقادیر نامی موتور )توان ، ولتاژ ، جریان ، سرعت و فرکانس نامی(را در پارامتر های توجه: 

 کنید.

 

 سیم کشی و اتصال ولوم به اینورتر:نحوه  
 متصل شود.   GNDولت  و یک سر دیگر به   +10و یک سر دیگر به    AI1سیم کشی ولوم باید بدین صورت باشد که :  سر وسط ولوم به ترمینال  

 کیلو اهم باشد.5تا 1ولوم مورد استفاده باید در رنج 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 اینورتر:نحوه ی اتصال ولوم به ترمینال های 2شکل 

 AI1 P0-03انتخاب مرجع فرکانس با ترمینال 
 

 

 

 

 

 P1-01 توان نامی موتور  

 P1-02 ولتاژ نامی موتور 
 P1-03 جریان نامی موتور 
 P1-04   فرکانس نامی موتور
 P1-05 سرعت نامی موتور  
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 بدون نگهدارنده)کنترل سه سیمه(: ها و حالت فرمان راه اندازی از طریق ترمینال

 

 انجام شود: زیرسیم کشی ها مطابق شکل 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (: Multi speedفرمان راه اندازی با چند سرعت مختلف از طریق ترمینال ها)

 

 P0-02=1 فرمان راه اندازی از طریق ترمینال 

 P0-03=1 اینورتر تعیین منبع فرکانس از طریق کیپد 

 P4-00=1 برای چرخش در جهت مستقیم)راستگرد(DI1ترمینال 

 P4-01=2 برای چرخش در جهت معکوس )چپگرد(DI2ترمینال 

 P4-02=3 برای کنترل سه سیمه DI3ترمینال 

 P4-11=2 فعال کردن کنترل سه سیمه 

 P0-02=1 فرمان راه اندازی از طریق ترمینال 

 P0-03=6 تعیین منبع فرکانس در حالت چند سرعته

 P4-00=1 برای چرخش در جهت مستقیم)راستگرد(DI1ترمینال 

 P4-01=2 برای چرخش در جهت معکوس )چپگرد(DI2ترمینال 
 P4-03=12 1برای سرعت DI4ترمینال 
 P4-04=13 2برای سرعتDI5ترمینال 
 P4-05=14 3برای سرعت DI6ترمینال 

 PC-00=30% هرتز(15 برابر  صفر)سرعت صفر درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت

 PC-01=60% هرتز(30برابر  اول )سرعت1درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 PC-02=100% هرتز(50)سرعت دوم برابر 2درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 PC-04=-100 هرتز چپگرد(50)سرعت سوم برابر 3درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

DI1

DI3

DI2

COM

چرخش در جهت 
راستگرد

چرخش در جهت 
چپگرد

ترمینال مشترک

SB2

SB1

SB3

فعال ساز امکان 
اعمال دستور شروع 
به کار

کلید چرخش در 
جهت راستگرد

کلید توقف

کلید چرخش در 
جهت چپگرد
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 Simple)داخلی اینورتر PLCراه اندازی و تغییر فرکانس به صورت اتوماتیک با استفاده از 

PLC) : 

 

 P0-02=1 فرمان راه اندازی از طریق ترمینال 

Simple PLC انتخاب روش تنظیم فرکانس از طریق P0-03=7 
 p4-00=1 برای چرخش در جهت راستگرد DI1ترمینال 
 P4-01=2 برای چرخش در جهت معکوس )چپگرد(DI2ترمینال 

 P0-17=20s (ACCزمان شتاب گیری )

 P0-18=20s ( DECزمان کاهش سرعت )

 PC-00=30% هرتز(15 برابر صفر )سرعتصفردرصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 
 PC-01=60% هرتز(30برابر اول )سرعت 1درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 
 PC-02=100% هرتز(50برابر دوم )سرعت 2درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

        PC-03= - 100% هرتز چپگرد(50برابر سوم )سرعت 3درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 PC-18=20s هرتز(  15ثانیه با سرعت 20ابتدایی)در این مثال مدت زمان کار با سرعت 

 P0-17 , P0-18بر ابر است با زمان تنظیم شده در پارامتر های  شتاب راه اندازی و توقف  در سرعت ابتدایی 

 ثانیه به فرکانس صفر می رسد. 20در توقف  هرتز می رسد و  15ثانیه به فرکانس  20به مدت 
PC-19=0 

 

 PC-20=20s هرتز(  30ثانیه با سرعت 20)در این مثال  1زمان کار با سرعت  مدت 

 P0-17 , P0-18است با زمان تنظیم شده در پارامتر های  برابر 1شتاب راه اندازی و توقف  در سرعت 

 PC-21=0 ثانیه به فرکانس صفر می رسد. 20در توقف  هرتز می رسد و  30ثانیه به فرکانس  20به مدت 

 PC-22=20s هرتز(   50ثانیه با سرعت 20)در این مثال  2مدت زمان کار با سرعت   

 P0-17 , P0-18است با زمان تنظیم شده در پارامتر های  برابر  2شتاب راه اندازی و توقف  در سرعت 

 PC-23=0 ثانیه به فرکانس صفر می رسد. 20هرتز می رسد و در توقف  50ثانیه به فرکانس  20به مدت 

 PC-24=20s هرتز چپگرد(  50ثانیه با سرعت 20)در این مثال  3مدت زمان کار با سرعت  

 P0-17 , P0-18است با زمان تنظیم شده در پارامتر های  برابر 3شتاب راه اندازی و توقف  در سرعت 

 ثانیه به فرکانس صفر می رسد. 20در توقف  هرتز)چپگرد( می رسد و  50ثانیه به فرکانس  20به مدت 
PC-25=0 
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توانید پارامتر های زیر را   تذکر :    برای اینکه از شتاب های مختلف هنگام راه اندازی و توقف استفاده شود می

 نیز تنظیم کنید : 

 نوع زمان شتاب گیری هستند که قابل تنظیم خواهند بود .  4دارای   G1100های  اینورتر

 موتور: توقف در زمان  DCاعمال ترمز الکتریکی 
در لحظه ی توقف استفاده کرد. این تنظیمات برای زمانی که حرکت های نامنظم به   DCدر این مثال می توانیم از ترمز الکتریکی 

 و پدیده ی رول بک اتفاق می افتد مناسب است. )جرثقیل ها(دلیل اینرسی بالا داریم 

 

 

 موتور:راه اندازی در زمان  DCاعمال ترمز الکتریکی 

 

 P6-05=5% جریان ترمز هنگام راه اندازی       

 P6-06=5S زمان اعمال ترمز هنگام راه اندازی 

 

 پتانسیومتر )ولوم( و حالت چند سرعته:تعیین مرجع فرکانس از دو منبع 

در این مثال فرکانس را می توان هم از طریق ترمینال ها با چند سرعت مختلف تنظیم کرد و هم از طریق تغییر پتانسیومتر )ولوم(  

 فرکانس را تنظیم و تغییر داد. 

 P8-03 2شتاب راه اندازی 

 P8-04 2شتاب توقف 

 P8-05 3شتاب راه اندازی 

 P8-06 3شتاب توقف 

 P8-07 4شتاب راه اندازی 

 P8-08 4شتاب توقف 

 P6-11=2HZ فرکانس اولیه ی ترمز

 P6-12=0S زمان انتظار برای اعمال ترمز

 P6-13=5% جریان ترمز هنگام توقف      

 P6-14=5S زمان اعمال ترمز هنگام توقف 

 P0-02=1 فرمان راه اندازی از طریق ترمینال 

 AI1 PC-51=1تعیین منبع فرکانس از طریق ترمینال آنالوگ 

 P0-03=6 تعیین منبع فرکانس در حالت چند سرعته

 P4-00=1 برای چرخش در جهت راستگرد DI1ترمینال 
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 تنظیمات مربوط به موتور های اسپیندل : 

جهت   اینورترموتور های اسپیندل موتور های دور بالا هستند که فرکانس های بسیار بالایی دارند به همین دلیل برای تنظیم کردن پارامتر های  

ی  در کاربری ها   V/Fآسیبی وارد نشود. کنترل به روش    اینورتررا تنظیم کرد که به موتور و    V/Fاستفاده برای موتور هاس اسپیندل باید منحنی  

ش تنها روش  فرکانس بالا که نیاز به گشتاور راه اندازی بالایی ندارند مانند فن ها و اسپیندل ها و... مورد استفاده قرار می گیرد. همچنین این رو 

باشند و    کار کنند و اگر همه موتور ها نیاز به توقف و روشن شدن هم زمان داشته  اینورترکنترلی است که اجازه می دهد چندین موتور با یک  

 استفاده شود.  V/Fاز یک مرجع سرعت نیز پیروی کنند، باید از روش کنترلی 

 

 

 ولتی به رله های اینورتر:   220اتصال تجهیزات 
 فعال کنیم:   اینورتررله  به کمکخواهیم  در تصویر زیر به عنوان مثال یک فن را می  

 است، سیم کشی ها مطابق تصویر انجام شود. اینورترمربوط به تیغه های رله ی  TA,TB,TCترمینال های 

 

 P4-01=2 برای چرخش در جهت معکوس )چپگرد(DI2ترمینال 

 P4-03=12 1برای سرعت DI4ترمینال 

 P4-04=13 2برای سرعتDI5ترمینال 

 P4-05=14 3برای سرعت DI6ترمینال 

 PC-00=100% هرتز( 50 صفر برابر)سرعت صفردرصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 PC-01=50% هرتز( 25برابر  اول)سرعت 1درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 PC-02=60% هرتز( 60برابر دوم  )سرعت2درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 PC-03= -60% هرتز چپگرد(60برابر سوم )سرعت 3درصدی از فرکانس تعیین شده در سرعت 

 P1-04=400 Hz فرکانس نامی موتور   

 P0-12=400 Hz حد بالای فرکانس

 P0-10=400 Hz ماکزیمم فرکانس 

 P0-08=400 Hz فرکانس تنظیم شده 

 V/F P3-00=1 فعال کردن منحنی چند نقطه ای 

 P3-08=100% (V3) 3ولتاژ نقطه  

 P3-07=50 Hz ( F3) 3 فرکانس نقطه

 P3-06=50% (V2) 2ولتاژ نقطه 

 P3-05=25 Hz (V2) 2فرکانس نقطه  

 P3-04=5% (V1) 1ولتاژ نقطه  

 P3-03=1.5 Hz (V1) 1فرکانس نقطه  

 P5-02=1 اینورتر  تحریک رله با فرمان راه اندازی 

TA

TB

TC

 و 

NC

FAN
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 :راهنمای استفاده از ارتباط سریال و آدرس رجیستر ها
 

 

 

 

 

 

 1-6 جدول

Parameter’s 

ADD 

Parameters 

description 

Parameter’s 

ADD 
Parameters description 

 

1000H 

*Communication setting 

value(decimal) 

-10000~10000 

 

1010H 

 

PID setting 

1001H Running frequency 1011H PID feedback 

1002H Busbar voltage 1012H PLC procedure 

Parameter’s 

ADD 
Parameters description Parameter’s ADD Parameters description 

1003H Output voltage 1013H 
PULSE input pulse frequency, 

the unit is 

   0.01kHz 

1004H Output current 1014H 
Feedback speed, the unit is 

0.1Hz 

1005H Output power 1015H Residual running time 

1006H Output torque 1016H Al1 pre-correction voltage 

1007H Running speed 1017H AI2 pre-correction voltage 

1009H DO output flag 1019H Line speed 

100AH AI1 voltage 101AH Current power on time 

100BH AI2 voltage 101BH Current running time 

100DH Numerical input 101DH Communication setting value 

100EH Length value input 101EH Actual feedback speed 

100FH Loading speed 101FH Main frequency X display 

— — 1020H Auxiliary frequency Y display 
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Read inverter state: (read only)  

Parameter locking password check:(If the return is 8888H, then password check is passed)   

Password address  Enter the contents of the password   

1F00H  *****  

 

Digital output terminal control:(write only)  

Command address  Command content  

  

2001H  

BIT0: DO1 outgoing control   

BIT1: DO2 outgoing control   

BIT2: RELAY1 outgoing control   

BIT3: RELAY2 outgoing control  

BIT4: FMR outgoing control  

 

 

 

Analog output AO1 control: (write only) 

Command address  Command content  

2002H  0~7FFF means 0%~100%  

Status word address Command function  

3000H  

0001: Forward RUN   

0002: Reverse RUN  

0003: Stop  

Command word address  Command function  

2000H  

0001: Forward RUN   

0002: Reverse RUN  

0003: Forward JOG   

0004: Reverse JOG  

0005: Coast to stop  

0006: Deceleration stop  

0007: Fault Reset  
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Analog output AO2 control: (write only)  

Command address  Command content  

2003H  0~7FFF means 0%~100%  

Pulse output control: (write only)  

Command address  Command content  

2004H  0~7FFF means 0%~100%  

 

The faults of inverter:  

 

The fault 

address of 

inverter  

The fault message  

8000H  

0000: No fault  

0001: Reserved  

0002: Overcurrent during acceleration  

0003: Overcurrent during deceleration  

0004: Overcurrent at constant speed   

0005: Overvoltage during acceleration  

0006: Overvoltage during 

deceleration  

0007: Overvoltage at constant speed  

0008: Buffer resistance overload fault  

0009: Undervoltage  

000A: AC drive overload  

000B: Motor overload  

000C: Power input phase loss  

000D: Power output phase loss   

000E: Module overheat  

000F: External equipment fault  

0015: Parameter read-write fault  

0016: AC drive hardware fault  

0017: Motor short circuit to 

ground  

0018: Reserved  

0019: Reserved  

001A: Running time reached   

001B: User-defined fault 1 

001C: User-defined fault 2  

001D: Power-on time reached  

001E: Load becoming  

001F: PID feedback lost during 

running  

0028: Pulse-by-pulse current limit 

fault  

0029: Motor switchover fault 

during running  

 

0010: Communication fault  

0011: Contactor fault  

0012: Current detection fault  

0013: Motor auto-tuning fault  

0014: Encoder/PG card fault  

002A: Too large speed deviation  

002B: Motor over-speed  

002D: Motor overheat  

005A: Encoder line number 

setting error  

005B: No encoder  

005C: Initial position fault  

005E: Speed feedback error   
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 جدول های ضمیمه: 
 

 

 

Model 

Power  

Capacity  

(kVA) 

Input 

Current 

(A) 

Output  

Current   

(A) 

Adaptable  

Motor         

(kW, HP) 

Thermal Power  

Consumption     

(kW) 

Single-phase 220 V, 50/60 Hz 

G1100S0004 1 5.4 2.3 0.4 0.5 0.016 

G1100S0007 1.5 8.2 4 0.75 1 0.030 

G1100S0015 3 14 7 1.5 2 0.055 

G1100S0022 4 23 9.6 2.2 3 0.072 

G1100S0040 5.9 40 17 4 5.4 0.090 

Three-phase 380 V, 50/60 Hz 

G1100T0007 1.5 3.4 2.1 0.75 1 0.027 

G1100T0015 3 5 3.8 1.5 2 0.050 

G1100T0022 4 5.8 5.1 2.2 3 0.066 

G1100T0040 5.9 10.5 9 3.7 5 0.120 

G1100T0055 8.9 14.6 13 5.5 7.5 0.195 

G1100T0075 11 20.5 17 7.5 10 0.262 

G1100T0110 17 26 25 11 15 0.445 

G1100T0150 21 35 32 15 20 0.553 

G1100T0180 24 38.5 37 18.5 25 0.651 

G1100T0220 30 46.5 45 22 30 0.807 
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 : Brake مقاومت
 

 

Model Recommended Power 
Recommended 

Resistance 
Braking Unit 

Single-phase 220 V 

G1100S0004 80 W ≥ 200 Ω 
 G1100S0007 80 W ≥ 150 Ω واحد داخلی

G1100S0015 100 W ≥ 100 Ω 

G1100S0022 100 W ≥ 70 Ω  واحد داخلی  
G1100S0040 500 W ≥ 40 Ω 

3-phase 380 V 

G1100T0007 150 W ≥ 300 Ω 

 واحد داخلی

G1100T0015 150 W ≥ 220 Ω 

G1100T0022 250 W ≥ 200 Ω 

G1100T0040 300 W ≥ 130 Ω 

G1100T0055 400 W ≥ 90 Ω 

G1100T0075 500 W ≥ 65 Ω 

G1100T0110 800 W ≥ 43 Ω 

G1100T0150 1000 W ≥ 32 Ω 

G1100T0180 1300 W ≥ 25 Ω 

G1100T0220 1500 W ≥ 22 Ω 
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 لیست خطاها به همراه علل احتمالی و راه حل های پیشنهادی:
 راه حل های  یشنهادی  دلایل احتمالی  کد خطا  عنوان خطا

 Err01 خطای اینورتر

 : اتصال کوتاه به زمین در خروجی 1

 : طولانی بودن کابل موتور2

 : دمای بالای اینورتر3

 دیدگی برد کنترل : آسیب 4

 : آسیب دیدگی برد قدرت 5

 IGBT: آسیب دیدگی 6

 : مشکلات خارجی بر طرف شود1

 : تهیه و نصب راکتور و فیلتر در خروجی 2

 : بررسی فن تهویه و فیلتر هوای تابلو 3

 : اطمینان از اتصال صحیح کابل ها 4

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون5

 

هنگام  اضافه جریان به 

 افزای  سرع  
Err02 

 : اتصال کوتاه به زمین در خروجی 1

عملیات 2 ناکامل  اجرای  یا  انجام  عدم   :

 اتوتیون 

( بسیار ACC Time: زمان راه اندازی )3

 کوتاه

 V/F: تنظیم نامناسب گشتاور و منحنی 4

 : کاهش ولتاژ ورودی 5

 : راه اندازی موتور بدون توقف کامل آن6

 ی بار: اضافه شدن ناگهان7

 : توان پایین اینورتر مورد استفاده 8

 : مشکلات خارجی بر طرف شود1

انجام 2 و  نامی موتور  پارامتر های  تنظیم   :

 عملیات اتوتیون

اندازی  3 راه  زمان  افزایش   :(ACC 

Time) 

 V/F: تنظیم درست گشتاور و منحنی 4

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 5

: راه اندازی موتور پس از توقف کامل و 6

 Speed Trackingیا استفاده از ویژگی  

 : جلوگیری از اضافه شدن ناگهانی بار7

 : انتخاب اینورتر با رنج توانی مناسب8

 

 

اضافه جریان به هنگام  

 کاه  سرع  

Err03 

 : اتصال کوتاه به زمین در خروجی 1

ناکامل  2 اجرای  یا  انجام  عدم  عملیات : 

 اتوتیون 

بسیار   (DEC Time): زمان راه اندازی  3

 کوتاه

 V/F: تنظیم نامناسب گشتاور و منحنی 4

 : کاهش ولتاژ ورودی 5

 : عدم نصب یونیت و مقاومت ترمز 6

 : مشکلات خارجی بر طرف شود1

انجام 2 و  نامی موتور  پارامتر های  تنظیم   :

 عملیات اتوتیون

اندازی  3 راه  زمان  افزایش   :(DEC 

Time) 

 V/F: تنظیم درست گشتاور و منحنی 4

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 5

 : تهیه و نصب یونیت و مقاومت ترمز 6

 

 

اضافه جریان در  

 سرع  ثاب  

Err04 

 : اتصال کوتاه به زمین در خروجی 1

عملیات 2 ناکامل  اجرای  یا  انجام  عدم   :

 اتوتیون 

 کاهش ولتاژ ورودی : 3

 : اضافه شدن ناگهانی بار4

 : توان پایین اینورتر مورد استفاده 5

 : مشکلات خارجی بر طرف شود. 1

انجام 2 و  نامی موتور  پارامتر های  تنظیم   :

 عملیات اتوتیون

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 3

 : جلوگیری از اضافه شدن ناگهانی بار4

 توانی مناسب: انتخاب اینورتر با رنج 5

 

 

اضافه ولتاژ به هنگام  

 افزای  سرع  

Err05 

 : افزایش ولتاژ ورودی1

ی2 هنگام    ی خارج  یرو ین  ک:  افزایش  در 

 . اختلال ایجاد کرده است سرعت

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 1

 طرف کردن عامل خارجی : بر 2
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( بسیار ACC Time: زمان راه اندازی )3

 کوتاه

 : عدم نصب یونیت و مقاومت ترمز 4

اندازی  3 راه  زمان  افزایش   :(ACC 

Time) 

 : تهیه و نصب یونیت و مقاومت ترمز 4

اضافه ولتاژ به هنگام  

 کاه  سرع  
Err06 

 : افزایش ولتاژ ورودی1

ی2 هنگام    یخارج  یرو ین  ک:  کاهش در 

 . اختلال ایجاد کرده است سرعت

بسیار (  DEC Time: زمان راه اندازی )3

 کوتاه

 : عدم نصب یونیت و مقاومت ترمز 4

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 1

 : بر طرف کردن عامل خارجی 2

اندازی  3 راه  زمان  افزایش   :(DEC 

Time) 

 : تهیه و نصب یونیت و مقاومت ترمز 4

 

اضافه ولتاژ در سرع   

 ثاب  
Err07 

 : افزایش ولتاژ ورودی1

ی2 هنگام    یخارج  یرو ین  ک:  کاهش در 

 . اختلال ایجاد کرده است سرعت

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 1

 : بر طرف کردن عامل خارجی 2

 

مشکل در تغذیه برد  

 کنترل
Err08  تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب ولتاژ ورودی خارج از بازه مجاز 

 

کاه  بی  از حد  

 سطح ولتاژ 
Err09 

 لحظه ای در ورودی: بروز افت ولتاژ های 1

 : ولتاژ ورودی خارج از بازه مجاز 2

 غیر عادی  DC: سطح ولتاژ 3

پری 4 مقاومت  یا  دیود  پل  دیدن  آسیب   :

 شارژ

 : آسیب دیدگی برد قدرت 5

 : آسیب دیدگی برد کنترل 6

 : ریست کردن خطا 1

 : تنظیم ولتاژ ورودی در بازه مناسب 2

 استنسون: تماس با واحد پشتیبانی گروه 3

 Err10 اضافه بار برای اینورتر
 : بار خیلی زیاد یا قفل شدن روتور 1

 : توان پایین اینورتر مورد استفاده 2

: کاهش بار و بررسی وضعیت مکانیکی 1

 موتور

 : انتخاب اینورتر با رنج توانی مناسب2

 Err11 اضافه بار برای موتور 

 F9-01: تنظیم نادرست پارامتر 1

 : بار خیلی زیاد یا قفل شدن روتور 2

 : توان پایین اینورتر مورد استفاده 3

 F9-01: تنظیم درست پارامتر 1

: کاهش بار و بررسی وضعیت مکانیکی 2

 موتور

 : انتخاب اینورتر با رنج توانی مناسب3

قط ی در فاز های  

 ورودی
Err12 

 : وضعیت غیر عادی تغذیه سه فاز ورودی 1

 : آسیب دیدگی برد قدرت 2

 : آسیب دیدگی برد کنترل 3

 : بر طرف کردن عامل خارجی 1

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون2

قط ی در فاز های  

 خروجی
Err13 

 : قطعی در کابل خروجی به موتور1

 : عدم تعادل سه فاز خروجی 2

 قدرت : آسیب دیدگی برد 3

 IGBT: آسیب دیدگی 4

 : مشکلات خارجی بر طرف شود1

 : بررسی سیم کشی های موتور 2

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون3

 

دمای بی  از حد  

 ماژول
Err14 

 : دمای بالای محیط 1

 : مسدود شدن فیلتر هوای تابلو2

 : کاهش دمای محیط اطراف1

 : پاکسازی فیلتر هوای تابلو 2
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 : خرابی فن تهویه هوای اینورتر یا تابلو3

 سنسور دمای داخلی : عملکرد اشتباه 4

 IGBT: آسیب دیدگی 5

 : تعویض فن های آسیب دیده 3

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون4

 Err15 بروز خطای خارجی 
 فعال سازی ترمینال ورودی دیجیتال مربوطه

 )حقیقی/مجازی(
 ریست کردن خطا

 

برقراری  مشکل در 

 ارتباط 

Err16 

 : وضعیت غیر عادی کنترلر بالا دستی 1

 : قطعی در سیم های ارتباطی 2

 F0-28: تنظیم نادرست پارامتر 3

 PD: تنظیم نادرست پارامتر های گروه 4

 : بررسی کنترلر بالا دستی 1

 : بررسی سیم کشی ها2

 F0-28: تنظیم درست پارامتر 3

 PD: تنظیم درست پارامتر های گروه 4

 Err17 خطای کنتاکتور 
 : خرابی در برد قدرت و منبع تغذیه1

 : کارکرد اشتباه کنتاکتور2

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون1

 : تعویض کنتاکتور آسیب دیده 2

 Err18 خطای قرائ  جریان
 : آسیب دیدگی برد کنترل 1

 آسیب دیدگی برد قدرت : 2

 اندازه گیری و مقایسه جریان خروجی : 1

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون2

خطا حی  انجام  

 عملیات اتوتیون 
Err19 

با 1 موتور  نامی  های  پارامتر  تطابق  عدم   :

 پلاک

 : اتمام زمان مجاز برای عملیات اتوتیون2

طبق 1 موتور  نامی  های  پارامتر  تنظیم   :

 پلاک

 موتور : بررسی سیم کشی های 2

 Err20 خطای انکودر 

 : انتخاب اشتباه نوع انکودر 1

 : اتصال اشتباه سیم های انکودر 2

 : خرابی انکودر 3

 PG: آسیب دیدگی کارت 4

 : انتخاب درست نوع انکودر1

 : مشکلات خارجی بر طرف شود2

 : تعویض انکودر آسیب دیده 3

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون4

خطای حاف ه  
EEPROM 

Err21  آسیب دیدن آیسی حافظهEEPROM  تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون 

مشکل سخ  افزاری  

 در اینورتر 
Err22 

 اضافه ولتاژ وجود دارد: 1

 وجود دارد جریاناضافه : 2
 تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون 

 Err23 اتصال کوتاه به زمی  
 زمین در موتور: اتصال کوتاه به 1

 : آسیب دیدگی برد کنترل 2

 : بررسی سیم کشی و بدنه موتور 1

 : تماس با واحد پشتیبانی گروه استنسون2

حد نصاب زمان راه  

 اندازی اینورتر 
Err26 

اندازی   راه  برای  زمانی  محدودیت  اتمام 

 موتور

شده   ثبت  اطاعات  و  سابقه  کردن  پاک 

 اینورتر 

خطای قایل ت ریف 

 1کاربر توسط 
Err27 

 فعال سازی ترمینال ورودی دیجیتال مربوطه

 )حقیقی/مجازی(
 ریست کردن خطا

خطای قایل ت ریف 

 2توسط کاربر 
Err28 

 فعال سازی ترمینال ورودی دیجیتال مربوطه

 )حقیقی/مجازی(
 ریست کردن خطا

رسیدن به حد نصاب  

 زمان آماده به کار 
Err29 

حالت آماده به اتمام محدودیت زمانی برای  

 کار

شده   ثبت  اطاعات  و  سابقه  کردن  پاک 

 اینورتر 

جداسازی بار از  

 موتور 
Err30 

-F9جریان خروجی کمتر از مقدار پارامتر  

64 

بررسی جدا شدن بار از موتور و یا تنظیم 

 F9-65و  F9-64مجدد پارامتر های 
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قط ی سیگنال فیدبک  

 PIDجبران ساز 
Err31 

ضعیف تر  PIDسیگنال فیدبک جبران ساز 

 FA-26از مقدار پارامتر 

ساز   جبران  فیدبک  یا   PIDسیگنال  و 

 FA-26تنظیم مجدد پارامتر 

رسیدن به آستانه  

 محدودی  جریان 
Err40 

 : بار خیلی زیاد یا قفل شدن روتور 1

 : توان پایین اینورتر مورد استفاده 2

مکانیکی : کاهش بار و بررسی وضعیت  1

 موتور

 : انتخاب اینورتر با رنج توانی مناسب2

تغییر موتور در راه  

 اندازی 
Err41  تغییر موتور تحت کنترل در زمان راه اندازی 

توقف  از  پس  کنترل  تحت  موتور  تغییر 

 کامل 

 

  بسیارانحراف سرع  

 ادیز

Err42 

 : تنظیم نادرست پارامتر های انکودر1

اجرای  2 یا  انجام  عدم  عملیات :  ناکامل 

 اتوتیون 

های  3 پارامتر  اشتباه  تنظیم   :F9-69 وF9-

70 

 : تنظیم مجدد پارامتر های انکودر1

انجام 2 و  نامی موتور  پارامتر های  تنظیم   :

 عملیات اتوتیون

-F9و F9-69  : تنظیم مجدد پارامتر های3

70 

 

سرع  بی  از حد  

 موتور 

Err43 

 انکودر: تنظیم نادرست پارامتر های 1

عملیات 2 ناکامل  اجرای  یا  انجام  عدم   :

 اتوتیون 

های  3 پارامتر  اشتباه  تنظیم   :F9-69 وF9-

70 

 : تنظیم مجدد پارامتر های انکودر1

انجام 2 و  نامی موتور  پارامتر های  تنظیم   :

 عملیات اتوتیون

-F9و F9-69: تنظیم مجدد پارامتر های  3

70 

دمای بی  از حد  

 موتور 
Err45 

 در سیم های سنسور دما : مشکل 1

 : دمای خیلی زیاد الکترو موتور2

 : مشکلات خارجی بر طرف شود1

 ( Carrier): کاهش فرکانس حامل 2

 : سایر اقدامات تاثیر گذار را اتخاذ نمایید3

  در تشخیص خطا

 ه یاول  یموق 
Err51  عدم تنظیم پارامتر های نامی موتور با واقعیت 

موتور طبق پلاک تنظیم پارامتر های نامی  

 آن

 

 

 

 09102296316تلفن واحد خدمات گروه اتوماسیون صنعتی استنسون جهت مشاوره و طرح پرسش فنی: 

 031-33931414: اینورترتلفن واحد فروش گروه اتوماسیون صنعتی استنسون جهت هماهنگی ارسال و پیگیری وضعیت  
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 برای پارامتر های مختلف: محل یادداشت مقادیر تنظیمی دلخواه شما 

  ماره  ارامتر  عنوان  ارامتر  مقدار تن یمی  توضیح بیشتر
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